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Penerapan Inverter Pada Pengendali Kecepatan Motor Tiga Phasa

Abstrak

SCADA adalah sistem yang dapat melakukan pengawasan, pengendalian dan
akuisisi data terhadap sebuah-plant. Untuk melakukan hal tersebut, plant yang
dioperasikan SCADA harus menerima tegangan dan arus bolak balik. Inverter yaitu
suatu alat yang dipergunakan untuk mengkonversi tegangan dan arus.searah
menjadi tegangan.bolak balik dengan keluaran tegangan dan frekuensi yang. dapat
di atur. Dengan mempergunakan inverter dapat mengendalikan kecepatan motor
yang bervariasi karena frekuensi input motor akan diatur ‘dan-dikendalikan oleh
inverter. Setelah frekuensi untuk kecepatan diatur pada inverter, kecepatan motor
dapat dioperasikan melalui software SCADA Vijeo Citect maupun hardware yaitu
tombol- konvensional....Keduanya...dikontrol.. dengan .control  PLC... Kedua
pengoperasian dapat dilakukan dengan caraauto ataupun manual. Operasi manual
dilakukan dengan memberi sinyal.-dari 1nput  pada  setiap kenaikan putaran
kecepatan motor hingga mencapai.pada kecepatan maksimal. Operasi auto hanya
cukup dilakukan hanya memberi sekali sinyal input kepada proses, lalu sinyal
tersebut diolah pada proses dan diteruskan menuju. Untuk mengoperasikan
SCADA harus dilakukan pemrograman berupa desain terlebih dahulu sesuai
dengan deskripsi kerja yang. Dengan mengoperasikan secara manual atau otomatis
menggunakan alat kendali khususnya SCADA, diharapkan-dapat mempengaruhi
kerja kontak multifunction input inverter sehingga akan menghasilkan frekuensi
yang bervariasi dan frekuensi inilah yang akan diinputkan ke ‘motor sehingga
kecepatan ‘motor akan berubah-ubah.sesuai dengan frekuensi yang diterima.
Dengan menggunakan SCADA dihasilkan .pengendalian kecepatan motor yang
bervariasi Serta kestabilan putar motor.

Kata kunci: frekuensi, inverter, kontrol PLC, motor tiga phasa, SCADA
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Application of Inverters in Three Phase Motor Speed Controls

Abstract

SCADA is a system that can monitor, control and acquire data on a plant. To do
this, SCADA-operated plants must acecept alternating. voltages and currents.
Inverter is a device used to convert voltage and direct.current into alternating
voltage with adjustable voltage'and frequency output. By usingan inverter, you can
control the motor speed which varies because the input frequency of thesmotor will
be regulated and controlled by the inverter. After the frequency for the speed. is set
on the inverter, the.motor speed can be operated via the SCADA Vijeo Citect
software or hardware, namely conventional buttons. Both are controlled by PLC
control. Both operations can be performed by auto or manual. Manual operation is
carried out‘by giving a signal from the input at each increase in rotation of the
motor.speed until it reaches the maximum speed. Auto operation is only enough to
give one input signal to.the process; then-the signal isprocessed:in the process and
forwarded to. To operate SCADA, programming must be done in the form of a
design in accordance with the job description. By operating manually or
automatically using a control device; especially SCADA, it is expected to affect the
work of the multifunction input inverter contact-so that it will produce a varying
frequency and this frequency will be input to the motor so that the motor speed will
vary according to the received frequency. By using SCADA, various motor speed
control'and rotational stability of the motor are produced.

Keywords: frequency, inverter, PLC, three phase motor, SCADA
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Motor induksi 3 phasa merupakan salah satu komponen utama dari output
sebuah plant. Output sebuah plant menjadi tujuan utama terciptanya suatu sistem.
Suatu sistem dikatakan sempurna apabila.outputnya.bekerja sesuai prinsip keja
yang dicanangkan. Maka dari*itu; motor induksi yang berperan.sebagai output
dalam Tugas Akhir inicharus lah terkendalikan dan termonitori. Tujuannya agar
menjaga sistem berjalan sesuai apa yang direncanakan. Prinsip kerja, kecepatan'dan

error menjadi cancern agar dapat dikendalikan, dioperasikan dan dimonitori.

Sistem kendali merupakan bagian yang yang terintegrasi dari sistem
kehidupan modern saat-ini--Dengan-sistem kendali memungkinkanwvariabel yang
ingin dikendalikan dapat mencapai nilai yang di-inginkan dengan mekanisme
umpan balik dan pengendalian. Peggunaan-control dalam industry seperti metode
untuk mengontrol kecepatan pada motor-induksi 3 phasa. Dengan sistem kendali

memungkinkan adanya sistem yang stabil, akurat dan tepat.waktu.

Sistem kendali ini dirancang utnuk memudahkan operator dalam
pengoperasiannya dikombinasikan:dengan sistem=SCADA (Supervisory Control
and Data Acquisition) bersamaan dengan komponen utama lainnya seperti PLC
(Programmable Logic Control) sebagai pengendali secara otomatis dan VS
(Varable Speed Drive) sebagai pengendali kecepatan motor yang bervariasi. Pada
prinsip kerja SCADA, semua sistem pada pengendalian motor ini dapat termonitori
secara keseluruhan. Bahkan SCADA mampu mengendalikan sistem sesual desain

dan programkan yang dikombinasikan dengan PLC dan VSD.

Berdasarkan hal tersebut, penulis™melakukanpengaplikasian SCADA
terhadap sistem pengendalian dan monitor motor induksi 3 phasa. Pengaplikasian

ini juga dapat dijadikan upgrading skill modul pembelajaran mahasiswa.
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1.2 Rumusan Masalah

Permasalahan pada Tugas Akhir ini didasarkan pada permasalahan yang

1.

dikemukakan seperti :

Bagaimana cara mendesain Monitoring Pengendalian Kontrol Kecepatan
Motor pada sistem SCADA?

Bagaimana cara memprogram Monitoring.. Pengendalian Kontrol
Kecepatan Motor padasistem SCADA?

Bagaimana caramengoperasikan Pengendalian Kontrol Kecepatan.Motor
pada sistem SCADA?

1.3 Tujuan

Perancangan Tugas Akhir Sistem Kontrol Kecepatan Motor Berbasis PLC

1.

dan SCADA ini bertujuan untuk :

Mampu mendesain Monitoring Pengendalian Kontrol Kecepatan Motor
pada sistem SCADA

Mampu memprogram Monitoring..Pengendalian. Kontrol Kecepatan
Motor pada sistem SCADA

Mampu mengoperasikan Monitoring Pengendalian Kontrol Kecepatan
Motor pada sistem SCADA

Mampu mengendaliakn _Sistem Kecepatan Motor berbasis PLC dan
SCADA

1.4 Luaran

Perancangan Tugas Akhir Sistem Pengendali Kecepatan Motor Berbasis PLC

dan SCADA ini diharapkan dapat menghasilkan luaran :

. Jobsheet Sistem Pengendali-Kecepatan. Motor berbasis’PLLC dan SCADA.
Buku laporan tugas akhir.

Prototype Sistem Pengendali Kecepatan Motor berbasis PLC dan SCADA.
Buku Laporan BTAM

Politeknik Negeri Jakarta
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BAB Il
TINJAUAN PUSTAKA
2.1 SCADA (Supervisory Control and Data Acquisition)
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SCADA (Supervisoy Control and Data.Acquisition) adalah sistem yang
mengacu pada kombinasi telemetri dan“akuiaial data..Ini terdiri dari pengumpulan
informasi, mentransfer Kembali- ke pusat kendali, melakukan«.analisis yang
diperlukan dan control, dan kemudian menampilkan data ini pada ‘sejumlah
tampilan operator."SCADA diguakan untuk memantau dan mengendalikan pabrik
atau peralatan. Kontrol dapat dilakukan secara otomatis atau dapat dimulai dengan
perintah Operator (Khabir, 2014). SCADA juga merupakan suatu Sistem yang dapat
melakukan pengawasan, pengendalian dan akuisisi data terhadap sebuah plant.
Seiring dengan perkembangan komputer.yang pesat beberapa dekade terakhir,
maka komputer menjadi komponen penting dalam sebuah sistem SCADA modern.
Sistem ini menggunakan komputer untuk menampilkan  status dari sensor dan
aktuator dalam suatu plant, menampilkannya  dalam _bentuk  grafik dan
menyimpannya dalam database. Umumnya komputer ini terhubung dengan sebuah
pengendali (misal : PLC) terlihat pada gambar 2.1 melalui sebuah protokol

komunikasi tertentu (misal : serial communication). (Fahluyi, 2010)
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Gambar 2.1 Bagian Sistem SCADA
SCADA tidak sepenuhnya sebagai pengontrol tetapi fokusnya pada tingkat

pengawasan dan pemantauan. Sistem SCADA merupakan kombinasi antara
telemetering, telesignalling, dan telekontrolling atau

a. Monitoring (pengawasan)

b. Controlling (pengendalian)
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Dari realisasi alat dan pengujian yangwtelah dilakukan dapat diambil
kesimpulan, yaitu :

Desain dan display SCADA telah sesaui sebagai media pengendalian dan
pemantauaan kecepatan motor induksi 3 fada berbasis VSD. Karena
semua sistem dapat.dioperasikan dengan baik dan data yang dipeoleh
pada pemantauan di software SCADA tidak terlalu jauh dari hasil real
plant.

Program pada SCADA, nilai address input dan output sesuai dengan nilai
address input dan output pada PLC

Alarm pada SCADA yang telah di setting sudah sesuai dan berfungsi
dengan baik maka dapat memberikan peringatan yangtepat Ketika terjadi
gangguan pada plant

Sistem komunikasi antara SCADA dengan PLC menggunakan protocol
Modbus terhubung dengan bantuan kabel Ethernet RJ45

Gangguan dari tidak kemampuan putaran untuk bertambah kecepatannya
diakibatkan karena, nilai real kecepatan motor tidak mampu mencapau

nilai preset value

5.2 Saran

Memberikan akses yang lebih mudah kepada mahasiswa dalam
memfasilitasi‘pembuatan alat/prototype tugas akhir

Gunakan hardware dan software.yang.memiliki-produk sama

46
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Lampiran 2 Spesifikasi Software Vijeo Citect 7.5

Description

Configuration matérielle minimale

Processeur

Intel Pentium 3

Vitesse Processeur

1 GHz

Mémoire vive (RAM)

500MB ou 1GB si vous utilisez Windows Server
2003. on un serveur Web (2GB si vous utilisez a la
fois Windows Server 2003 et un serveur Web)

Espace disque utilisable

80GB. ou 160GB si1 vous utilisez un serveur Web

Adaptateur graphique

1024 x 768 pixel résolution. avec 64MB de VRAM s1
vous utilisez Process Analyst

Description

Configuration recommandée

Processewr

Intel Pentium 4

Vitesse Processeur

3.2 GHz

Mémoire vive (RAM)

2GB pour tous les systémes d’exploitation, ou 3GB si
vous utilisez un serveur Web

Espace disque utilisable

160GB. ou 256GB si vous utilisez un serveur Internet

Adaptateur graphique (voir note ci-

dessous)

1024 x 768 pixels de résolution, avec 128MB de
VRAM si vous utilisez Process Analyst

Vijeo citect configuration
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Lampiran 3 Spesifikasi Inverter 3 Fasa

Product datasheet ATV610U75N4
Characteristics variable speed drive ATV610 - 7.5 kW / 10HP -
380..415V -1P20
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g
Main i
Range of product Easy Altivar 610 E
Product or component type Varlable speed drive g
Product specific application Fan, pump, compressor, conveyor ;‘;
Device short name ATVE10 é
Variant Standard version z
1
Product destination Asynchronous motars %
Mounting mode Cabinet mount 2.
EMC filter Integrated conforming to EMAEC 61800-3 category C3 with 50 m E_-’
5
IP degree of protection P20 §
=
Type of cooling Forced convection %
Supply frequency 50...60 Hz +/-5 % E’
5
Metwork number of phases 3 phases é
w [Us] rated supply voltage: 380..460 V- 15...10 % E
5’ Motor power kW 7.5 KW for normal duty g
— 5.5 KW for heavy duty 5
Q. Motor power hp 10 hp for normal duty %
1 7.5 hp for heavy duty B
@
9 Line current 14.7 A at 380 V (normal duty) é
3 12.8 A at 460 V (normal duty) £
o 11.3 A at 380 V (heavy duty) ]
o 10.2 A at 460 V (heavy duty) =
3, Prospective line Isc 22 kA H
< Apparent power 10.2 kWA at 460 V (normal duty) ;
~ 8.1 KVA at 460 V (heavy duty) a
=
% Continuous output current 15.8 A at 4 kHz for normal duty %
o 12.7 A at 4 kHz for heavy duty ‘E‘
el Maximum transient current 17.4 A during 60 s (normal duty) g
g 19.1 A during 60 s (heavy duty) 5
£
o Asynchronous motor control profile Constant torque standard ;
§
8
8

Jun 372027

n | Scpeider 1
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(© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber:
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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(© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber:
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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