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Abstrak

Penggunaan motor sering ditemukan«di_dalam dunia industri, terutama
penggunaan motor AC induksi tiga fasa. Tujuan.dari-pembuatan modul ini adalah
sebagai modul uji kompetensi PLC dan SCADA di Politeknik Negeri Jakarta. PLC
digunakan sebagai kontrol-motor. Motor dapat dikendalikan.melalui perintah dari
program PLC. Oleh karena itu, Tugas Akhir ini difokuskan pada pemrograman PLC
pada sistem kontrol kecepatan motor AC.tiga fasa. PLC adalah suatu.alat yang
diprogram sebagaipengatur kontrol kerja dari modul kontrol motor. Pada modul latih
ini, PLC dapat mengatur jalannya variasi kecepatan putar motor dengan bantuanvSD
atau inverteryang sudah dilakukan setting parameter terlebih dahulu dan juga dengan
bantuan SCADA sebagai pemantau dan pengendalian. Pengoperasian alat modul ini
memiliki dua mode, yaitu mode manual dan otomatis, serta dua arah putar motor, yaitu
forward dan reverse. Komponen PLC, VSD, dan program SCADA sudah dilakukan
pengaturan sedemikian rupa sehingga-alat dapat bekerja sesuai deskripsi yang
diinginkan.

Kata kunci: PLC, SCADA, VSD
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Abstract

The use of motors, especially the use of three-phase induction AC motors, is
often found in the industrial world. The purpese ofimaking this module is asa PLC and
SCADA competency test module at Jakarta State Polytechnic. PLC is used as a motor
control. The motor can be contrelled through commands.from the PLC program.
Therefore, this Final Task is‘focused on PLC programming on:the.three-phase AC
motor speed control system. A PLC is a device that is programmed as aworking control
controller of a motaer control module. In this training module, PLC can.adjust the
course of variations in motor rotary speed with the help of VSD or inverter that has
been donesetting parameters first and also with the help of SCADA as a monitor.and
control: The operation of this module tool has two modes: manual and automatic
modes, and two-way turn motors: forward and reverse. PLC, VSD, and SCADA
program components have been arranged in such a way that the tool can work
according to the desired description.

Keyword: PLC, SCADA, VSD

Politeknik Negeri Jakarta



epIeyer LBBAN YIwiNod izl eduey

N
)
)
o
>
(-]
=)
m
=]
Q
<
3
S
3
o
=
o
&
=
3
(]
3
o
"
=
o
E
$
=
U
(]
o
o
Q
o
=
o
1y
<
w
o
c
=
<
=
g
o
(=g
=
=
EX
o
-1
o
3
T
(]
3
-,
c
£
o
o
o
o
c
=

o
o
3
Q
c
-3
T
o
3
=
[- B
o
=
3
(1)
=
c
a
)
3
D
T
m
3
=
3
Q
9
=1
s
3
Q
g
3,
o
=
S
-
3
;
2
[
Q
[
=
[
%
§

g
2
=
=
E
£
=
]
3
4
¢
=
B
2
S
E
o
5
5
3
E
g
=S
5
3
g
=
T
g
<
g
>
3
S
3
B
g
g
5
=
O
&
s
=
2
5
2
g
.

DAFTAR ISI

HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS

L
v
o
o]
o
&

KATA PENGANTAR
Abstrak

Abstract

DAFTAR ISI

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

a PLC Schneider TM221CE16R

—
o
)
o
=)
Q
El
(]
=
Q
=
=
T
w
()
o
o
Q
o
=
a2
Q
=
["d
3
=
-
<
=
g
o
-~
£
s
=
g
=
T
o
3
]
=3
n
o
=
=
2
o
=
Qo
o
-
3
3
s
o
z
o
=]
w
c
3
T
(]
-

Motor Induksi
Prinsip Kerja Motor Induksi Tiga Fasa
Inverter

BAB IlI

PERANCANGAN DAN REALISASI ALAT

3.1 Perancangan Alat

24
24

25

25
25

Politeknik Negeri Jakarta



ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

undede )ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1e) yninjas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep ueywnwnbuaw buese|iqg 'z
ejieyjer 1363 Yiuya3ijod iefem Buek uebunuaday] ueyibniaw yepny uedipnbuad 'q

:
=
i "S 3.1.1 Deskripsi Alat 26
E ; 3.2 Cara Kerja Alat 26
? ,:: 3.3 Spesifikasi Alat 32
Ay 3.4 Diagram Blok 34
E 3.5 Realisasi Alat 34
g 3.6 Mapping 1/0 padaPLC 37
< 3.7 Pembuatan Project pada PLC 38
?g 3.8 Komunikasi PLC ke Inverter 40
5 3.9 Proses Kerja Program PLC 42
g Untuk alat dapat bekerja, r_naka kecepatan putar motor harus memenubhi am_bang
(Y batas bawah yang.sudah ditentukan.-Nilai-tersebut didapatkan dari rumus nilai

: Jaquins ueypngakuaw uep uexwnjuesuaw eduey jui sijn} efiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese(iqg °|L

»
S

@

5

g

5

=

5

s

2

]

=

<

3

H

5

H

2

g

=

T kecepatan sinkron: 42
=

= BAB IV 44
o

=

-:g PEMBAHASAN 44
=]

& 4.1 Pengujian Kerja Motor Forward dan Reverse saat. Mode Otomatis dan Manual
o

= 44
s 4.1.1 Deskripsi Pengujian Kerja Motor Forward dan Reverse saat Mode

5 Otomatis dan Manual 44
:: 4.1.2 Prosedur Pengujian 44
m

S

= 4.1.3 Data Hasil Pengujian 45
Q

g—, 4.1.4 Analisis Data Pengujian 47
o

- 4.2 Pengujian. Mode Gangguan 48
T

§ 4.2.1 DeskKripsi Pengujian Mode Gangguan 48
§' 4.2.2 Prosedur Pengujian 48
~

i,;; 4.2.3 Data Hasil Pengujian 49
- 4.2.4 Analisis Data Pengujian 50
g

g BAB V 51
=

£ PENUTUP 51
g

g 5.1 Kesimpulan 51
3

>

Politeknik Negeri Jakarta



308 3 £
>
Law ]
z
—
e
$_&
e——
e
W ¥ oy
= W .
- O
o OlW
> oz
a
< kE=
: 3
; 3
S 2 & Z
S o o I
» g g I
N 2
v % % 2
[ R R |

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




ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

g
N

N -T ° DAFTAR GAMBAR
O9os2% & Gambar2. 1Blok diagram dasar sistem kontrol 5
38 53 _Q. 3 Gambar 2. 2 Blok diagram dasar sistem kontrol industri 6
a @ ‘gé o ,-: Gambar 2. 3 Blok diagram prinsip kerja PLC 6
2583 = Gambar2 4PLC Schneider TM221CE16R 7
@ 378 2 Gambar 2.5 Wiring diagram (Positive Logic) 8
3885 @ Gambar 2. 6 Wiring Diagram (Negative'Logic) 8
3358 5§  Gambar 2. 7 Connection of the Fast Inputs 8
%’_ = =a & Gambar 2.8 Negative0gic (Sink) 9
g ‘;7‘2 § % Gambar 2. 9 Positive Logic (Source) 9
3 ’:: 25 9@ Gambar2 10 Analog Input 9
388, =. Gambar 2. 11 Gambar motor induksi tiga fasa 10
3. ',5; ,13 £ & Gambar2.42 Proses induksi medan putar stator pada rotor 11
58325 B
335 3
w < o
o & 39
g a S Gambar 3. 1 Flowchart sistem mode manual 15
) é §§ Gambar 3. 2 Flowchart sistem mode otomatis 18
8 v Gambar 3. 3 Diagram blok modul latih 21
c £ g§ Gambar 3. 4 Tampak realisasi alat 22
e xEd Gambar 3. 5 Diagram wiring modul 23
§. :'zr g 5 Gambar 3. 6 Gambar logo aplikasi EcoStruxure Machine Expert — Basic 25
28 §2. Gambar 3. 7 Tampilan halaman konfigurasi EcoStruxure Machine Expert — Basic 26
S 3% 3 Gambar 3. 8 Tampilan halaman programming PLC EcoStruxure Machine Expert —
€533 Basic 26
=X g3
= i;, £ §' Gambar 3. 9 Gambar menu save pada toolbar 26
o g 3 Gambar 3. 10 Program inisiasi Inverter-pada Ladder PLC 28
§' §§ Gambar 3. 11 Ladder PLC proses kerja.alat 30
T &
s §s
£ 33
e 5 =)
§ o § Gambar 4. 1 Gambar grafik hubungan frekuensi dengan Nr 34
T 2%
S

g .

z

%

8

c

2

5

<

3

@

11

Politeknik Negeri Jakarta



epIeyer LBBAN YIwiNod izl eduey

o
o
3
Q
c
-3
T
o
3
=
[- B
o
=
3
(1)
=
c
a
)
3
D
T
m
3
=
3
Q
9
=1
s
3
Q
g
3,
o
=
S
-
3
;
2
[
Q
[
=.
[
%
§

N
Qoo
9 vV
s ®53
-
-*
ER
285
Sa
=1
g'ﬁ
[~
532
5 = X
<3
593
S =50
3:’
2 =5
3¢
TH S
o
TZ3
e
S 88
~ = =
253
T
o
&%z
55 0
>S9 =
§ 35
S =3
2853
£3 %L
c =8
By
3m23
383
£53
“b S
3.8
g i
’=
3 £
3 =5
32 ®
£ 3
> 3
3 0B
T £
£ =
= T
i)
=
2
=~
)
)
(5
o
3
Q
=
o
=
e
a
{—
3
'
o
T
4

—t
o
)
o
=)
Q
El
(]
=
Q
=
=
T
w
()
o
o
Q
o
=
a2
Q
=
["d
3
=
-
<
=
g
o
-~
£
s
=
s
=
T
o
3
]
=3
n
o
=
=
2
o
=
Qo
o
-
3
3
<
()
o
z
o
=]
w
c
E
T
(]
-

T B
Q
~
8
©
&

DAFTAR TABEL

Tabel 2. 1 Tabel spesifikasi PLC Schneider TM221CE16R 7

ote 19
19

24

Tabel 3. 1 Data acuan kecepatan

1NN

gujian penger an motor kerja forwarg

pengendalian motc n reverse
32

N reverse

3 33
Ta an re pada mode
36

Tabe ; orward pada mode

36

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

12

Politeknik Negeri Jakarta



ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

7
0
(]
3
Q
c
=,
T
Q
S
—
Q.
o
=
3
[}
-
<
s,
=
Q
=]
=
(1)
T
(]
=
=
=
Q
o
>
<
o
>
Q
3
8,
o
-
o
=L
-
[
=
=
=
2
[
Q
()
=5
[
)
=
o
-
-
o

N
Doy
ey
Q =
5 Q@
Qe s
35S
= =
i
=1
3 <
c o
3 c
x3 2
Y c
5 x
g6 7
3 F%
3 5
= =
5
338
T &5
= ]
o
o 53
2 o
S8 g
< B
o )
(o d
RS
Q =3
9 o
3 =
ED' o
g 37
< °
w m
o S
c & E
< =
c 4
= el
303
3 <
b P>
= —3
€90 3
= x =
s
3. ©
o =
S c
m —
3 8
5 5
©
z S
o
~ >
5 T
S
o =}
c £
3 @
o
=1
~
5
=
~
o
-
o
c
o
3.
Q
s
&
=
w
-
o
s
-
3
o
w
=
&
=

I
o
=
2]
T
-+
o

=
)
=
0
T
-+
)
=
=
o
2
=
o
x
=
=
<
D
Q
D
=
tm
)
o
Q
q
-+
)

—
=
o
=
o
3
Q
3
[}
=
Q
c
=,
T
wn
[}
o
o
8
o
=
o
-
o
c
w
o
c
-~
c
=
~
o
-
<
o
-
=
w
=
-
o
=
T
o
3
[}
=
n
o
3
-
s
3
==
o
=
o
o
3
=
[}
3
<
[}
T
c
-
=
o
>
w
c
3
o
[}
-

BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Dalam dunia industri, perkembangan teknologi semakin pesat seiring
berjalannya zaman. Kemajuan teknologi menciptakan berbagai macam teknologi
yang mempermudah pekerjaan _yang dilakukan..manusia. Karena kebutuhan
manusia semakin meningkat, teknologi yang berkembang.adalah teknologi sistem
kontrol. Pengoperasian: industri yang semakin besar tidak “memungkinkan
semuanya dilakukan secara manual, maka dibantu dengan teknologi sistem kontrol.
Sehingga, tugas akhir ini berupa modul pelatihan yang mencakup hampirseluruh
materi kelistrikan yang dipelajari selama kuliah dan‘ditambah dengan teknologi
sistem kontrol yang ditambahkan sebagai bahan pembelajaran.

Dalam pembuatan tugas akhir ini, penulis bersama rekan tim merealisasikan
teknologi kelistrikan dengan sistem kontrol dalam bentuk modul latih yang diberi
judul “Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed berbasis PLC dan SCADA”, yang
akan dijadikan sebagai modul latih di Peliteknik Negeri Jakarta (PNJ). Untuk
mengontrol kerja modul latih ini digunakan perangkat PLC (Programmable Logic
Controller) dan kecepatan motor-AC.dengan VVSD (Variable Speed Drive) atau
disebut Inverter.

Modul ini membutuhkan beberapa komponen untuk-merealisasikan seperti
PLC, VSD, SCADA (Supervisory Control and-Data /Acquisition), dan motor AC 3
fasa. Semua komponen. bekerja dengan pemrograman dan. komunikasi data
sehingga dapat bekerja sesuai deskripsi. Dalam modul latih ini, motor AC 3 fasa
sebagai beban penggerak dan PLC sebagai kontrol kerja alat. Oleh karena itu,
Tugas Akhir ini adalah “Pemrograman PLC pada Sistem Kontrol Kecepatan Motor
AC Tiga Fasa”.

1.2 Perumusan Masalah
Permasalahan yang timbul dalam penulisan laporan:

1. Bagaimana.deskripsi kerja'PLC Schneider TM221CE16Rpada modul
latih Pengendalian Kecepatan~Motor 8 speed berbasis PLC dan
SCADA?

2. Bagaimana pemrograman PLC Schneider TM221CE16R yang sesuai
deskripsi kerja rangkaian modul latih?

3. Bagaimana cara pengoperasian PLC?
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1.3 Tujuan
Tujuan dari penulisan laporan dan pembuatan alat tugas akhir adalah
diharapkan dapat:

I
o
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T
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=
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=
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T
-+
)
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=
o
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=
o
x
=
=
<
D
Q
D
=
tm
)
o
Q
q
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1. Memahami deskripsi kerja PLC Schneider TM221CE16R pada modul
latih Pengendalian Kecepatan~Motor 8 speed berbasis PLC dan
SCADA.

2. Memahami pemrograman PLC Schneider TM221CE16R pada modul
Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed berbasis PLC dan SCADA yang
sesuai.dengan deskripsi kerja alat.

3. Mendeskripsikan cara pengoperasian PLC pada modul. latih PLC
Schneider TM221CE16R pada modul Pengendalian Kecepatan Motor
8 speed berhasis PLC dan SCADA

4. Membuat modul latih yang berjudul Pengendalian Kecepatan Motor 8
speed berbasis PLC dan SCADA yang sesuai dengan deskripsi kerja alat
yang dapat dijadikan sumber pembelajaran bagi mahasiswa semester 5
teknik listrik Politeknik Negeri Jakarta.

1.4 Luaran
Luaran hasil yang ada dalam tugas akhir ini adalah:

1. Alat modul latih PLC Schneider TM221CE16R pada modul
Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed berbasis PLC dan SCADA.
2. Buku laporan Tugas Akhir sebagal acuan pengembangan tugas
akhir Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed berbasis PLC dan

SCADA.
3. Job sheet modul latih Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed
berbasis PLC dan SCADA.
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TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Programmable Logic Controller (PLC)

PLC merupakan sistem_operasi elektronik digital yang dirancang untuk
keperluan dunia industri..Semula PLC digunakan untuk menggantikan fungsi
relay-relay yang banyak digunakan pada saat itu di lingkungan industri .
Spesifikast controller yang banyak digunakan dan dibutuhkan didunia industri
antara lain (Kusnadi, 2021):

a. Rigid (kuat dan keras) serta tahan terhadap noise.

b. Dapat disusun secara .modular sehingga memudahkan untuk

menambah/mengurangi (untuk pengembangan dan perawatan).

c. Mempunyai sambungan dan level sinyal yang standard.

d. Mudah untuk diprogram dan diprogram ulang tanpa harus menambah

perangkat kontrol.

PLC menggunakan memori yang dapat diisi oleh program serta dapat
menerapkan fungsi-fungsi khusus dalam._elektronika digital seperti: logika,
sequential/urutan, pewaktuan (timer), Pencacahan (counting), aritmatika dan
yang lain, guna mengendalikan suatu proses analog/digital dari suatu proses.
PLC merupakan piranti berbasis microprocessor dan dapat dianggap sebagai
komputer. yang dirancang untuk tujuan pengendalian tertentu. PLC
memberikan respon terhadap berbagai sensor yang dihubungkan ke input,
memutuskan proses-apa.yang dikerjakan berdasarkan.instruksi yang telah
diberikan dan diprogram ke dalam-memorinya; dan memberikan ketetapan
terhadap output yang diinginkan. PLC yang lebih canggih juga mampu
mensimulasikan prosedur-prosedur pengendalian proporsional (P), integral (1)
dan derivatif (D) (PI, PD dan PID).
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Sebagai perangkat pengendali proses, PLC mempunyai bagian-bagian

penting yang mendukung unjuk kerja sistemnya. Bagian-bagian itu diantaranya

Power Supply

Power Supply berfungsi untuk menyuplai daya ke semua komponen
dalam PLC. Biasanya tegangan Power Supply PLC adalah 220 VAC
atau24 VDC.

Central Progessing Unit (CPU)

CPU merupakan otak dari PLC yang mengerjakan berbagai operasi
antara lain mengeksekusi program, menyimpan dan mengambil data
dari memori, membaca kondisi/nilai input serta mengatur nilai output,
memeriksa kerusakan (self-diagnostic), serta melakukan komunikasi
dengan perangkat lain.

Memory

Memory adalah tempat untuk menyimpan program dan data yang akan
diolah dan dijalankan oleh CPU.

Modul input/output

Modul input/output merupakan bagian PLC yang berhubungan dengan
perangkat luar yang memberikan masukan kepada CPU seperti saklar
dan sensor maupun keluaran dari- CPU seperti lampu, motor, dan
solenoid valve.

Fasilitas Komunikasi (COM)

Fasilitas komunikasi mutlak diperlukan sebuah PLC;untuk melakukan
pemrograman dan pemantauan.atau-berkomunikasi dengan perangkat
lain.

Pada PLC yang akan digunakan adalah Master K 120s K7M DR20U
menggunakan sistem komunikasi Cnet (Computer Link). Sistem Cnet |

/ F digunakan untuk komunikasi antara unit utama dan perangkat
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eksternal menggunakan Antarmuka RS-232C / RS-422. Terdapat
fasilitas dari Cnet lainnya diantaranya adalah:

e Mendukung saluran RS232C dan RS-422/485, dan dapat
dioperasikan sebagai mode.interlocking.
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e Mendukung berbagai kecepatan. komunikasi (baud rate) dari
300bps.sampai 57.600bps.

e Mendukung komunikasi banyak titik (multi-drop). sampai 32
station dalam satu jaringan.

e Software frame editor menggunakan dasar MS-Windows
95/98/2000. Untuk dapat berkomunikasi dengan PLC milik lain
dapat digunakan protocol user defined.

e Untuk komunikasi.-menggunakan modem, dapat digunakan

protokol dedicated atau.user defined.

2.2 Prinsip Kerja PLC
Dari definisi diatas didapat gambaran bahwa prinsip kerja PLC yaitu

tetap memenuhi kriteria dari blok diagram dasar dari sistem kontrol sebagai
berikut:

INPUT PROSES OUTPUT

A J
Y

Gambar 2. 1 Blok diagram dasar sistem kontrol
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(Sumber: Kusnadi, 2021)

Masukan berfungsi untuk memberikan sinyal data atau perintah yang
diperlukan, selanjutnya sinyal data atau perintah diolah sedemikian rupa
sehingga menghasilkan nilai keluaran yang sudah ditentukan. Akan tetapi blok
diagram diatas belum memberikan gambaran yang jelas mengenai bagaimana

bekerjanya suatu sistem kontrol industri terutama pada blok keluarannya.
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Keluaran dari sistem kontrol industri dapat berupa sinyal untuk memonitor
kerja plant atau keluaran yang digunakan untuk menjalankan sistem penggerak
mesin / proses. Untuk lebih jelasnya dapat dilihat pada blok diagram sebagai
berikut :

MASUKAN » PRO S_E&:RINC ANA KELUARAN BEBAN
KONTROL

Gambar 2. 2 Blok diagram dasar. sistem kontrol industri
(Sumber: Kusnadi, 2021)

Pada blok diatas keluaran kontrol merupakan keluaran yang langsung
diproses, dan dapat berupa sinyal untuk mengaktifkan fungsi monitor/
instrumentasi atau mengaktifkan peralatan sebagai fungsi interface atau kedua-
duanya. Kalau ia berfungst sebagai fungsi monitor maka keluaran langsung
dihubungkan ke peralatan-peralatan menitor, sedangkan kalau sebagai fungsi
interface berarti Ia sebagai peralatan.yang diaktifkan dengan arus yang kecil

tetapi dapat menggerakkan beban dengan arus yang besar/tinggi.

Pada pembahasan diatas, maka prinsip kerja PLC dapat dikembangkan

seperti yang terlihat pada blok diagram sebagai berikut:

| Catu daya |
4
|
| ' al
-alats I Peralata
‘Peml.mm Modul CPU Modul > lt;r ltdl ]n = Beban
input luar l: mput output | | outputiuar
|
S B4 gy
Y Selenoid Lampu
Limit valve relay motor listrik
switch,sensor, kontak komputer daya heater
relay dan transducer kontaktor

Gambar 2. 3 Blok diagram prinsip kerja PLC
(Sumber: Kusnadi, 2021)
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PLC dirancang untuk bisa dioperasikan oleh para operator dengan

sedikit pengetahuan mengenai komputer dan bahasa pemrograman.
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PLC dapat diprogram dan melaksanakan fungsi-fungsi program sesuai

dengan tipe-tipe kontrol yang diinginkan yaitu:

e Kontrol berurutan yang dapat berupa:

Kontrol logik relay, logik elektronik, Penghitung, Operasi aritmatik

seperti: menjumlah, mengurangi, mengali, membagi, dan..operasi-

operasi lainnya.
e Kontrol proses yang dapat berupa:

a. Kontrol analog: yaitu dapat menerima dan memprases kondisi
input dan output analog.menjadi sinyal-sinyal yang berbentuk
digital ataupun menerima dan memproses input dan output digital
menjadi sinyal-sinyal yang berbentuk analog, misalnya dalam
mengindra, memonitor, dan memproses perubahan kondisi
tekanan, aliran, temperatur, dan sebagainya.

b. Kontrol PID (Proportional Integral Derivative).
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kerja alat

ﬁ 2EHNENS

pees

ditunjukan pada tabel

SONNS

L/
SONN%

2.3 Spesifikasi PLC Schneider TM221CE16R

PLC Schneider TM221CE16R digunakan modul latih untuk mengendalikan

Gambar 2. 4 PLC Schneider TM221CE16R
(Sumber:https://www.se.com/id/id/preduct/TM221CE16R/controller-m221-16-io-

relay-ethernet/)

Dari data sheet PLC pada gambar didapatkan spesifikasidari PLC tersebut yang

Tabel 2. 1 Tabel spesifikasi PLC Schneider TM221CE16R

Main

Range of product

Modicon M221

Product or component type

Logic controller
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[Us] rated supply voltage 100...240 V AC

Discrete input number 9, discrete input conforming to IEC 61131-2
Type'l

Analogue input. number 2at0...10V

Discrete output type Relay normally-open

Discrete output number 7 relay

Discrete output voltage 5..125v DC
5..250 V AC

Discrete output current 2A
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2.4 Koneksi dan Skema PLC Schneider TM221CE16R
1. Digital Input
e Wiring Diagram (Positive Logic)
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Gambar 2. Wiring diagra (Positive  Logic
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3. Analog Input
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The (-) poles are connected internally.

Gambar 2. 10 Analog Input

(Sumber: https://www.se.com/id/id/product/TM221CE16R/controller-m221-16-io-
relay-ethernet/)

2.5 Motor Induksi Tiga Fasa
Motor induksi.merupakan maotor. listrik arus bolak balik (AC) yang
kerjanya berdasarkan adanya induksi medan magnet stator ke statornya dan
arus yang ada pada rotor motor bukanarus dari sumber tertentu, melainkan arus
yang terinduksi akibat perbedaan relatif antara perputaran rotor dengan medan
putar yang dihasilkan arus stator.

Motor induksi banyak digunakan di industri maupun kehidupan rumah
tangga. Motor yang digunakan adalah motor induksi 3-fasa dan motor induksi
1-fasa. Motor induksi 3-fasa digunakan untuk operasi tenaga dan kapasitas
besar. Untuk motor induksi-1-fasa biasanya terpasang pada peralatan rumah
tangga seperti pompa air, kipas-angin,.dan peralatan-lainnya yang menggunakan
daya keluaran rendah (Zuriman Anthony, 2010).
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Gambar 2. 11 Gambarmotor induksi tiga fasa (Sumber:Zuriman Anthony, 2010)

2.6 Prinsip Kerja Motor Induksi Tiga Fasa

Motor diberikantegangan tiga fasa, maka stator akan menghasilkan arus
tigafasa. Dari arus ini akan menimbulkan medan magnet yang berputar dengan
kecepatan sinkron. ggl induksi (ggl lawan) akan timbul 'saat medan putar
terinduksi melalui celah“udara pada belitan fasa stator. medan putar akan
memotong konduktor. lilitan.rotor yang diam dan ini.menimbulkan adanya
perbedaan relatif antara kecepatan fluksi yang berputar dengan kanduktor rotor
yang disebut slip (s) sehingga ggl (gaya gerak listrik) akan terinduksi konduktor
rotor (Denis dkk, 2013).
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Gambar 2. 12 Proses induksi medan putar stator pada rotor
(Sumber: Denis dkk, 2013)

2.7 Inverter
Sesuai dengan pengertian inverter yang menyatakan inverter ini
berfungsi untuk mengubah tegangan DC (searah) menjadi tegangan AC (bolak-
balik). Dimana perubahan ini dilakukan untuk mengubah kecepatan motor
bertegangan AC dengan mengubah frekuensi outputnya saja. Sehingga dapat
dikatakan, inverter digunakan untuk mengatur kecepatan putar motor atau
sering disebut sebagai Variable Speed Drive (VSD).
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PERANCANGAN DAN REALISASI ALAT

3.1 Perancangan Alat

Pengendalian Kecepatan Motor.8 speed berbasis PLC dan SCADA
terdiri dari berbagai macam_kompenen-komponen yang berfungsi untuk
mengoperasikan dan mengendalikan kerja dari motor listrik. Modul ini terdapat
komponen-komponen _seperti PLC, SCADA, dan inverter. Komponen-
komponen tersebut digunakan di dalam dunia industri. Sehingga komponen
tersebut digunakan oleh mahasiswa/i Politeknik Negeri Jakarta, jurusan Teknik
Elektroybaik itu Program.Studi Teknik Listrik.ataupun Teknik Otomasi Listrik
Industri sebagai penunjang modul untuk praktik.

Modul latih“praktik ini dibuat menggunakan komponen-komponen
yang disebutkan di atas sehingga:modul Pengendalian Kecepatan Motor 8
speed berbasis PLC dan SCADA dapat digunakan oleh mahasiswa/i untuk
mempelajari pengendalian dan.pengontrolan kecepatan motor. Hal-hal yang
dapat dipelajari dari modul latih ini adalah:

1. Pengendalian Motor Manual
Dengan modul ini dapat dilakukan pengendalian motor secara
manual dengan menggunakan PLC yang berperan menjadi sequence
controller untuk mengendalikan input dan.output yang diinginkan.
Modul ini disediakan tombol tekan (Push Button) dan lampu tanda
input dansindikator.

2. Pengendalian. Motor Otomatis
Untuk pengendalian motor . secara otomatis dengan PLC dan
Inverter yang “berfungsi-untuk mengendalikan kecepatan motor
induksi AC tiga fasa. Dalam pengendalian otomatis, Inverter
digunakan untuk pengatur kecepatan motor AC tiga fasa dengan
pengaturan nilai frekuensinya dan PLC sebagai sequence controller.

3. Pemantauan Sistem
Dengan menggunakan SCADA dengan dihubungkan dengan PLC
sequence controller.. dapat _ dilakukanpemantauan modul.
Pemantauan dilakukan.dengan.penyamaan alamat IP antara PLC
dan SCADA. Koneksi antara PLC dan SCADA menggunakan
koneksi kabel LAN terhubung pada port Ethernet.
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3.1.1 Deskripsi Alat

PLC dan inverter merupakan alat utama yang dipakai
dalam kontrol motor tiga fasa. Keluaran dari sistem kontrol
digunakan untuk menggerakan motor induksi AC tiga fasa 0,25
KW. Modul ini_memiliki. dua«jenis pengasutan: manual dan
otomatis disertai-multi speed. PLC sebagai controller-nya dan
Inverter atau VSD sebagai pengatur kecepatan kerja motor
dengan mengatur frekuensi keluarannya.

Parameter untuk inverter diatur ke PS (preset speed). Inverter
diatur menjadi parameter. kecepatan preset sehingga. dapat
mengaktifkan parameter SP1-SP8 untuk mengatur putaran motor ke
kecepatan. Parameter SP1-SP8 memungkinkan kita untuk mengatur
parameter untuk mengeluarkan berbagai frekuensi dengan batas atas
frekuensi motor 50Hz. Jenis kontrol untuk aplikasi ini ada dua:
otomatis dan manual. Mode otomatis, motor akan berputar pada setiap
kecepatan setiap 5_detik dan dapat berhenti pada kecepatan yang
diinginkan. Sedangkan untuk kontrol manual, perubahan kecepatan
motor dipilih.bebas-sesuai yang diinginkan.  Aplikasi multi speed
memungkinkan untuk _memilih arah putaran metor dalam arah
forward atau reverse. Untuk putaran forward, ada delapan variabel
kecepatan maupun sebaliknya yang berlaku untuk kontrol manual dan
otomatis.
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3.2 Cara Kerja Alat
1. Mode Manual

Operasi mode manual diperintah dengan tombol-tombol tekan
yang perintahnya sudah diprogram oleh PLC. Pemantauan dan
pengoperasian mode manual dapat dilakukan melalui SCADA. Berikut
adalah gambar Flowchart untuk mode manual.
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b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta
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Berikut langkah pengoperasian mode manual:

Posisikan selector.switeh ke posisi manual.

Tentukan .~arah. selector “switch motor ke arah
forward/reverse.

Tekan tombol start, motor akan bekerja dengan kecepatan
awal.

Untuk menaikkan kecepatan motor dengan menekan tombol
speed up.

Tekan kembali tombol speed up untuk menaikkan kecepatan
motor ke kecepatan selanjutnya.

Tombol speed down ditekan untuk menurunkan kecepatan
motor ke kecepatan sebelumnya.

Untuk menghentikan operasi, tekan tombol stop.

2. Mode Otomatis

Mode otomatis'menggunakan PL.C, inverter, dan SCADA untuk
memantau dan mengontrol.motor AC tiga fasa. SCADA digunakan
sebagal kontrol dan pemantau.dan perintah dari SCADA akan diproses
oleh PLC sebagai pengontrol program. Keluaran PLC akan masuk ke
inverter yang akan mengatur kecepatan motor dengan mengatur
frekuensi keluaran. Pada SCADA saat sistem beroperasi, nilai putaran
motor (Nr), slip, serta informasi lainnya dapat terpantau.
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Menyalakan
MCB Kontrol dan
MCB Daya

Manual
Memilih Mode
Auto /
Manual

Auto ¢

Viemilih Ara
Putaran Motor
Forward /
Reverse

Reverse

Start Reverse

Start Forward

Frekuensi 15 Hz
Kecepatan 200
RPM

Stop

Up
o
stop | Frekuensi20 Hz | Gangguan Gangguan| Frekuensi20Hz | giop
Kecepatan 1200 ~ Kecepatan 1200
RPM RPM
;ﬂ_/ , N VY
>

v 2
I—— R ——

Stop | Frekuensi25Hz | Gangguan Gangguan| Frekuensi25Hz | gtop
l— Kecepatan 1500 ~- Kecepatan 1500 —
RPM RPM

e = 7
2>
Y 2
SRR )
stop | Frekuensi30Hz | Gangguan Gangguan| Frekuensi30Hz | giop
l— Kecepatan 1800 ~~ Kecepatan 1800 ——
RPM RPM
;_A_/ ~—
>
v 2
) R
Stop | Frekuensi35Hz | Gangguan Gangguan| Frekuensi35Hz | giop
— Kecepatan 2100 ~ Kecepatan 2100 ——
RPM RPM
j—z.. —I—
4 v Y
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g

b

)

>

Q

c

£,

T

o

>

-

% ,— Kecepatan 2700 Kecepatan 2700 ——
’3’ RPM RPM

3 2%\ T V)

= v 2

2 L R

3 Gangguan| Frekuensi50Hz | gtop
= Speed Down —— Kecepatan 3000 ——
g RPM

T 'y N

o

=]

-+

5 \ 4 \ 4

]

3 c Kecepatan tidak c

§ sesuai preset value

S

Q

s

&, A 4

)

-

z Buzzer ON

=

)

Eo ~ <) % )
A h 4

2

Q

g. Stop

e

o

5

= Gambar 3. 2 Flowchart sistem mode otomatis (Sumber: Dokumen

Berikut langkah pengoperasian mode otomatis:

Posisikan selector switch ke posisi otomatis.

Tentukan selector switch arah putaran  motor
forward/reverse.

Tekan tombol start, motor akan bekerja dengan kecepatan
awal.

Untuk menaikan kecepatan dengan menekan tombol speed
up. Ketika sudah naik ke kecepatan kedua, dua detik
kemudian kecepatan bertambah secara bertahap hingga ke
kecepatan kedelapan.

Tombol speed down ditekan untuk menurunkan kecepatan
ke kecepatan awal bertahap secara otomatis

Untuk menghentikan operasi, tekan tombol stop.
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3. Mode Gangguan

Mode gangguan akan bekerja jika kecepatan motor tidak
memenuhi atau melebihi batas bawah RPM yang ditentukan sesuai
parameter. Di bawah ini adalah data acuan kecepatan motor yang diatur.

exdid ey

eyeyer LabaN NiueM|od Hijiw exdid yeH O

Tabel:3. 1 Data acuan kecepatan motor

ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

undede ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1ey yninjas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep uewnwnbuaw Buese|iq °z

3.3 Spesifikasi Alat
Tabel 3. 2 Spesifikasi alat

o

o

@

o

E

5

:.'.':

2 o _ Kecepatan
g Kecepatan Frekuensi (Hz) Putaran (Rpm)
[

% 1 | Speed1 15 X
H 2 | Speed 2 20 179
(]

=

é" 3 | Speed 3 23 1500
- 4 | Speed 4 30 1800
o

§ 5 |'Speed 5 35 2100
$ 6 | Speed6 40 2400
v

% 7 | Speed 7 45 2100
g

: 8 | Speed 8 50 3000
=2

Q

3

5

5

g

: Jaquins ueypngakuaw uep uexwnjuesuaw eduey jui sijn} efiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese(iqg °|L

*yejesew njens uenefur} neje }iuy uesijnuad ‘uesode] uesinuad ‘Yeilw|i eA1ey uesiinuad ‘ uenipuad ‘ueyipipuad uebunuada)y ynjun efuey uediynbuad ‘e

Nama L 1 &
No Spesifikasi Jumlah | Satuan | Ketrrangan
Komponen
Schneider.Altivar A
1 | Inverter 1 Buah | Disediakan
ATV610U75N4
Schneider
2 |'PLC 1 Buah
TM221CE16R
Motor Induksi
3 0,25kW/0,25kW 1p |1 Buah
3 fasa
4 | Case 50 cm x 50 cm 1 Buah
40mm(lebar)x25mm
5 | Dak Kabel o 1 Buah
(tinggi)
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Scun cable ring plus

6 | Sepatu Kabel ] 1 Pack
vinly 2-8 mm
Eterna NYY
10 Meter
3x2,5mm?
7 | Kabel
EternasNY AF
1 Roll
1.5mm?
8 | Kabel Modbus | Modbus RS — 485 1 Buah
EWIG KC6-E6kA
9 |'MCB 3 Fasa 1 Buah
10A, 240/415V
Himel HDB33wL
10 | MCB 1 Fasa 1 Buah
4A, 240/415V
11 | Coupler.Shaft
Fort 22mm XB7-EA
1 Buah
Merah
12 | Push Button
Fort 22mm XB7-EA
» 1 Buah
Hijau
EWIG EA38
Selector
13 | GB/14048.5 1 Buah
Switch
AC660V
SB AD16-22DS
1, 3 Buah
Hijau
SB AD16-22DS
14 | Lampu Tanda 1 Buah
Merah
SB AD16-22DS
] 1 Buah
Kuning
15 | Led Buzzer EWIG.AD16-22SM....|.1 Buah
EWIG EA38
16 | Emergency GB/14048.5 1 Buah
AC660V
Rotary LPD3806-600BM-
17 1 Buah
Encoder G5-24C
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Banana
18 | Socket Female | 4 mm 6 Buah
& Male

16 Amp 5 pin Plug &
Socket Male 3 | Socket-Weatherproof
19 L Set
Phase 1P44 3 Phase 380-

415v 3P N

3.4 Diagram Blok

SCADA PLC Rotary

Encoder

Inverter M

Gambar 3. 3 Diagram blok modul.latih-.(Sumber: Dokumen Pribadi)

Dari diagram blok pada gambar 3.3 menunjukkan bahwa PLC menjadi
pusat kontrol dari alat yang bertugas untuk memproses input dari SCADA yang
dihubungkan melalui.kabel LAN. Keluaran dariPLC akan mengirimkan sinyal
ke terminal kontrol inverter dan akan diproses menjadi output digital. Perintah
keluaran inverter ditujukan untuk mengontrol kerjanya motor sesuai dengan
urutan frekuensi yang telah diatur.“Nilai ‘kecepatan motor diketahui melalui
sensor putaran encoder yang akan mengirimkan input digital pada PLC dan
diprases sehingga dapat menampilkan nilainya pada SCADA dalam Rotation
Per Minute (RPM). Untuk mode manual, PLC tetap menjadi pusat kontrol dan
mendapat input dari push button. Setelah menerima input, perintah diproses
PLC menjadi output digital. Sinyal output itu dikirim PLC melalui hubungan
kabel daya ke motor induksi tiga fasa.

3.5 Realisasi Alat

Modul latih pengendalian kecepatan motor menggunakan PLC sebagai
pusat kontrol kecepatan motor induksi tiga fasa. Inverter atau VSD sebagai
perangkat untuk mengatur kecepatan kerja motor dengan pengaturan frekuensi
keluarannya yang diatur terlebih dahulu. Untuk pengontrol dan pemantau kerja
alat digunakan SCADA dan PLC vyang terhubung dengan komunikasi
menggunakan kabel LAN yang terhubung pada port Ethernet. Terdapat tombol
tekan dan lampu indikator digunakan sebagai menjalankan alat dan penanda
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manual, alat diamankan oleh perangkat pengaman yang akan mematikan
Gambar 3. 4 Tampak realisasi alat (Sumber::Dokumen Pribadi)

status alat. Apabila terjadi kegagalan inverter, baik mode otomatis maupun
inverter jika suhu telah melewati batas wajar.
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3.6 Mapping 1/0O pada PLC

ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

o
o
x
N
N =T T _
9o 8 = 8 Pembuatan mapping 1/0 PLC sebelum pembuatan program berguna
5o §§ 0 3 untuk memudahkan dan mempercepat alam perancangan program. Berikut
2883 g = k ing 1/0 pada PLC modul latih ini:
8gsayg = merupakan mapping pada modul latih ini:
3253 -
§ § °==’_§ ? Tabel 3. 3 Mapping 1/O.output program PLC
[ - A =
3 §§'§ i No [ Input AlamatPLC | Fungsi
% 3 S8 = 1 Encoder A %10.0 Membaca data kecepatan motor pada
c9o L
3 3 ®g =~ mode forward
g‘"‘?,% § % 9 Encoder B %I10.1 Membaca data kecepatan.metor pada
3537 @ mode reverse
D =5 ) — -
3 5% § = 3 |SS.AM %10.2 Memilih mode otomatis/manual
2 St & 4 | PB_Start %10.3 Memulai mode yang.dipilih
$3 §§— 3 5 | PB_Stop %I10.4 Menghentikan mode yang dipilih
E 2 §§ 5 6 PB_SpeedUp %I10.5 Menaikkan ~speed ke Kkecepatan
< o< .
88559 selanjutnya
gé §§ PB_SpeedDown %I10.6 Menurunkan speed ke Kkecepatan
53 s sebelumnya
s v SS Forward %I10.7 Menjalankan mode forward
e %g§ 9 | SS_Reverse %10.8 Menjalankan mode reverse
c x83
~Zzs
Sa sz
S 3353
g 553
T35
5853
s 23
o w3
3 £3
8 52
2 o=
c 5o
5 23
e} T C
o o 3
g ..
z
%
=
c
2
5
o
3
@
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222 (N @
553 I
7 I\ )
7 =~
N .
i -T T Tabel 3. 4 Mapping 1/0 output program PLC
Uors9% & :
5 vv3 N 3 No | Output Alamat PLC | Fungsi
2283% = | 1 | Indikator Auto %Q0.0 Sebagai indikasi sistem mode otomatis
S o =
3 .g'- £ _’: Indikator forward | %Q0.1 Sebagai indikasi motor berputar arah
Q9 S 3
ng S 22 %. 2 forward
o =
g = E§ & Indikator reverse | %Q0.2 Sebagai indikasi motor berpurah arah
3 =
g g :,:g = 3 reverse
o ",3,-§ § % 4 | Buzzer %Q0.3 Mengaktifkan Buzzer
3 S 28 ‘g DIl %0Q0.4 Mengatur kecepatan motor dengan input
323a =, 5 i
T T 90 DI1 inverter
2325 ©
5535 = DI2 %Q0.5 Mengatur kecepatan motor dengan input
288 % 6 )
*3 =5 = DI2 inverter
§§ ; Z- DI3 %0Q0.6 Mengatur kecepatan motor dengan input
o =
539 | DI3 inverter
59 =2
Q =T O~
é 8 33 3.7 Pembuatan Project pada PLC
g 2 §§ Pembuatan program PLC untuk modul latih ini menggunakan software
~Zx3 EcoStruxure Machine Expert — Basic.
S 9 <SE . :
o %,3, 1. Buka software PLC EcoStruxure Machine Expert — Basic.
c 9o o
=32a
2. 835
3 £<
T &
(1] s
= T =
g 53
z =2
T T C
[ oS
g .
z
= L]
: Schneider
f 3 Electric
g
2
§ Gambar 3. 6 Gambar logo aplikasi EcoStruxure Machine Expert — Basic (Sumber:
g Dokumen Pribadi)
o
g 2. Pilih create new project.
o
)
=

38

Politeknik Negeri Jakarta



VLNWIVF
BEREL]
HINMILNOd

ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

13
0
(]
=]
Q
c
f7
T
o
=
=
Q.
o
=
3
()
-
<
=
=
Q
=
=
(1]
T
m
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
o
o
-
v
o
=
()
=
=,
==
-
[
Q
(]
=5
A
o
=
o
-
-
o

N
= - Y
o )
s 25
= Q
Qe =
35S
= =
=ER
3 a2
c )
3 c
x3 2
o g
= ~
o o
=5 T
m
3 5
m =
=
33¢
T o5
- T
T
s 52
S8 g
A< b
g 2
RS
Q E
M o
3 =
g. &
Y 5
< °
w m
Do 3>
£3E
c 4
- =
=6z
S
o i)
= —1
£53
= x =
s
3. °
o
v 2
Q —
3 £
B 5
T
z S
= 8
5 T
5 @
o =
€ =
- w
i)
=
>
]
)
~
o
&
=
(=
3
[
s
&
=
w
-
i)
g
3
o
w
=
()
=

A\

i
m
=
8]
©
~*
Y

=
m
x
0
T
-+
9
3
*‘
1
&
=.
®
x
=
x
=
®
Q
o
=
]
o
x
3
q
-+
Y

-
=
o
-
o
=]
Q
3
(]
=
Q
c
=
T
w
()
o
o
)
o
=
Qo
-
o
c
1'd
o
c
=
<
=
=
Q
-
<
o
P
=
=
3
-
)
=
T
)
3
(]
=
n
Q
=
-
c
=
=
o
=
o
o
=
3
(]
=
<
m
T
c
-
=
o9
=
w
c
3
o
()
-

3. Pilih perangkat seperti controller, jumlah 1/O modul, dan konfigurasi
parameter dengan drag-and-drop perangkat yang dipilih.

Ecod truxure Backup No error - e x
Machine Expert -Basic 0 & &~ & - & @~ v oo Schneider

. — e g
@ Messages @ @

=

TM221C16T 24 Vde
TM221CI6U 24 Vde
TM221C24R  100..240 Vac
TM221C24T 24Vde
TM221C24U 24 Vde
TM221CAOR  100..240 Vac

=n3 High Speed Counters
d=108Bus
~ @ ETH
@ Modbus TCP
@ EtherNet/IP adapter

TM3 Digital /0 Modules
TM3 Analog 1/0 Modules
TM2 Digital /0 Modules
TM2 Analog /0 Modules
TM3 Expert I/O Modules

Device information

>
>
>
TM221CET6R N
>
>

E Device description

: TM221CE16R (screw)
9 digital in relay outputs (2 A), 2 analog inputs, 1 serial line pert, 1 Ethernet port, 100-240 Vac power supply
controller with removal es

bl terminal blocks.

¥mA 120m

Gambar 3. 7 Tampilan-halaman konfigurasi EcoStruxure Machine Expert
— Basic (Sumber: Dokumen Pribadi)

4. Lanjutkan melakukan programming..pada tab programming untuk
merancang program PLC sesual deskripsi kerja.

L 2.225 B/ 2 t e - T- 0000 ew & HE- ]
=3 =1L N nuA‘ 1-New POU 1002 @ @
Behavior 0 e — . - -~ - T T - - - - - - - — — — -~ —— - = — - — - = = = == === = === ==
A Master Task * [
~ @1- NewPOU
a
PeriodicTask AN B T T T e —— — o — — - — — —
Events
Free POUs.
User-defined functions
User-defined function blocks
@v
Ne w @
No selected

Gambar 3. 8 Tampilan-halaman.programming-PLC EcoStruxure Machine
Expert — Basic (Sumber: Dokumen Pribadi)

5. Simpan project pada menu save.
New project

I =

Gambar 3. 9 Gambar menu save pada toolbar (Sumber: Dokumen Pribadi)
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3.8 Komunikasi PLC ke Inverter

Untuk menjalankan modul, PLC harus mengirim sinyal untuk
menginisiasi inverter siap bekerja. Hal ini dilakukan dengan cara
menggunakan command word yang di program dari PLC yang memiliki
fungsi sebagai berikut.

Tabel 3. 5:.Command word.\VVSD

exdid ey

eyeyer LabaN NiueM|od Hijiw exdid yeH O

Command word

No. Hexa Desimal Fungsi
Memberi perintah kepada
1 16#0000 0 inverter untuk mereset

kembali ke keadan awal.
Memberi perintah kepada

ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

undede ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1ey yninjas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep uewnwnbuaw Buese|iq °z

2 16#0006 6 inverter untuk keadaan
Standby.
Memberi perintah kepada
3 16#0007 7 inverter untuk keadaan

ready to switch on.
Memberi perintah kepada

4 16#000F 15 inverter untuk arah putaran
forward.
Memberi perintah kepada
5 16#080F 2063 inverter untuk arah putaran
reverse.

Berikut merupakan bagaimana mana tampak program pada ladder
PLC untuk inisiasi komunikasi PLC ke Inverter

ejieyjer 1363 Yiuya3ijod iefem Buek uebunuaday] ueyibniaw yepny uedipnbuad 'q
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Gambar 3. 10 Program inisiasi Inverter pada Ladder PLC (Sumber: Dokumen
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3.9 Proses Kerja Program PLC

Untuk alat dapat bekerja, maka kecepatan putar motor harus
memenuhi ambang batas bawah yang sudah ditentukan. Nilai tersebut
didapatkan dari rumus nilai kecepatan sinkron:

120 x frekuensi

Ns =
pole

Dari rumus tersebut didapatkan nilai ambang batas bawah pada setiap
frekuensi. Namun, pada kenyataannya kecepatan motor tidak.mencapai nilai
kecepatan sinkren yang diinginkan,karena adanya slip motor..Sehingga nilai
ambang batas bawah yang digunakan adalah nilai kecepatan pada rotor.

Tabel 3. 6 Tabel nilai Ns dan Nr

Ns (RPM) Nr (RPM)
900 700
1200 1000
1500 1200
1800 1500
2100 1800
2400 2100
2700 2300
3000 2500
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Nilai ambang batas bawah tersebut dimasukan ke dalam program PLC.
Program PLC yang dibuat harus memastikan alat memenuhi nilai batas bawah
yang Kita telah tentukan agar bisa bekerja dan lanjut kepada tingkat kecepatan
selanjutnya. Berikut merupakan gambar ladder PLC proses kerja alat.
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BAB IV

PEMBAHASAN

4.1 Pengujian Kerja Motor Forward.dan Reverse saat Mode Otomatis dan
Manual

Dalam pengujianidni, PLC dan inverter dilakukan pengecekan hubungan
dan koneksi untuk<pengontrolan kecepatan putaran kerja“motor. Dilakukan
pengamatan pada.nilai kecepatan motor forward/reverse Saat mode otomatis
dan manual. Berikut penjelasan pengujian pemeriksaan dan pengujian.

4.1.1.Deskripsi Pengujian Kerja Motor Forward dan Reverse saat Mode
Otomatis dan Manual

Saat pengujian, dilakukan pengamatan pada layar monitor inverter
untuk melihat nilai frekuensi. Keluaran PLC akan menggerakan terminal
kontrol inverter jika koneksi dan perancangan program benar, serta
menghasilkan nilai frekuensi sesuai yang diinginkan. Acuan dari pengujian ini
adalah nilai frekuensi pada monitor_ inverter. Jika alat berjalan maka hubungan
koneksi dan program PLC dengan inverter sudah benar.

4.1.2 Prosedur Pengujian
a. Prosedur dari pengujian mode otomatis adalah sebagai berikut:

1. Pastikan “koneksi PLC dengan V/SD terhubung dengan kabel
Ethernet

2. Pastikan koneksi PLC :dengan SCADA sudah terhubung kabel
Ethernet dan alamat IP sesuai.

3. Jalankan sistem dengan menekan tombol digital selector switch ke
maode otomatis pada SCADA.

4. Posisikan selector switch untuk menentukan arah putar motor
forward/reverse.

5.° Pastikan kondisi inverter berada dalam posisi ready, kemudian
tekan tombol start untuk-menjalankan sistem modul.

6. Motor akan bergerak-pada-kecepatan awal 700 rpm sesuai preset
value yang sudah diatur dengan frekuensi 15 Hz.

7. Tekan tombol speed up. Setiap selang dua detik antar tingkatan
speed, kecepatan akan naik ke speed 2 hingga speed 8.

8. Untuk speed down memiliki selang waktu 2 detik antar tingkatan
speed, hingga kecepatan turun hingga kembali ke kecepatan awal.

9. Amati nilai frekuensi pada monitor inverter.

10. Amati nilai dari kecepatan putar motor.
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b. Prosedur dari pengujian mode manual adalah sebagai berikut:

11.

12.

13.

14.

15:

16.

17.

18.

19.
20.

Pastikan koneksi PLC dengan VSD terhubung dengan kabel
Ethernet

Pastikan koneksi PLC dengan SCADA sudah terhubung kabel
Ethernet dan alamat IP sesuai:

Jalankan sistem dengan-menekan.tombol digital selector switch ke
mode otomatis pada SCADA.

Posisikan selector switch untuk menentukan arah putar motor
forward/reverse.

Pastikan kondisi inverter berada dalam posisi ready,. kemudian
tekan tombol start untuk menjalankan sistem modul.

Motor akan bergerak pada kecepatan awal 700 rpm sesual preset
value yang sudah diatur dengan frekuensi 15 Hz.

Tekan tombol speed up. Setiap selang dua detik antar tingkatan
speed, kecepatan akan naik ke speed 2 hingga speed 8.

Untuk speed down memiliki selang waktu 2 detik antar tingkatan
speed, hingga kecepatan turun hingga kembali ke kecepatan awal.
Amati nilai frekuensi pada monitor inverter.

Amati nilai dari kecepatan putar motor.

4.1.3 Data Hasil Pengujian

Berikut adalah hasil data pengujian yang diperoleh:

Tabel 4. 1 Tabel data hasil pengujian pengendalian motor kerja forward dan

reverse pada mode otomatis

: Jaquins ueypngakuaw uep uexwnjuesuaw eduey jui sijn} efiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese(iqg °|L

Forward
Frekuensi | DI3 DI2 DI1 )
H2) ©02) | (00D) | (Q0.0) Ns (Rpm) Nr (Rpm) Slip (%)
15 0 0 0 900 710 0.21
20 0 0 1 1200 1104 0.08
25 0 1 0 1500 1360 0.09
30 0 1 1 1800 1648 0.08
35 1 0 0 2100 1856 0.12
40 1 0 1 2400 2160 0.1
45 1 1 0 2700 2272 0.16
50 1 1 1 3000 2416 0.2
Reverse
45

Politeknik Negeri Jakarta



ejieyer 1abap yiuyajod uizi eduey

undede )ynjuaq wejep 1ui sijn} eA1e) yninjas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep ueywnwnbuaw buese|iqg 'z
ejieyjer 1363 Yiuya3ijod iefem Buek uebunuaday] ueyibniaw yepny uedipnbuad 'q

*yejesew njens uenefur} neje }iuy uesijnuad ‘uesode] uesinuad ‘Yeilw|i eA1ey uesiinuad ‘ uenipuad ‘ueyipipuad uebunuada)y ynjun efuey uediynbuad ‘e

exdid ey

eyeyer LabaN NiueM|od Hijiw exdid yeH O

: Jaquins ueypngakuaw uep uexwnjuesuaw eduey jui sijn} efiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese(iqg °|L

Frekuensi | DI3 DiI2 DIl s (Rpm) NI (Rpm) Slip (%)

(Hz) (Q0.2) | (Q0.1) | (Q0.0)
15 0 0 0 900 704 0.21
20 0 0 1 1200 1104 0.08
25 0 1 0 1500 1344 0.10
30 0 1 1 1800 1632 0.09
35 1 0 0 2100 1840 0.12
40 1 0 1 2400 2144 0.11
45 1 1 0 2700 2320 0.14
50 1 1 1 3000 2496 0.17

Tabel 4. 2 Tabel data hasil pengujian pengendalian motor kerja forward dan

reverse pada mode manual

Forward
Frekuensi | DI3 DI2 DI1 N (RE) i (Roi) Slip (%)
(Hz) (Q0.2) | (Q0.1) | (QC.0)
15 0 0 0 900 750 0.17
20 0 0 1 1200 1060 0.12
25 0 1 0 1500 1290 0.14
30 0 1 1 1800 1540 0.14
35 1 0 0 2100 1740 0.17
40 1 0 1 2400 2020 0.16
45 1 1 0 2700 2120 0.22
50 1 1 1 3000 2370 0.21
Reverse
Frekuensi | DI3 DI2 Di1 )
(H2) ©02) | (©01) | (Q0.0) Ns (Rpm) Nr (Rpm) Slip (%)
15 0 0 0 900 810 0.1
20 0 0 1 1200 1080 0.1
25 0 1 0 1500 1270 0.15
30 0 1 1 1800 1560 0.13
46
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baik itu arah putar forward.ataupun reverse. Dapat.dilihat juga perbandingan
nilai Nr pada tabel"4.1+dan.tabel 4.2 tidak berbeda~jauh. Perbedaan nilai
perhitungan dengan nilai aktual menyebabkan nilai slip motor yang cukup
tinggi. Kemungkinan hal ini terjadi karena kualitas dari faktor daya beban
motor yang tidak bagus.

Dari hasil data percobaan, dibuat sebuah grafik seperti yang ditunjukkan
pada gambar 4.1. Gambar tersebut merupakan grafik perbandingan antara nilai
frekuensi dengan nilai kecepatan motor aktual (Nr). Karena nilai data pada
mode otomatis dan manual pada saat arah putar forward ataupun reverse
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memiliki nilai yang hampir sama, maka perubahan bentuk grafiknya mirip.
Bentuk grafik di atas menunjukkan bahwa kenaikan nilai frekuensi sejajar
dengan kenaikan nilai kecepatan motor.

Inverter dapat melakukan perintah multi speed dikarenakan kombinasi
kontak input DI11-DI13. Kontak DI11-DI3 inverter bergerak setelah mendapatkan
output dari PLC. Kombinasi-kontak int diatur terlebih dahulu pada inverter
dengan mengatur 8 preset speed (PS8). Dari pengujian, kembinasi kontak input
inverter berjalan sesuai dengan yang tertera pada katalog inverter.

4.2 Pengujian Mode:Gangguan

Dalam pengujian ini, dilakukan pengujian kerja'motor untuk mengecek
apakah program mode gangguan berjalan sesuai dengan deskripsi kerjanya.
Dilakukan pemantauan pada modul alat ketika melakukan operasi apakah ada
tahapan kerja yang menyimpang. Berikut ‘penjelasan pengujian dan
pemeriksaan.

4.2.1 Deskripsi Pengujian.Mode Gangguan

Selama pengujian, dilakukan.pengamatan pada lampu indikator
gangguan dan pemrograman PLC untuk gangguan: Modul akan dioperasi
secara bertahap dengan memilih arah putar forward atau reverse dengan mode
otomatis atau manual. Apabila program PLC untuk gangguan dan lampu
indikator aktif, maka telah terjadi penyinggungan pada alat.

4.2.2 Prosedur Pengujian
Prosedur dari pengujian ini adalah sebagai berikut:

1. Operasikan alat dengan‘memilih mode otomatis dengan SCADA.
2. Tentukan arah putar motor forward.
3. Tekan start, lalu amati jalan kerja alat.

4. Apabila lampu indikator dan buzzer gangguan menyala, artinya alat telah
terjadi gangguan.

5. Catat terjadinya gangguan pada-tahap-apa-
6. Lanjutkan ke arah putar reverse motor.
7. Tekan start, lalu amati jalan kerja alat.

8. Apabila lampu indikator gangguan menyala, artinya alat telah terjadi
gangguan.

9. Catat terjadinya gangguan pada tahap apa.
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: Jaquins ueypngakuaw uep uexwnjuesuaw eduey jui sijn} efiey yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese(iqg °|L

10. Setelah mode otomatis, operasikan alat pada mode manual dengan SCADA.

11. Lakukan kembali tahapan 2-9.

4.2.3 Data Hasil Pengujian

Berikut adalah hasil data pengujianyang diperoleh:

Tabel 4. 3 Tabel data hasil pengujian mode gangguan.forward dan reverse

pada mode otomatis

Otomatis

Frekuensi Preset Value Nr-forward Nr-reverse Kondisi

(Hz) (Rpm) (Rpm) (Rpm) Buzzer
15 700 710 704 OFE
20 1000 1104 1104 OFE
25 1200 1360 1344 OFE
30 1500 1648 1632 OFE
35 1800 1856 1840 OFE
40 2100 2160 2144 OFE
45 2300 2272 2320 ON
50 2500 2416 2496 ON

Tabel 4. 4 Tabel data hasil pengujian mode gangguan forward dan reverse
pada mode manual

Manual

Frekuensi Preset Value Nr-forward Nr-reverse Kondisi

(H2) (Rpm) (Rpm) (Rpm) Buzzer
15 700 750 810 OFF
20 1000 1060 1080 OFF
25 1200 1290 1270 OFF
30 1500 1540 1560 OFF
35 1800 1740 1780 ON
40 2100 2020 2030 ON
45 2300 2120 2170 ON
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4.2.4 Analisis Data Pengujian

Dalam pengujian kedua-ini, diamatijalannya sistem apakah ada
gangguan atau tidak. Pengujian dilakukan pada mede otomatis dan mode
manual. Untuk data'moede otomatis terdata pada tabel 4.3..Pada mode
otomatis, sistem tidak mengalami ganggu hingga speed 6, tapi.saat naik ke
speed 7 dan speed 8, sistem mengatakan.bahwa ada gangguan. Sedangkan
pada mode manual, sistem.hanya beroperasi tanpa ganggu hingga speed 4,
tapi'dari speed 5 sampai speed 8 terdapat gangguan pada sistem. Gangguan
yang terjadi pada kedua mode ini dapat terjadi dikarenakan kecepatan putar
motor pada tahap speed tersebut tidak dapat mencapai nilai preset value yang
telah ditentukan:
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PENUTUP

5.1 Kesimpulan

1. Untuk perintah PLC dengan.SCADA dapat terhubung, pastikan
hubungan PLC dengan SCADA.memiliki~alamat IP PLC dan SCADA
sama.

2. Pembacaan nilai-kecepatan motor menggunakan.rotary encoder yang
terhubung dengan PLC untuk pemantauan keamanan dan keeepatan.

3. Inverter-Schneider ATV610U75N4 mengatur variasi kecepatan motor
hingga delapan variasi tingkat kecepatan dan arah putar Kerja ‘motor
(forward dan reverse).

4. Apabila nilai kecepatan putar motor tidak mencapai nilai preset value
yang ditentukan, PLCakan mengindikasikan bahwa sistem ada gangguan
5. Dalam pemograman PLC modul.int menggunakan command word untuk
menghemat penggunaan terminal inverter hanya DI1-DI3 saja.

6. Jalannya multi speed pada alat modul diatur dengan pengaturan nilai
frekuensi pada VSD dan.kombinasi input inverter (DI1-DI3) yang diatur
dalam program PLC.

5.2 Saran

1. Pastikan PLC yang digunakan.adalah PLC yang sesuai dengan
spesifikasi seperti jenis dan terminal I/O yang digunakan.

2. Pastikan menggunakan komponen-komponen yang memiliki pemasok
yang sama sehingga memudahkan.komunikasi antar komponen.
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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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Lampiran 2 Spesifikasi Motor AC 3 Fasa

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

@ )\

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

POLITEKNIK

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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Product datasheet

Characteristics

Lampiran 3 Data Produk Inverter Altivar ATV610U75N4

ATVB10U75N4

variable speed drive ATWE10, 7.5 KWHMOHP,

380.. 4680V, IP20

WFL-

y
:
|
¥
i
1
bdan E_
Flaniga of produsct Eaciy Allraar 610 a
Product & coimparant s Wariabk S paad drve
Product speclic apphealisn Faifi, puimg, Sompiasss, Somvinyor -
Dhimica S i ATVEID -
Wit St waisien i
Privouct s shradion EiyniEivanous oksis i
Meurbng msds Cubafen mislsd :
EMC Rl e et confoitreng be EMNIEC &1800-3 calegary T3 with S0 m
IP dagri of proleaton 2] >
Trpia ol cxoedinng Foiibed Geiraao [
Edipply fraguiricy S .80 He #+-5% i
M it of phaces 3 plirsic
JUkS] rabin oy wil L 380 480 - 1500 %
Mitan pommr KA 75 B Tin rea resal Sty a
S5 b o Paaany duly =
Whtan s b 10 b fd vl Sty -
7.5 hjp o Ry duly
Lirs £ 4.7 A e 330 W inossal Suly)
108 A ab 480 W (nomeal duly)
1.3 At 330 W (R duty) a
102 At 450 WV (Maissy duty) 1
Proapidtive ine e I3 WA %
Al g 102 RWA o 480V {nedmal duty =
B.1 BAGA, Sl 480 W (haavy duty) .
Caihfinineg oulpul il 198 A et 4 kHE for nerrmal Sty é
2.7 Al WHE o Fadinsy' duy i
[LETT A T T EaTE | AT 4 A duiing B0 & [roresal duty] é
10,1 A shring B0 & (Raavy duly) =
Agsprd 1% T vl pirkis Cofoland iergis S lartdaid _I
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Dplimibed BN M
o et Wi Slandard

Ot Hriausiingy Quinddi. S kHE

Risimarul swilchirng e guiricy 4 Hz

Surlching gy T 12 WHE adustabla

Kb of praal spesscs 1H Pt & piass

Carmmurnsaineh part prolosal Pt Sl

Diption cind b= e eard, Prok OP i
Sl A digitad of araieg LD anlension cand
Sl A ey Slpl caid

Complemeantary

Oitpull wolliage <E el BUpply volbnge

hliter slip conmpartinn

i b i o P el
Buttftatie witalane o kead
B tdu

Pl L 1f il 1 mdlod Erw

X arid

abaif Iargs

8, Udr casklesmiisd
Lty adfustabla fapadataly fross 001 10 0000 &

Brahirg b wkanassli

By D i stan

Protaction bypa

Thrfal Pl miolid

Pl plhace Braaic miolid
Therfal Pl dimsda
Cheidtialng diva

[s imstgust ot
Cheirioad ol eutpul wollsda divs
Shafl-eireal prokaclisn. dive
Pt phaces Braaic drrsa
Crpia s lagpns ot T DO Bui direia
Lria supily dvanaalings . direi
Lria supily undsivollage . dired
Lria supily ohics Sis Sree
Chiir e ek

Elvinib, ot 1hea caritial cincuilt Siva

il ST el

Frisguianey nasulion

Deaplasy st 0.1 Hz
Borubed mpu 001250 He

Elictiical sonimactisn

Cofliol, séhes sl 0.5..1.5 ms®
Lifta s, S&ienw el 2.5 18 ms"
Plsnd, S vl 35,16 s’

Coanifmatlen Ivjria

1 RS o i e o gt Sarrrareal] fod Blodbos sl

Pivpsecad i s Tas

T RS 455 e MsiBiis sariel

Tiartssrissen e

ATU fod blenibies seiial

Tt s fal

4.8 0H, 102, 384 ket fod Modbag safial

Ty ol polanization

Mo Spadaricn e Mod sane

Hinbar of oo

1247 bor Wisaisus el

Mlatiod ol sotuis

=

Suggsly

Exlarmial supply For digial mputs: 34 5% DO (19, 30V <125 il prole=ion ipss: cvaiicad and shon-
it frdl S

nbairiad supply for ekinatesn pelirbosater (1 0 10 BORml: P05 W DC +- 5 %, <00 mé, prolesinh
[ Vsl aired Shvent-cecu

Loodsl gy

FLEDs o becad diagroste:

1 LED [yailensd tor ambadtes comimuncalnh sl

FLEDs [duial pxsbein | e Sonm i alion ok Shalu
1 LED [ras) for prakarios of wol i

Width 15 i
Hanghil AT e
150 min with ERC plale
Dt I #ain
T wmy i 4.1 kg
S e il LTI 3
Ao wpd ypa A, AiE ALE selvwa 1 g 310 DC. mpedance 30 k0, resoliibom 17 b

Al AlE ALS selvwam-conlgurable cemant 0. 20 mA, i o0 Obwn ik 12 bits
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AL ALE gl 4 el ot o el bl e

Dt il o

[

Do il Ty

D41 D prograremas e g ppul, 24 W DC (o= 30V, impedanss: 3.5 wDhm
5, O prog itk b pulse gt 0. 30 EHE, 34 ¥ DC (<= 30 W)

Igout cirespad iy

D41 D ke it bl 1 PLC carksiming 18 EH.'EI:' B1151.2
5, D5 puilies mnpul el 1 PLE eonfoerming 1o IEC 85488

D ifgaul s

Pt logee: | i D . D6 e b e i, o 5 W kit (3 e 11 W s 1)
Pagatg loge: skl DN DE confgorabis e gt = 98 4 (e 0, < 1000 (Sl 1)
Pt logee (hourcal DS, DM confgur sk pue nipul, < 008 W (e O), > 25 W (@es 1)

Ad b Saslgad ArTib

F

Ad bt Sasigd By

Softwaie-conigurese curem &S00, AT 0 30 ed, fesslulien 10 B
Softwaie-corliguraise soiage A0, S02 010 WV DC 470 O, 1 10 s

Earmplinng dursisn

S w001 el DADT AR ANT) - anaksg gl

F s #1005 s DN DS jeanfiouiish - Ssials gl
S i bl 1 o (DS, DS} el fadle - ik i puil

0 v+ 1 s A0, BOCYY - anaiog eulga

Al aey

=i 0LE 56 A, ALY, AL bov @ bartpsnalun wia atiens B0 C anabsy gt
#i- 1 % ACN AT ber & ampenaiun varaion 80 “C anabsg cutpul

Lirsawfily arss

A, ALE ALE L 0015 N ol P vl o bar anaiog npul
A0, A02: + 002 % e wrsig oulpul

Flidaiy cvull prusl Foify i

4

Fidiy orulpasl tygaa

Coorifygyuitidsi sidiny ko R Tt filiry MOTHIC ddiast ol durabelity 100000 cythis
Confguimiss ey g R segsnon reley MO skcnssl dumsissly 100000 cpskas
Ciifeyuiiss fdiny g A3 sospuriog radiy MO abicties duissdy 100000 cpshas

Rl Iatei

Flakay autsil (AL B2 R 5 o (s 005 mal

Whrarfum S iehing cumeni

Falay outpul R, RE R Sl 34 W DG

i FTiaTi Saabsrasg Surtail

Fukay aulgiil B, B2 R an e el oo phl = 1: 3 & al 350 AC
Py el R, RE2 R o o e e, oo pid = 10 3 & il 30 W DC
Flakay autsii B, B2 R an industive e, oo phi & 04 and LA = 7 ma 24 a0 250 W AC
Flakay autsi B, R2 R an industve e, oot phi sDdand LA = T s 2 A @ 30V DG

i aifweart

Blitriai prévavar’ aied Soniol Varmrnes

Ikl ol ok e

Ewvironment

= 1 MO SO0V DT dar 1 Mol i aEth

Mo kvl

SH dB confoiing o BENBEEEC

Présii’ i Sagailanh it W

T8 WTohsid ofvactann] @l 360V, Swildhifg Figuehcy 4 EHE
42 AN ranural cofrasctisn @l 380 ¥ sedehing Faesusnsy 4 kHE

O ) il s

‘it ' 1D g

Bl ity o Syt ewmipatiby ity

Enstsetal lact bl 3 carvkeimning 1 IEC E1000-4-2

Aadated rado-f Lo 1] bk bl 3 b ta |EC e1000-4-3
Eleishsgl fal iy L TH [ ] b ta IEC g1000-4-4

1850 s - S0 e suige mssLnty bkl lessd 3 eonforming W IEC 81000-4-5

L= b y bl vl 3 b b= |EC &1000-2-8

Prollul s Seaia

I eonforfing W ERVEC 6180051

Wiland il

1.5 iwm gkl b paak (1= 213 HE) conlassing be IEC B0083-2-8
1 g fls 15 300 He) eonforsang o IEC B00E8-2-5

Elvench i lasiin

159 g fod 11 /s eonfermang 1o IEC B0EE-2-37

Flidaibroi Prsimeciity

£ 95 B aathoul eofdansaton conlormng 1o IEC S0DEE-2-3

] T i fod

=15...45 °C {wilhsin deralng)
45,80 T |with derabng e

Cymaraling atidoda

<a 1|:T'.'l: LR L ST LT O
1000 SE0D et currant dedaling 1 % ger 100 m

= chiis 303 oo 1o EMIEC B0721-3-3
Dusl pollsbnn redlancs dess 353 comlarming 1o EMIEC 80721-3-3

Slaridads

ERAEC &1:800-3

Efrdronimai 2 caledniy T3 EMIEC 1800-3
ERAEC E1ED0-5-1

EC 80721-3

Markifg

CE
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Casan Prariium produst
D i e

China ReH

4.1 kg
13 &m
I0E o
07 em
Wi
i
Presdiac]

Flguiatzn

ity

Unit Typa of Packaga 1
hhsrrisar of Lints in Packaga 1

Packaga 1 Wiighl
Cifer Sstainabiity

Fathags 1 Haight
Fathag 1 mdh
Fathags 1 Langh
Cirtadarity Profia
WEEE

Packing Units:

Chiiria

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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Lampiran 5 Program PLC

Time base of 10.
SB_TE100MS
355

“Comment
Symbol
M3

-~

Symbaol
M5

)

IN Zymeel Q
TM3
Type: TON . .
TB:1s
Preset: 1
Comment
N Symbol Q
FThd
Type: TON . .
TB:1s
Preset: 1

Symbol
M52

~

-]

Tims base of 13,

Comment
EXECUTE 2
SWRITE_READ_VARD
N Link 1 - 501
Id: 1
Timeout: 50

ABORT  ObiTyps: O - Reac/Writs multiple wor

FirstWriteCbj: 2501
WriteQuantity: 2
IndexDatadut 10
FirstReadObj: 3201
ReadQuantit: 2
IndexDataln: 100

‘OUT CommeError: 0
OperError 0

BUSY|

ABORTED |

ERROR|

“Comment
Symbol
MS3

v

~

EMW11 = %QWN100.0.0

Symbol
EIGH

Comment

IN Grmbo Q

S=ETMS.

TB:1s
Preset: 1

Type: TON .

~

HMWI0:= T
%MD =T
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2063

EMWID = 2063

EMWI0 = 15
MWD = 15

4
]
H
E

op
Symba
Hzzz
I
op
. . Prest: 3 . . . .
s
cu
_|co
: SO0V = 1
1 ROV =1
WEONV =2
RO0V = 2
w0V =3
OOV =3
EMWIO=T  ©
EMWID=T g
11
L]
%MW0 = 7
EMWID=T  mmp
11
L]

© 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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Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed
berbasis PLC dan SCADA

TUJUAN

. Memahami  deskripsi kerja PLC  Schneider
TM221CE16R pada modul latih Pengendalian
Kecepatan Motor 8 speed berbasis PLC dan SCADA.

. Memahami pemrograman ~ PLC  Schneider
TM221CE16R pada modul Pengendalian Kecepatan
Motor 8 speed berbasis PLC dan SCADA yang sesuai
dengan deskripsi kerja alat.

. Mendeskripsikan cara pengoperasian PLC pada
modul latih PLC Schneider TM221CE16R pada
modul Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed
berbasis PLC dan SCADA

. Membuat modul latih yang berjudul Pengendalian
Kecepatan Motor 8 speed berbasis PLC dan SCADA
yang sesuai dengan deskripsi kerja alat yang dapat
dijadikan sumber pembelajaran bagi mahasiswa
semester 5 teknik listrik Politeknik Negeri Jakarta.

CARA KERJA ALAT

PLC dan inverter merupakan alat utama yang dipakai dalam
kontrol motor tiga fasa. Keluaran dari sistem kontrol

[

digunakan untuk menggerakan motor induksi AC tiga fasa B

0,25 kW. Modul ini memiliki dua jenis pengasutan: manual
dan otomatis disertai multi speed. PLC sebagai controller-
nya dan Inverter atau VSD sebagai pengatur kecepatan kerja
motor dengan mengatur frekuensi keluarannya.

Parameter untuk inverter diatur ke PS (preset speed).
Inverter diatur menjadi parameter kecepatan preset sehingga
dapat mengaktifkan parameter SP1-SP8 untuk mengatur
putaran motor ke kecepatan. Parameter SP1-SP8
memungkinkan kita untuk mengatur parameter untuk
mengeluarkan berbagai frekuensi dengan batas atas
frekuensi motor 50Hz. Jenis kontrol untuk aplikasi ini ada
dua: otomatis dan manual. Mode otomatis, motor akan
berputar pada setiap kecepatan setiap 5 detik dan dapat
berhenti pada kecepatan yang diinginkan. Sedangkan untuk
kontrol manual, perubahan kecepatan motor dipilih bebas
sesuai  yang diinginkan.  Aplikasi multi  speed
memungkinkan untuk memilih arah putaran motor dalam
arah forward atau reverse. Untuk putaran forward, ada
delapan variabel kecepatan maupun sebaliknya yang
berlaku untuk kontrol manual dan otomatis.

LATAR BELAKANG

Dalam pembuatan tugas akhir ini, penulis bersama
rekan tim merealisasikan teknologi kelistrikan dengan
sistem kontrol dalam bentuk modul latih yang diberi
judul “Pengendalian Kecepatan Motor 8 speed
berbasis PLC dan SCADA”, yang akan dijadikan
sebagai modul latih di Politeknik Negeri Jakarta (PNJ).
Untuk mengontrol kerja modul latih ini digunakan
perangkat PLC (Programmable Logic Controller) dan
kecepatan motor AC dengan VSD (Variable Speed
Drive) atau disebut Inverter.
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