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ABSTRAK
Pada era industri 4.0, kebutuhan akan sistem otomasi yang canggih semakin

meningkat, termasuk dalam pengendalian kecepatan motor AC 3 fasa. Laporan ini
membahas pengembangan dan implementasi sistem pengendali kecepatan motor AC 3
fasa berbasis Internet of Things (leT)..Sistem ini dirancang untuk memungkinkan
pemantauan dan pengendalian kecepatan motor secara real-time.melalui jaringan
internet. Blynk merupakan platform yang.mempermudah desain dan pengelolaan
aplikasi loT melalui;antarmuka grafis yang intuitif dan fungsionalitas yang fleksibel.
Sistem ini _memanfaatkan Blynk untuk menghubungkan perangkat keras dengan
aplikasismobile secara real-time, memungkinkan pengguna untuk memantau dan
mengendalikan perangkat dari jarak jauh.-Dengan menggunakan mikrokontroler dan
maodul komunikasi seperti Wi-Fi atau Bluetooth, data dari sensor dikirimkan ke server
Blynk, yang kemudian dapat diakses dan dikendalikan melalui aplikasi mobile Blynk.
Implementasi ini mencakup pembuatan antarmuka pengguna dengan berbagai widget
yang dapat dikonfigurasi sesuai kebutuhan; seperti tombol, slider, dan indikator.
Pengujian sistem menunjukkan kemudahan integrasi dan: kemampuan untuk
menyediakan kontrol yang responsif serta visualisasi data yang efektif. Dengan
menggunakan mikrokontroler.yang terhubung ke sensor. kecepatan dan aktuator
motor, data operasional dikirim ke platform 0T berupa Blynk untuk analisis dan
pengendalian lebih lanjut. Aplikasi.mobile atau web digunakan sebagai antarmuka
pengguna untuk mengatur parameter: kecepatan motor  sesuai kebutuhan. Hasil
pengujian menunjukkan bahwa sistem ini mampu mengendalikan kecepatan motor
dengan presisi yang tinggi serta menyediakan data historis dan analisis performayang
berguna untuk pemeliharaan prediktif. Dengan demikian,.sistem ini menawarkan
solusi efektif dan efisien dalam pengendalian-kecepatan motor AC 3 fasa, yang dapat
diintegrasikan ke dalam berbagai aplikasi industri modern.

Kata Kunci : Blynk, Mikrokontroller, Sensor Kecepatan, Bluetooth, Internet of
Things



ejeyjer 1abap yiuyaiijod uizi eduey

S
0
(1]
=
Q
<
s
T
Q
=)
—
Q.
-]
=~
3
(]
-
<
=
=
Q
=
=
(]
T
(]
=
et
=
Q
Q
=
<
Q
=
Q
3
Q
-
o
-
el
o
-
()
=
=,
=
-
[
Q
(1]
=
[
o
=
o
-
-~
o

N
Qoo
o )
s 28
5 Q
Qe s
35S
= =
S
=]
3 <
c o
3 c
xS
o c
3 =
)
3508
3 3
2 =
=]
338
S %5
= ]
T
s 5 3
2 =
S 28g
=
A< B
) 2
T
s QP
Q 3
o o
3 =
9 o
8 97
< °
w m
oo S
£ 5 £
c 2
= il
$E3
- -
< <
o o
= =
€9 3
= =
28
3. °
o
9 g
9 —
3 8
5 5
]
z °
o
~ =
5 T
S
o =
€ £
- w
o
-
~
-
=
~
Q
-
o
o
o
=]
N—
Q
c
Q
-
w
=
o
-
s
3
o
w
o
&
=

oL
)
=
)
©
-+
Y

ac
)
,
n
©
-+
Y
§.
*‘
o)
e
;'
™
o
E.
x
=
™
Q
0
=.
o
)
x
o
“
-+
o

=
9
5
=
o
=
(=]
3
]
-
{(e]
=
(=R
e}
wn
)
o
o
Q
Q9
=
Q
~
'}
=
w
o
=
-
=
= 5
tS
Q9
-
<
Q
-~
£
=
)
-~
-}
=
e}
-
3
m
-
N
Qo
-
-,
(=
3
-~
-
=
o
'
-
3
]
=
<
)
o
[ =
~~
~
9
-
w
-
3
o
m
-

ABSTRACT

In the industrial era 4.0, the need for sophisticated automation systems is
increasing, including in controlling the speed of 3-phase AC motors. This report
discusses the development and implementation of an Internet of Things (1oT)-based 3-
phase AC motor speed control system. The system.is designed to enable real-time
monitoring and control of metor.speed through the internet network. Blynk is a
platform that simplifies.the.design and management of 10T applications through an
intuitive graphicalinterface and flexible funectionality. The system utilizes Blynk to
connect hardware with mobile applications in real-time, allowing users to monitor and
control deviees remotely. Using a microcontroller and communication modules such
as Wi<Fior Bluetooth, data from the sensorsis sent to the Blynk server, which can then
beaccessed and controlled through the Blynk mobile app. The implementation includes
creating a user interface with various widgets that can be configured as needed, such
as buttons, sliders, and indicators. Testing of the system demonstrated ease of
integration and the ability to provide responsive control and effective data
visualization. Using microcontrollers connected to speed sensors and motor actuators,
operational data is sentto an loT platform in the form of Blynk for further analysis and
control. A mobile or web application s used as the'user interface to set the motor speed
parameters as needed. Test results show that the system is capable of controlling the
motor speed with high precision aswell as providing historical data and performance
analysis useful for predictive maintenance. Thus, the system offers an effective and
efficient solution in 3-phase.AC motor speed control, which can be integrated into
various modern industrial applications.

Keywords : Blynk, Mierocontroller, Speed Sensor, Bluetooth, Internet.of Things
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PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Motor tiga fasa adalah motor listrik yang.sangat.umum digunakan dalam berbagai
aplikasi industri dan komersial karena keandalan serta efisiensinya yang tinggi. Motor
tiga fasa digunakan dalam<berbagai industri, termasuk manufaktur, pertambangan,
transportasi, dan lainnya, untuk menggerakkan berbagai peralatan seperti pompa,
kipas, konveyor, dan kompresor.. Dengan karakteristik kinerja yang konsisten, dan
handal, motor. tiga fasa terus menjadi pilihan utama dalam dunia industri modern.
Dalam industri yang modern“ini, motor tiga fasa sudah banyak dikembang dari segi
kegunannya, salah satunya-pengendalian-kecepatan motor.3 fasa berbasis.Internet of
Things (l1oT).

Dengan munculnya Internet of Things (loT), perangkat-perangkat elektronik dapat
terhubung dan berkomunikasi melalui internet, membuka  peluang baru dalam
pengendalian motor industri. Motor 3 fasa, Sebagai_elemen penting dalam banyak
aplikasi industri, membutuhkan pengendalian kecepatan.yang efisien dan tepat untuk
meningkatkan produktivitas, mengurangi biayaoperasional, dan memperpanjang masa
pakai peralatan. Namun, tantangan-dalam pengendalian motor 3 fasa termasuk respons
yang cepat terhadap perubahan kondisi operasional dan pemantauan yang akurat
terhadap kinerjanya. Dalam hal ini, konsep sistem berbasis IoT menawarkan solusi
yang menjanjikan. Dengan_pemasangan sensor-sensor pada motor, data tentang
kecepatan, arus, suhu, dan parameter penting lainnya dapat dikumpulkan secara real-
time dan dikirim ke platform 10T untuk analisis. Hasil analisis ini kemudian dapat
digunakan untuk menghasilkan.instruksi kontrol yang . tepat;“memungkinkan
pengaturan kecepatan motor yang lebih presisi dan responsif. Dengan demikian,
integrasi 10T dalam pengendalian motor 3 fasa diharapkan dapat membawa manfaat

signifikan dalam hal efisiensi, kinerja, dan keandalan operasional sistem industri.

Penulis bermaksud melakukan perancangan alat pada Sistem Pengendali

Kecepatan Motor AC 3 Fasa Berbasis Internet of Things (1oT). Alat ini akan berguna
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untuk diimplementasikan pada mesin HVAC (Heating, Ventilation, and Air
Conditioning). Salah satu komponen kunci dari mesin pompa HVAC adalah motor AC
tiga fasa yang menggerakkan pompa itu sendiri. Dengan menerapkan sistem ini pada
mesin pompa HVAC, mesin dapat terpantau dan-dapat diatur kecepatan motor dari jarak
jauh melalui perangkat seluler ataurkomputer, bahkan.saat.mereka tidak berada di
lokasi fisik. Ini membuka-peluang untuk optimalisasi yang. lebih besar dalam
penggunaan energi, pemeliharaan yang ‘lebih efektif, serta pengurangan biaya
operasional jangka panjang. Dengan demikian, implementasi sistem pengendalian
kecepatan motor AC 3 fasa berbasis loT pada mesin pompa HVAC menjadi langkah
yang penting dalam meningkatkan kinerja dan efisiensi sistem pendinginan dan

ventilasi.

1.2 Rumusan Masalah
1. Bagaimana cara membuat program pada ESP32 DEVKIT V1 untuk

mengendalikan kecepatan motor AC 3 Fasa dan di tampilakan pada Blynk?

2. Bagaimana mengintegrasikan sensor IR speed FC-51 untuk pengukuran RPM
dan menampilkan data RPM pada platform Blynk secara efisien?

3. 'Bagaimana mengintegrasikan sensor MLX90614 untuk pengukuran temperatur
ke ‘dalam sistem loT menggunakan aplikasi Blynk dengan frekuensi yang
berbeda-beda?

1.3 Tujuan
Adapun tujuan dari pembuatan Tugas Akhir ini adalah:
1. Dapat memberikan data pengukuran pada temperatur bodi motor dan nilai RPM
pada motor AC 3 Fasasesuai.dengan frekuensi yang ditentukan.
2. Dapat membuat program pada“ESP32-DEVKIT V1 sesuai dengan deskripsi
kerja dan ditampilkan pada aplikasi Blynk.
3. Menciptakan sebuah sistem pengendalian kecepatan motor induksi yang dapat

dikendalikan serta memonitoring dari jarak jauh.
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1. Terciptanya alat Sistem Pengendalian kecepatan Motor AC 3 Fasa Berbasis
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5.1 Kesimpulan
Dari kegiatan tugas akhir yang telah dilakukan oleh penulis, didapatkan beberapa

kesimpulan, yaitu :

1. Untuk membuat alat sistem kendali kecepatan motor AC induksi.3 fasa berbasis
0T dibutuhkan kemponen mikrokontreller yang berfungsi sebagai agar sistem

dapat dikontrol:dan monitoring dari jarak jauh.

2.

Frekuensi-motor AC ‘induksi 3 fasa dikendalikan'.menggunakan Variable
Frequence Drive (VFD) yang dihubungkan dengan relay elektromagnetik 4
channel menggunakan.tegangan.DCsebagal kontak.pada. kecepatan masing-
masing frekuensi yang telah disesuaikan.

3." Peningkatan temperatur pada_bodi_motor berbanding lurus dengan lama
waktunya motor beroperasi, namun. ketika frekuensi 50 Hz peningkatan
temperatur cenderung lebih lama dikarenakan motor yang berputar lebih cepat

memiliki sistem pendinginan yang lebih efekiif.

5.2 Saran
Adapun saran yang dapat disampaikan oleh penulis tentang kegiatan tugas akhir

ini yang berjudul “Sistem Pengendalian Kecepatan Motor AC 3 Fasa Berbasis 10T”
adalah sebagar berikut:
1. Pada pembuatan program mikrokontroller harus dilakukan pemahaman yang baik

tentang Bahasa program yang digunakan pada aplikasi Arduino IDE dan
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memahami komponen = kemponen pendukung untuk mengkenfigurasikan antara
mikrokontroller dengan Aplikasi Blynk:

2. Wiring kabel jumper tidak boleh berdekatan dengan kabel 220 V untuk mencegah
interferensi elektromagnetik yang bisa menyebabkan gangguan pada sinyal
kontrol dan data. Kabel dengan tegangan tinggi dan arus kuat sebaiknya diisolasi
dengan baik dan dijauhkan dari kabel sinyal dan data.
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