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ANALISA DAN DESAIN HUMAN MACHINE INTERFACE (HMI) DALAM
SISTEM KENDALI KECEPATAN MOTOR INDUKSI

Abstrak

Tugas akhir ini bertujuan untuk merancang.dan mengimplementasikan Human
Machine Interface (HMI) sebagai sistem control.and . Interface dalam mengatur
kecepatan motor induksi dengan mode 3 speed, 8 speed .dan.DC Voltage Injector
pada aplikasi mesin pencampur berbasis PLC, HMI, dan VSD.:Pengendalian HMI
menggunakan Software Easy Builder Pro untuk memastikan sistem, berfungsi
secara optimal. Beberapa masalah yang harus diselesaikan meliputi peran HMI
sebagai sistem kendali kecepatan motor induksi, pembuatan layout dan animasi
yvang userfriendly, serta evaluasi keseluruhan performa HMI melalui berbagai
pengujians Tujuan dari penelitian ini adalah untuk merancang desain layout HMI
menggunakan Software Easy Builder Pro, meningkatkan keseluruhan performa
HMI[ Weintex TQ6071iQ, menciptakan sistem..pengoperasian.. yang mudah
dioperasikan dan dipahami, serta menampilkan bahwa plant beroperasi sesuai
kondisi kecepatan pada plant. Hasil penelitian ini yaitu respon time HMI berkisar
antara 0.4 hingga 1.3 detik tergantung pada kompleksitas program dan beban
CPU, terdapat selisih 2.6% antara nilai tegangan dari DC Voltage Injector dengan
nilai tegangan yang terbaca di HMI, ini dapat disebabkan oleh tegangan jatuh
pada jalur pengiriman serta pada 30 menit berjalan HMI High CPU Load 95%.

Kata Kunci: EASY BUILDER PRO, HUMAN MACHINE INTERFACE, MOTOR
INDUKS!
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ANALYSIS AND DESIGN OF HUMAN MACHINE INTERFACE (HMI) IN
INDUCTION MOTOR SPEED CONTROL SYSTEM

Abstract

This final project aims to design and implement Human Machine Interface (HMI)
as a control and Interface system in regulating the speed of induction motors with
3 speed, 8 speed, and DC Voltage-Injector modes:in PLC, HMI, and VSD-based
mixing machine applications:” HMI control uses Easy Builder. Pro Software to
ensure the system functions optimally. Some of the problems that must be solved
include the role of HMI as an induction mator speed control system, making user-
friendly layouts and animations, and evaluating the overall performance of HMI
through various tests. The purpose of this research is to design an HMI layout
design using Easy Builder Pro Software, improve the overall performance of the
Weintex TQ6071iQ HMI, create an operating system that Is easy to operate and
understand, and display.that the plant operates according to.the speed.conditions
on the plant. The results of this study are that the HMI response time ranges from
0.4 to 1.3 seconds depending on the complexity-of the program and CPU load, there
is a 2.6% difference between the voltage value from the DC Voltage Injector and
the voltage value read on the HMI; this.can be caused by voltage drops on the
delivery line and at 30 minutes of running HMI-High CPU Load 95%.

Keywords: EASY BUILDER. "PRO, HUMAN MACHINE INTERFACE,
INDUCTION MOTOR
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Sistem kendali atau sistem kontrol (Control System) merupakan sekumpulan
alat yang digunakan untuk mengendalikan, memerintah, serta mengatur keadaan
dari suatu sistem. Sistem pengendali ini merupakan sebuah sistem yang
mempertahankan sebuahsilai keluaran (Output) dari suatu variabel'proses sesuai
dengan yang dinginkan (set point). Tujuan.dari sistem pengendalian yaitu untuk
menjaga kualitasdan kuantitassuatu proses. Hal inilah yang menjadi suatu prioritas
pada industri. Saat ini, dunia industri, sangat membutuhkan sebuah sistem yang
dapat’ bekerja secara efektif 'serta memberikan banyak kemudahan. untuk
mendapatkan hasil yang ingin dicapai, industri memerlukan teknologi otomasi
khususnya di bidang kontrol dan penerapan otomasi industri. Setiap industri, baik
industri dalam skala kecil maupun besar membutuhkan teknologi otomasi agar
dapat menghasilkan produk yang berkualitas, keseragaman hasil produksi,
mempersingkat waktu produksi, kuantitas dalam jumlah yang besar, serta efisiensi
terhadap sumber daya manusia sebagai tenaga produksi. Oleh karena itu, untuk
mecapai tujuan tersebut, dibutuhkan suatu penggerak yang digunakan dalam mesin
produksi yaitu motor induksi tiga fasa.

Motor induksi tiga fasa banyak digunakan dalam industri sebagai
penggerak mesin — mesin yang digunakan, seperti mesin pengaduk semen, mesin
bubut, konveyor dan yang lain — dain. Terdapat beberapa keunggulan dalam
menggunakan motor induksi ini, diantaranya, kontruksinya sederhana, mudah
dalam mengoperasikan, dan untuk perawatannya masih dengan harga yang
terjangkau. Namun, ‘metor.indukst memiliki beberapa kelemahan seperti, sulitnya
mengendalikan kecepatan. Hal ini dikarenakan motor induksi tiga fasa berputar
pada kecepatan konstan, sedangkan saat menggerakan mesin, motor induksi perlu
diatur kecepatannya. Sehingga dibutuhkan peralatan kontrol dengan pemrograman
yang dapat diperbaharui dan modifikasi.

Untuk mencapai kebutuhan tersebut, perlu adanya control and Interface

berupa Human Machine Interface. Human Machine Interface ialah sebuah sistem

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niwyaijod uizi edue)

13
v
(1]
=
Q
=
=,
T
1Y
=
—
Q.
o
~
=
[}
-
c
Q
=
o
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
=
[
-
)
o
-
()
=
3,
~
=
(1]
Q
m
i
o
o
==
o
-
-
-

N
= -
o ]
s 28
5 2 @
Qe s
253
= =
=
=]
3 <
c )
3 c
>3 2
Q =
=1 ~
a7
5 z%
3 5
-+
o =7
33¢
T o5
= ©
o
5352
S8 g
< B
o 8 3
o
s @ 7P
Q S
58 2
S =
El. o
& 5
< °
wn m
o B 3
£35 £
c 4
S el o
3875
- -
< <
o Q
= =
€ 93
= x5
28
3. °
a
s 2
o —
3 £
5 5
°
z ¢
Y
~ >
5 T
a5 2
- =
E £
5 &
Q
=
~
-
=
~
1Y)
-+
o
=
o
3.
Q
=
S
=
w
=
Y]
~
-
3
o
w
o
i)
3

au
v
=
8]
T
-+
S

e
m
x
0
©
-+
Y
g'
;
v
=l
-
®
=
E.
=
-
®
Q
o
=.
o
o
o
3
q
-+
Y

-
2
Q
-
Q
=
Q
3
(]
=
Q
c
—
T
wn
()
o
o
a;
o9
=
o
-
Q
<
'
o
c
=
<
=2
=
Q
-
<
o
-~
£
w
2.
-
Q9
=
T
Q
3
(]
=
n
o
=
~
c
3
>
Q9
=
Q.
o
=
3
(]
=
<
)
o
<
-
=
Q9
=
%]
<
3
o
()
-

4

3.

kendali dan monitoring dengan bantuan Software Easy Builder Pro agar sistem
tersebut bekerja dengan optimal. Tugas akhir yang berjudul “Analisa dan Desain
Human Machine Interface (HMI) dalam Sistem Kendali Kecepatan Motor Induksi”
dirancang agar dapat mengendalikan kecepatan motor induksi dengan mode 3
speed, 8 speed dan DC Voltage Injector pada pengaplikasian mesin pencampur

berbasis PLC, HMI dan VSD.

1.2 Perumusan Masalah

Dalam perumusan masalah yang ada pada pembuatan alat yang dilakukan
penulis terdapat beberapa masalah yang harus diselesaikan. Adapun masalah yang
harus diselesaikan berdasarkan latar belakang di atas adalah sebagai berikut,

L.

2

Bagaimana peran HMI sebagai sistem kendali kecepatan motor induksi?
Bagaimana pembuatanlayout setta friendlyuser-animationflowpada HMI
yang diimplementasikan dengan Software Easy Builder Pro sebagai
pengendali kKecepatan motor induksi 3 phasa?

Bagaimana keseluruhan performa HMI Weintex TQ60711Q yang dievaluasi
melalui berbagai pengujian? Apakah ada aspek lain yang perlu diperhatikan
dalam meningkatkan performa dan kualitas antarmuka HMI?

Apakah layout HMI dapat dengan mudah dioperasikan dan dipahami?

1.3 Tujuan

Sesuai dengan perumusan masalah yang ada, maka tujuan yang ingin

dicapai dalam pembuatan alat ini adalah sebagai berikut,

1.

Merancarang dan membuat desain layout HMI menggunakan Software Easy
Builder Pro sebagai pengendali kecepatan motor induksi 3 phasa
Meningkatkan. keseluruhan performa HMI mencakup...upaya untuk
meningkatkan keseluruhan. performa HMI Weintex~TQ60711Q. Hal ini
meliputi penanganan aspek-aspek seperti selisih data tegangan dan
pemilihan font agar antarmuka HMI lebih optimal dan sesuai dengan
kebutuhan penggunaan di lingkungan industri. Dengan demikian, HMI
dapat memberikan pengalaman penggunaan yang lebih baik dan efisien.

Menciptakan sistem pengoperasian yang mudah dioperasikan dan dipahami

Politeknik Negeri Jakarta
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BAB YV
KESIMPULAN DAN SARAN

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil dan pembahasan pada laporan tugas akhir ini, penulis

mendapatkan beberapa kesimpulan sebagai‘berikut:

Penggunaan HMI sebagai control and Interface berjalan.dengan baik sesuai
fungsinya dalam mengatur kecepatan motor induksi dengan realisasi
animasi plantmesin pencampur.

Performa HMI seperti : tespon time¢ HMI berkisar antara 0.4 hingga 1.3
detik tergantung pada kompleksitas program dan beban, CPU, terdapat
selisih 2.6% antara nilai tegangan dari DC loltage Injector dengan nilai
tegangan yang terbaca di HMI, ini dapat disebabkan oleh tegangan jatuh
pada jalur pengiriman atau kesalahan pada konversi data, pengujian 1/0O

memastikan HMI dapat menerima input dan menghasilkan output dengan

benar.

3. Dengan hasil pengujian tersebut, Keseluruhan performa HMI Weintex
TK60711Q terlihat baik, namun perlu perhatian pada beberapa aspek seperti
selisih data tegangan.dan pemilihan font.agar antarmuka HMI lebih optimal
dan sesuai dengan kebutuhan penggunaan di lingkungan industri.

5.2 Saran
1. Optimalisasi Performa HMI. Perlu diperhatikan dan dioptimalkan respon

time HMI agar semakin cepat dan efisien dalam merespons perintah
pengguna. Hal inivdapat. dicapai dengan mengoptimalkan kompleksitas

program dan beban CPU untuk'meningkatkan responsivitas HMI.

2. Jika akan dilakukan pembaharuan, upgrade sistem HMI berbasis IoT

100
Politeknik Negeri Jakarta
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Proses pelubangan akrilik
Proses pemasangan VSD

Proses pemasangan banana jack

Mengatur alur kabel

Proses pemasangan stiker

Proses pemasangan komponen akrilik
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Proses pengkabelan rangkaian kontrol
Proses pengikatan kabel kontrol

Proses pengkabelan daya
Proses pengujian relai
Proses pengikatan kabel
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