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ABSTRAK

Tugas Akhir ini berfokus pada pengembangan sistem kelistrikan untuk
pengendalian tingkat air (water level control) dan pengendalian kecepatan motor
induksi. Sistem ini dirancang untuk meningkatkan efisiensi dan stabilitas
operasional pengendalian air, serta memaksimalkan kinerja motor induksi melalui
pengaturan kecepatan yang presisi. Water level control merupakan komponen kritis
dalam berbagai aplikasi industri, di mana-tingkat-air yang tidak terkontrol dapat
menyebabkan gangguan operasional dankerusakan peralatan. Dalam penelitian ini,
pengendalian tingkat air dikembangkan menggunakan PLC. SIEMENS S7-1200
yang terhubung ke SCADA: SCADA ini mengatur pompa air secara.otomatis untuk
menjaga level air” dalam rentang 0% thingga 90% dari kapasitas' tangki.
Pengendalian kecepatan motor induksi, yang menjadi fokus penting dalam banyak
proses industriy; dilakukan menggunakan VSD yang menerima sinyal dari SCADA
untuk mengatur kecepatan motor dalam rentang 0 hingga 1500 rpm. Hasil pengujian
menunjukkan bahwa sistem kelistrikan yang dirancang mampu menghubungkan
semua komponen dan menyediakan tegangan yang memadai untuk pengoperasian.
Pengendalian kecepatan motor induksi, baik dalam mode Forward maupun
Reverse, berhasil mengoperasikan plant sesuai deskripsi kerja. Kecepatan motor
yang diukur tidak berbeda signifikan.dart hasil pengukuran menggunakan
tachometer, dengan selisih sekitar 0,2%, yang masih dalam batas wajar karena
pengujian dilakukan tanpa beban. Secara keseluruhan, sistem ini efisien dan efektif
dalam mengendalikan level air dan kecepatan motor induksi, serta berfungsi sesuai
spesifikasi yang diharapkan, sehingga cocok untuk aplikasi industri dengan tingkat
keandalan tinggi.

Kata kunci : Water Level Control, Programmable Logic Control, Motor
Induksi

Vi

Politeknik Negeri Jakarta



L
)
=
2]
T
-+
Y

=
m
L
0
©
-+
Y
§.
;
o
=)
;.
®
-1
El
-
P4
®
Q
o
:l
S
o
=
3
q
-+
Y

eyieyer uabap Niuyaiijod uizi eduey

5
e
(1]
=}
Q
c
=
T
Q
=
=
Q.
o
~
3
[}
-
c
s
~
Q
=
~
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
o
=
Q
3
Y
—
[
-
ol
=
-
(1)
=
=
~
2
[}
Q
[}
=
—
o
=
o
-
-
o

N
=8 - Y
o )
- m
Q =
= Q
Qe S
35S
= =
=T
3 a3
c Q
3 c
x 3 2
o c
E x
£67
358
3 S
2 =
=
338
BT e 5
= °
o
s 5 3
2 =
S e8g
"< B
0 2
o
s QP
Q =
9 [
3 =
'ﬂ_l.‘ )
8 ®>
< o
w m
o S
£ 3
c o
= >
283
> <
i o
- —
€ 9o 3
= =
AR
3. °
o
s g
Q —
3 5
5 B
°
g ¢
')
~ S
5 T
IS
o] =3
c 4
= @
)
=
~
-
=
~
S
-,
Q
[
o
=]
N—
Q
o
S
=
w
S
-
[
3
')
w
o
()
3

-
2
o
=
o
>

Q
3
(]
=

Q
c
=

T
w
(1]
o
o

i
o
=
o
-
o
c
['d
o
c
=
c
=
~
o
-

<
o
-~
=
=
3
-
o
=

T
o
3
(]
=
n
o
=]
-
c
3
==
o
=
Q.
o
=]
3
(]
=

<
m
o
c
-
~
o
=
w
c
3
o
(1]
-

ABSTRACT

This Final Project focuses on the development of an electrical system for water level
control and induction motor speed control. The system is designed to enhance
operational efficiency and stability in water control processes, as well as to
optimize the performance of the induction motor through precise speed regulation.
Water level control is a critical component invarious.industrial applications, where
uncontrolled water levels can cause operational.disruptions and equipment
damage. In this study, the water level control system was.developed using the
SIEMENS S7-1200 PLCconnected to SCADA. This SCADA system automatically
regulates the water pump to maintain the water level within a range of 0%.to 90%
of the tank capacity. Induction motor speed control, which is crucial in _many
industrial processes, is achieved using a VSD that receives signals from SCADA to
adjust motor speed within a range of 0 to 1500 rpm. The testing results indicate
that the. designed electrical system successfully conmects all components and
provides adequate voltage for operation. The induction motor speed control, in both
Forward and Reverse modes, successfully operates the plant in accordance with
the work description. The measured-motor speed does not significantly differ from
the tachometer readings, with a differenceof approximately 0.2%, which remains
within acceptable limits as the testing was conducted without load. Overall, the
system is efficient and effective in controlling the water level and induction motor
speed, and it functions as expected, making it suitable for industrial applications
with high reliability.

Keywords: Water Level Control, Programmable Logic Control, Induction
Motor
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Dalam dunia industri mengalami perubahan cepat dalam teknologi dan
otomasi membutuhkan tenaga kerja yang terampil dalam bidang kontrol otomatis
dan programan, salah satunya adalah sistem pengelolaan air.yaitu kontrol level air
yang efektif. Kontrol level'airadalah sistem yang dirancang untukimemantau dan
mengatur level air dalam tangki atau wadah, Pengelolaan level air yangtepat sangat
penting untuk berbagai aplikasi seperti pengolahan air, sistem irigasi, dan sistem
pengolahan limbah. Tanpa kontrol yang efektif, masalah, seperti tumpahan,
kekurangan air, atau kerusakan infrastruktur bisa terjadi. Dengan memanfaatkan
teknologi terkini dalam sistem kontrol otomatis, kita dapat merancang sistem yang
tidak hanya menjaga level air pada tingkat yang diinginkan tetapi juga dapat
meningkatkan efisiensi operasi dan mengurangi biaya pemeliharaan. Level air yang
tidak terkontrol dengan baik dapat.menyebabkan berbagai masalah, seperti
kerusakan pada peralatan, pemborosan energi, atau bahkan risiko keselamatan.
Oleh karena itu, penting untuk memiliki sistem kontrol yang handal dan efisien

untuk menjaga level air pada kisaran yang diinginkan.

Dalam sistem pengelolaan air; dibutuhkan metor induksi untuk menggerakkan
pompa air yang menjaga level air pada tangki atau reservoir. Kontrol motor induksi
yang tepat sangat penting untuk memastikan operasi pompa yang optimal, serta
untuk mencegah kerusakan ataw kegagalan sistem yang bisa disebabkan oleh level
air yang tidak stabil. Sistem kontrol level air yang ada saat ini sering Kkali
menggunakan metode manual atau semi-otomatis, yang dapat menyebabkan
keterlambatan respons “dan«potensi kesalahan manusia. Olehkarena itu, ada
kebutuhan untuk merancang dan membangun sistem kontrol otomatis yang dapat
mengelola level air secara efektif dan efisien, serta dapat meminimalisir intervensi
manual.

Oleh karena itu pada tugas akhir ini bertujuan untuk membuat Rancang Bangun
pada sistem kelistrikan mengontrol water level control dan pengaturan kecepatan

motor induksi sebagai metode pembalajaran untuk mahasiswa yang terintegrasi
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dengan motor induksi. Sistem ini akan dirancang untuk memantau dan mengontrol

level air dalam tangki secara otomatis menggunakan sensor level air dan pengendali

motor yang canggih. Dengan mengimplementasikan sistem ini, diharapkan dapat

memberikan solusi yang lebih efisien, mengurangi risiko kerusakan, dan

meningkatkan kestabilan serta keandalan sistem pengelolaan air.

1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan uraian latar.belakang yang telah disampaikan;maka

rumusan masalah yang akan di bahas dalam tugas akhir ini adalah

sebagai berikut s

1.

Bagaimana tahap perancangan membuat sistem kelistrikan serta kontrol pada

Water Level Control (WLC) plant dan Pengendalian Kecepatan Motor Induksi.

2.0 Komponen apa saja yang digunakan pada rancang bangun sistem kelistrikan
WLC dan Pengendalian Kecepatan motor induksi

3. 'Bagaimana Cara Kerja alat WLC dan Pengendalian kecepatan motor induksi
menggunakan Trainer kit.

1.3 Tujuan
Dari masalah yang terdapat diatas, maka tujuan dari penelitian ini adalah :

1. Mengetahui langkah-langkah untuk merancang dan membuat sistem
kelistrikan dan kontrol pada WL C plant dan motor induksi.

2. Menentukan dan menjelaskan komponen-komponen yang dibutuhkan untuk
membuat sistem WLC dan Pengendalian kecepatan motor induksi.

3. Untuk mengetahui kinerja sistem WLC dan Pengendalian kecepatan motor
induksi dengan menggunakan trainer kit.

1.4 Luaran
Hasil manfaat perancangan sistem kelistrikan kontrol wlc ini adalah :

1. Modul latih

2. Jurnal

3. Laporan Tugas akhir.
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%é % Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan dapat disimpulkan bahwa :
ST )
S® 2 y \
2o :Er 1. Untuk mengetahui kinerja sistem WLC dan Pengendalian kecepatan motor
~Q
% 3 = induksi dengan menggunakan trainerikit.
35 @
§§ o 2. Pembuatan sistem membuat sistem kelistrikan dan kontrol pada WLC plant
[ ) L
; £ S dan motor induksi.dimulai dengan menentukan speksifikasi sistem, membuat
3 s F
2; % perancangan skema Kkelistrikan, pemilihan komponen, instalasi  dan
= =
g?' - pengkabelan,dan di akhiri dengan pengujian sistem
-3
gg 3. Pengujian water level control menunjukkan bahwa pada level Low (0-40
§§' liter), rpm pompa menurun dari 1495 hingga 898, dengan kedua pompa aktif
TT
§§ dan TOR nonaktif. Pada level Medium (50<70 liter), rpm turun dari 747
g % hingga 449, hanya Pompa 2 aktif dan Pompa 1 serta TOR nonaktif. Pada level
53
% § High (80-90 liter), rpm menurun dari 279 hingga 0; dengan kedua pompa dan
?n; TOR nonaktif, menandakan sistem mencapai batas atas level air dan pompa
o
-‘; é,." berhenti
ES
§3 5.2 Saran
=
g % Untuk ‘mengembangkan modul latih ini1 bisa dengan merancang real plant
)
_i z Water Level Control nya dengan sistem otomatis. Dikarenakan Tempat Wairing
[}
g% Kabel Pada bagian bawah koper terlalu Sempit maka di sarankan untuk
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