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Perancangan Panel Motor Control Centre Untuk Pengendalian Dua Motor Induksi

Tiga Fasa Berbasis PLC dan VSD

Abstrak

Panel Motor Control Centre merupakan pusat pengendali dari motor pada industri
atau gedung. Namun, panel pengendali motor.yang.terdapat di teknik elektro PNJ
masih hanya berupa kontrol untuk satu VSD dan satu motor;.sehingga diperlukan
adanya panel MCC yang berbasis PLC untuk mengendalikan.dua, buah VSD.
Metode yang digunakan adalah studi literatur, perancangan panel" MCC,
pengambilan data, membandingkan dan menganalisis, data yang diperoleh. Hasil
yang didapatkan dari pengujian adalah dua VSD berhasil dikendalikan dari PLC
dengan _menggunakan komunikasi Modbus RTU. Dari tipe starter DOL, star-
delta; dan soft starting yang digunakan. pada motor berkapasitas 3. kW, paling
aman untuk starting motor adalah starter soft starting karena arus dan torsinya
yang rendah yaitu 1,94 A dan 10,78 Nm..Semakin rendah pengaturan waktu
akselerasi soft starting, maka arus starting dan torsi starting yang dihasilkan akan
semakin tinggi, begitu pula sebaliknya. Terdapat perbedaan pengukuran nilai
aktual dari tegangan dan arus dengan pembacaan PLC hingga 91,1% dan 48,68%

disebabkan oleh dua faktor yaitu hAuman error dan kesalahan alat ukur.

Kata Kunci : PLC, VSD, Arus Starting, Torsi
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Abstract

Panel Motor Control Center is the control center of the motor in industry or
buildings. However, the motor control panel in PNJ electrical engineering is still
only a control for one VSD and one motor, so a PLC-based MCC panel is needed
to control two VSDs. The method used_isliterature studv,MCC panel design, data
collection, comparing and analyzing the data obtained. The results obtained from
the test are that two VSDs are successfully controlled from the PLC using Modbus
RTU communication..From the DOL, star-delta, and soft starting types used. in
motors with a:eapacity of 3 kW, the safest for starting the motor is the soft starting
starter because of its low current and torque of 1.94 A and 10.78 Nm. The lower
the soft starting acceleration time setting, the higher the starting current and
starting torque will be, and vice versa. There is a difference in the measurement of
the actual value of voltage and current with PLC readings up to 91.1% and

48.68% due to two factors, namely human error and measuring instrument error.

Keywords : PLC, VSD, Starting Current, Torque
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada era sekarang, penggunaan PLC dan.VSD untuk kendali motor listrik
sudah menjadi satu kesatuan pada sistem karena mampu menyederhanakan sistem
kontrol konvensional. Banyaknya pengaplikasian motor induksi. divdunia industri
membuatnya mampu dikendalikan oleh panel pusat kendali yang disebut.dengan
panel motor control.centre. Panel ini dapat mengendalikan sekaligus melakukan
pengawasan Kinerja motor listrik.

Pada penerapannya, panel MCC berisi komponen kontrol dan perangkat
antarmuka seperti PLC, VSD, dan HMI. Selain untuk ‘pembelajaran sistem
pengendalian kontrol motor, panel ini juga mampu diaplikasikan sebagai media
mencari solusi dari berbagai macam permasalahan yang terjadi di dunia industri
yang berkaitan dengan kendali motor seperti penerapan escelator, lift, pompa air,
motor crane, dll.

Namun, panel kontrol motor yang terdapat di teknik elektro PNJ masih hanya
berupa kontrol dari PLC untuk satu VSD dan satu motor induksi tiga fasa, belum
ke arah kontrol dua motor induksi dengan menggunakan dua buah VSD berbeda
tipe. Selain itu, panel ini juga belum mengikuti perkembangan industri terkini
yang mana semua komponen-komponen belum saling terintegrasi dan
berkomunikasi satu sama lain, sehingga masih ‘memerlukan banyak kabel untuk
menghubungkan ‘'masing-masing komponen. Seperti halnya modul yang dibuat
sebelumnya oleh. David mengenai Rancang Bangun Sistem Pengendalian dan
Pemonitor Kecepatan Motor,»modul ini masih belum memanfaatkan integrasi
antara masing-masing komponen proses yaita-PbC-dan VSD[1].

Oleh karena itu, diperlukan adanya panel MCC dengan dua buah VSD yang
dikontrol dari PLC untuk media pembelajaran di Teknik Elektro Politeknik Negeri
Jakarta, sehingga nantinya panel ini dapat dimanfaatkan untuk melakukan
pengujian-pengujian kinerja motor listrik sekaligus penerapannya di dunia

industri.
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Hasil dari penelitian ini adalah:

Hasil dari laporan skripsi didaftarkan pada Jurnal Electrices;

Job Sheet Panel Motor. Control Centre untuk Dua Buah.Motor Induksi
Tiga Fasa Berbasis PLC dan"VSD-untuk.laberaterium sistem pengendalian
kecepatan motor;

Laporan skripsi;

Laporan untuk Proposal Mahasiswa Tugas Akhir (PMTA).

N\ ©
L
=z n;r 1.2 Rumusan Masalah
S g Berdasarkan paparan latar belakang yang telah disampaikan, maka rumusan
» 9 > & masalah yang akan dijabarkan adalah sebagai berikut:
sz O . : :
é 5T g 1. Bagaimana cara pengendalian dua buah VSD yang berbeda tipe dengan
Se o =
gg . ; menggunakan PLC pada panel motor control centre sekaligus memantau
n;f‘g = kinerja motor?
- 1] . . .
g ;é}_ § 2. Bagaimana hasil pengukuran arus dan tegangan dengan alat ukur apabila
:::é_ = dibandingkan dengan pembacaan PLC?
] 2
E ; g 3. Bagaimana.pengaruh arus starting tethadap torsi pada setiap tipe sfarter
Se o . .
c§ § = motor Direct On-Liney soft starter dan star-delta?
2T B ;
29 g.. 1.3 Tujuan
<
.‘z ;- Tujuan dari topik skripsi ini adalah sebagai berikut:
L=
5; 1. Mampu merancang pengendalian PLC ke dua buah VSD yang berbeda tipe
_gg untuk menjalankan sekaligus memantau kinerja arus dan tegangan dua
TT
5 3 buah motor induksi di panel motor control centre;
z 0 . :
g 5 2., Mampu menganalisis perbedaan hasil.pengukuran arus;, tegangan, dan
=3
% '5' kecepatan dari alat ukur dengan pembacaan PLC;
Eg 3. Mampu menganalisis karakteristik arus szartingdan torsi yang dihasilkan
[
To .
53 pada setiap tipe starter motor.
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5.1 Kesimpulan

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan maka dapat diambil kesimpulan

sebagai berikut:

1.

Pengendalian dua metor induksi tiga fasa dengan menggunakan dua buah
VSD dapat dismenitoring dan dikendalikan oleh PLC karena terhubung
dengan protokol komunikasi Modbus RTU 10Scanner;

Perbedaan pembacaan parameter arus dan tegangan “antara alat ukur
dengan PLC di awal waktu akselerasi sebesar 91,1% untuk tegangan dan
arus 48,68% dapat disebabkanoleh faktor human rerror: dan: faktor
kesalahan alat ukur.. Untuk kecepatan rotor yang terukur dengan
tachometer, hampir sama dengan. kecepatan sinkron karena adanya s/ip
kompensasi;

Pengaturan waktu akselerasi dapat memengaruhi arus starting dan torsi
yang dihasilkan, semakin cepat waktu akselerasinya.maka arus starting
akan semakin besar yaitu 18,3 A atau setara dengan 290% dari arus
nominal motor 3 kW. Karena arusnya tinggi, maka torsi pun akan tinggi
yaitu 32,95 Nm. Sebaliknya, apabila waktu akselerasi semakin lama, maka
arus sfarting-nya akan rendah dan torsinya juga rendah;

Metode starter yang paling aman untuk motor induksi tiga fasa adalah
dengan metode soft starter karena nilai arus starting-nya yang sangat kecil
yaitu 1,94"A dan torsinya yang rendah 10,78 Nm. Dibandingkan dengan
dua metode lainwyaitu direct on line:dengan-arus dan torsi sebesar.30;88 A

dan 53,22 Nm, sedangkan star-delta 10,28 A dan 17,78 Nm.
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& 5.2 Saran
Beberapa saran yang dapat diberikan oleh penulis untuk peneliti-peneliti
S selanjutnya adalah:

1. Menambahkan pengendalian menggunakan terminal digital input ke VSD

25
na
e
0
T
-
8

untuk pengendalian motor agar motor tetap bisa dikendalikan walau
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LAMPIRAN

Lampiran 1 — Ladder Diagram Program PLC TM221CE16R untuk Panel MCC

Programming Display Commissioning
© Messages QQ ¥ M221 Logic Controliers
A ) MyControlles (TM221CE168) Reference Power sup... Com
X Digitalinputs TM22ICIR Voo 1
B> Dugital outputs TM221C16T 24 vidc 18
X Anslog inputs TMIZICIED 24 Ve it
423 High Speed Counters TMZICHR  100.200Vac 1%
M22IC2AT 24 1
MIZICU 24 Ve 1
TMIZICAOR  100.240Vac 1
e TMIZICAOT 24 e 1
8 EtherhNel/IP adapler TMZ2ICAOU 24 Ve it
A 5L (Seial line) TM2ICEIGR 100,240V 1%
~ = Modbus Serial I0Scannes —
) Device 1 (ATVE10) Ethernet ¥ TM3 Digital O Modules.
) Device 2 (ATV12) > TM3 Analog /O Modules.
Device name
»  TM2 Digital 1/ Modules
P P
address by DHO > T2 Anaiog /0 Modules
1P address by BOCTP * M3 Expent 4O Modules
O Fixeat 1P sodress » M221 Cartridges
P address 192 | 168 0 1 evice descript
Subnet mask 25| (2% . 2 0 TM2TCI6R screw)
9 digital inputs, 7 relay
Gateway address [} [} (] [ outputs (2 4), 2 analog
Toroder fose . inputs, 1 seria ine port,
100-240 Vac power supply
‘with removable terminal
Security Parameters blacks,
Fogtaing prons e znsupplied tothe 10
[ EtherNet/IP protocol enabled sy 24y
Modbus server enabled
325 mA 120 mA
{8 Awto discovery protocol enabled

i Programming Commissioning
) Messages ¥ M221 Contrallers
~ ) MyController (TM221CE168) Reference Powersup. | Com
BT Digitalinputs TM221C 240V 1
[ Digital outputs TMZICIET 24 Ve 1t
B Ansiog inputs 2ICIEU 24V 1
22 High Speed Counters TMICHR  00.240Vac 1
o 10 Bus TMZICHT Ve 1
~ mEH MRZIC24U 24V 1
o v 106 MECAR 100240V 1
EtherNiet P adpt TMZZICAOT 24 Vec 1
5 et adeter MZICHU 24V 1
TMZ2ICEIER  100.200Vac 1

Modbus Serial I0Scanner

) Device 1 (ATVE10)
) Device 2 (ATV12)

“TM3 Digital /0 Modules.
TM3 Analog /0 Modules
M2 Digital 0 Modules

Serial ling configuration

Protocol Settings

Protocol Modbies Serial [O5canner = N o
*  TM3 Expert 1O Modules
Setial line settings > M221 Cartridges
Baud rate 9600 - Devi tion
TM221C16R fscrew
Parity Even - 9 digial inputs, 7 relay
outputs 2 A), 2 analog
Data bits - inputs, 1 serialine port,
100-240 Visc power supply
Stop bits y , :::mmabl! terming!
Pysical megium Fower supplied to the 10
bus
Rs-485
o Polerization 4 - ) =
RS-232

2mA 120mA

s
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@ Messages

A [} MyContoler (TM221CE16R)
EX Digitalinputs.

[ Digital outputs
X Anslog inputs
121 High Speed Counters.

s 10Bus
A @

& Modbus TCP
& EtherNetP adapter

~ W SL1 (Serial line)

[} Device 1 (ATV610)
[} Device 2 (aTv12)

Transmission mode ) RTU

Device settings

[]

Name

Programming

Display

Commissioning

xvii

Modbus Serial I0Scanner

Address | Type

Response timeout (x 100ms) 10

Time between frames (ms) 10

Oobie AVIZ =
Slave acdress

Respanse timeout (x 10.

Others

Reset variable

Init. requests _ Channels

¥ M221 Logic Controllers

Reference Power sup...

Com

TMZ2ICIGR 100240V 1

TMZICIST  24Vdc
TMZICIEU  24Vde
TMZZIC24R  100_240 Vac
TM221C247 24Vde
T™MZZIC24U  24Vde
TMZZICA0R  100.240 Vac
TMZZICAOT  24Vde
TMZICA0U 24 Vde
TMZZICEIGR  100.240 Vac

> TM3 Digital IO Modules
¥ M3 Analog /O Modules
¥ TM2 Digital YO Modules
* M2 Anglog 110 Modules
> TM3 Expert O Modules
*  Mz21 Cartridges

Device descript
TM2ZICT6R (screw)

9 digital inpurs, 7 relay

outputs (2 A), 2 anslog
inputs, 1 seial line port,

Add

o Device 1

1 Device 2

%DRVO ATVE10

AVi2

1

2

10

10

100-240 Vac power supply
with removabie terminal
blocks

Power supplied to the IO
bus

Channel assistant

v 2y

1BmA 120mA

Name : Device 1 Address : %DRV0 Type: ATV610 Slave address : 1
Channels
Add

ID | Name Config... Message ty... | Trigger ROff.. RLlen.. Error management W Off..| W Lle.. Comment

0 ATV loScanner Read/Write mi Cyclic 200 ms 12741 4 Setto zero 12761 2 Main loScanner ATV channel

1 Read Frequency Read multiple Cyclic 200 ms 3202 1 Set to zero Read Actual Frequency ATV

2 Read Current Read multiple Cyclic 200 ms 3204 1 Set to zero Read Motor Current ATV

3 Read Voltage Read multiple Cyclic 200 ms 3208 1 Set to zero Read Motor Voltage ATV

4 Drive State Read multiple Cyclic 200 ms 3240 1 Retain last value

5 Fault Error Read multiple Cyclic 200 ms 7200 1 Retain last value Fault Error Alarm for SCADA

Cancel
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[EREL]
MINNILAOd

eydid yeH

epeyer uaba yiuxsjod yijiw exdid seH O

1s1|n3 efJe)] ynanjas neje uejbeqas dpnbuaw bueiejq - L

Jaquns ueyingakuaw uep ueywnjuesuaw eduey |

xviii

hannel assistan

Name: Device 2 Address: %DRV1 Type: ATV1Z Slave address: 2
Channels
Add
ID | Name Config... | Message ty... | Trigger ROff.. Rlen.. | Error management | W Off.. W le.. | Comment
0 ATV_loScanner Read,/Write m Cyclic 200 ms 12741 4 Set to zero 12761 2 Main loScanner ATV channel
1 Read Frequency ATV12 Read multiple Cyclic 200 ms 3202 1 Set to zero Read Actual Frequency
2 Read Current ATV12 Read multiple Cyclic 200 ms 3204 1 Set to zero Read Motar Current
3 Read Voltage ATV12 Read multiple Cyclic 200 ms 3207 1 Set to zero Read Motor Voltage
4 Drive State Read multiple Cyclic 200 ms 3240 1 Retain last value
5 Fault Error Read multiple Cyclic 200 ms 7200 1 Retain last value Last Fault Error Alarm
Ok Cancel
IOSCANNER - RESTART Comment
) ) ) ) “Sette troresa
" 5B_IOSCANIRE...
%M200 %5110
I (
B B -SE( to 1to reset
SB_IOSCANZRE...
9%6M203 W®S111
—0)

70|

7o

4.0~

IOSCANNER - SUSPEND

“Setto 1o suspe.
5B_IOSCANISU...
5113

SHORT

SERIAL LINE 1 - FRAMES  Comment

IND_SL1_NBFRAMES_SEND := SW_NESLIFRAMES

.8

Setto 1 to suspe
SB_IOSCANZSU...
wS114

SEMVAD = BEWITO

u

SHORT

SERIAL LINE 2 - FRAMES

Comment

IND_SL2_NBFRAMES_SEND := SW_NBSL2FRAMES

IND_SL1_NBFRAMES_OK := SW_N...
SEMWAT = BSW174

IND_SL1_NBFRAMES_ERROR := ...
SeMWA2 = BEWTTE

SMWAS := %5W171

IOSCANNER - STATUS

SHORT

Comment

IND_SL1_IOSCANNER STATUS := SW_IOSCAN1STATUS

IND_SL2_NBFRAMES_OK := SW_N...
S6MWAG = HSW1T5

IND_SL2_NBFRAMES_ERROR := ...
3MWAT = %SW179

SMWS0 = 35W210

IND_5L2_IOSCANNER _STATUS := 5...
SEMWET = 385W211
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[EREL]
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VLEVAVE

Start-Stop Motor Corment

4 0~
Push Button ON... Push Button OFF... Emergency Switch Thermal Overloa... Push Button Off Direct On Line...

Rung body + HMI_PB_ON_DOL SC_PB_OFF.DOL EMG TOR1S HMI_PB_OFF D... M55
%M2 %00 %01 BT %000

A 1 )

DOL Motor SCA...
SC_DOL_MOTOR
%MO

)

Lamp Indiestor..

Push Burton..

eydid yeH

eyeder LabaN yiuxejod Nijiw exdid seH O

HMI_DOL_MOT...
BM104
.e
v m Thermal Overload Relay Comment
Thermal Overloz.. - N - - - B R N “tr e

Rung body ¥ SC_LAMP_TOR._...
X HM3
I s
)
Lamp Indicator..

HMI_TOR_DOL
%M105

v m .Main Cun'aclzur Cor

Push Button OFF... Thermal Overioa.. Emergency Switch Push Button OFF.. Main Contactar.

Rung body ¥ HMI_PE_OFF.YD  TOR1S. SC_PB_OFF_YD_... M6
FM10:
I

G0

~

ejieyer uabap yiuyaljod wizi eduey

v m Star Connection Contactor

Main Contactor... Starto Deha Co.. Defta Contactor ) ) Star Contactor
Rung body ™ ¥D_TIMER.Q ms7 M58
BTMO.Q %Q02 %Q03

1 (

Star Connection...
SC_STAR_MOTOR

A )
Lamp Indictor S...

HMI_LAMP ST...
HM106

v m Star to Della:l'imer Commy _.‘ . . . . .

Main Contactar.

Rung body ¥ M56 Star to Delta Co.
%0Q0.1

IN YD_TIMER Q

I BTMO —

B
o
g
oQ
3
Xa)
3
[}
=]
[t=]
c
3
=
=
=
o9
=
o
o
=
=
[}
3
T
(]
=
o
o
=
]
o
=
]
m
o
o
=
oQ
=
=
o
<
"
o
e
=
c
=
g
o
(=g
£

eyie)er abap yIuwyalijod 1efem Buek uebunuaday ueyibniaw yepn uednnbuad °q

‘yejesew niens uenefup neje 11 uesjnuad ‘uesode] uesiinuad ‘yejwy eAaey uesjinuad ‘ uepjpuad ‘ueypipuad uefupuaday ynjun eAuey uedianbuad ‘e

. Type: TON . . . . .
= T 1s
Praset 3

v m Delta Connection Contactor )

Main Contactor.. Star to Defta Co_.  Star Contactor Delta Contactor

—()

-
o
— .
m {

Rung bedy Ms6 ¥D_TIMER.Q msg s
5 %001 ®WTMOQ %Q03 %BIM1.Q %002

I

o I (
g - : .De\la Connectio... |
4 SC_DELTA_MOT...
: WMS
=~ )
m ) : -Lamp indicator.
v HMI_LAMP_DE...
% %WM107
c
=]

: Jaquuins ueyingauaw uep ueyjwniuesuaw edue) 1ul sijn} eAiey ynanjas neje ueibeqgas dinbuaw buese|iqg °L

v m Thermal Over_load Relay f{fmmui ) ) ) ) ) ) ) .
- Indicator Lamp.
Rung body ¥ ;chilgwp_mn_...
)
Lam Indicator

HMI_LAMP_TO...
%M108

—()

v m Electrical ﬁuﬁnn for M:him Star luVDell.a CDMW}

Star Contactor

[ M58
Rung body il

’,I IN
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4 10|
Rung body ¥

4 10|
Rung body *

4.0~

4 Lo
Rung body ¥

4 0]

/[t

Power Comment

EMG SC_PB_RUN_AT...
9610.0 FMI

Button Forward Comment

Lamp Indicstor...  Push Buton For.
HMI_LAMP_RU... SC_PB_F ATV12
%6M110 %M\i

Emergency Switch Push Button Run.

. N
out

RUN ATVIZHO37M2

I EMABLE RUN_ATVIZ

FMC_POWER_ATVD

Axis: %DRV1

Errorid: 0 (No error)

STATUS

ERROR|

XX

“indicator Lamp.
SC_LAMP_RUN...

SC_PB_STOP_M... HMI_PB_STOP....
WM1T ®M11

Push Button Sto..  Push Button Sto...

%10
)

Lamp Indicator...
HMI_LAMP_RU...
/M0

“Meter Farward...
SC_F_MOTOR A...

Motor Forwar...
SC_F_MOTO...
%M15

Push Button F
HMI_PB_F A...
%M113

Button Reverse

Lamp Indicator..  Push Buton Rev..

. HMI_PB_R_ATV...
FWM115

Push Button.
SC_PBRAT...
FWM14

Function Block Jog o

Motor Forward.

“Motor Forward..
SC_F_MOTOR_A... SC_PB_STOP_M...

/AT

e e ]

“push Button Sto... Push Button Sto...
HMI_PE_STOP ...

%BM1T 0111

EENE
)

Lamp Indicator
HMI_LAMP F A...
|M114

“Mator Res .
SC_R_MOTOR ...

SC_F_MOTOR A.. Forward-Reverse for ATVIZHOZ7M2
FORWARD “ymo! DONE
MC_IOG_ATVD
IN Vel:0
Motor Reverse A. Axis: DRV
SC_R_MOTOR,
OUT Errorid: 0 {No error)
I BACKWARD BUSY|
CMDABORTED
ERROR|
Reset Alarm  Comment
[ Push Button Res_. _ _
Reset VSD ATVIZHO37MA
EXECUTE RSTATVI2 DONE
%MC_RESET_ATVO
IN Axis: DRV
OUT Errorld: 0 (No error}
BUSY
ERROR |

HIWN101.4.0 = 23
FIWN101.40 = 23

Error Indication need to be reset

16
9

Lamp Indicator
HMI_LAMP R ...
%HMI16

ATVIZ
SC_FAULT_LAM....

%Az
)

R1A
%103
1

Fault Relay for A__

ATV12
HMI_FAULT_LA...
%43

—()
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[EREL]
MINNILAOd
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v [y

Rung body ¥

READ_ACTUAL_MOTOR CURRENT...
BMW102 == S6IWN101.20

gy

READ_ACTUAL MOTOR VOLTAGE...
SMWI04 = XIWN1013.0

eydid yeH

epeyer uaba yiuxsjod yijiw exdid seH O

SQWN101.0.1 := WRITE FREQUE...
SEQWNTO01.0.1 2= SMW106 * 30

%MF120 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL_ MOTOR_CURRENT)
SMF120 = INT_TO_REALBMW102)

MF120 7 10.0
SMF120/ 10.0

ejieyer uabap yiuyaljod wizi eduey

%MF122 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL MOTOR VOLTAGE)
%MF122 = INT_TO_REALIMWIO4) |5

Jo-|

%MF124 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL MOTOR FREQUENCY)
- 10§ z ! F
By SMF124 = INT_TO_REALSMW100)

MF124 /100
%MF124/ 10.0

1s1|n3 efJe)] ynanjas neje uejbeqas dpnbuaw bueiejq - L

Alarm Modbus Communication Error (SLF1)

v [Dbig

Modbus Commu

HIWN100.5.0 =5 ATVI2 SLF1
- FAULT 3
Rung body SIWN10050 = 5 211

F—C————1 O

Alarm Overcurrent Error (OCF)
ATVi2 : ) ) ) ) ) ) ) Overcurrent Erro.
Rung body SC_FAULT_LAM... HIWN1005.0 =9 ATVI2_OCF
s4naz SWNI00.50 =0 M1z
{

b3 A

R4 LD~

Alarm Drive Overheating Error (QHF) “omment
ATV12 Drive O
- SC_FAULT_LAM... %IWN100.5.0 = 16 ATVI2_OHF

Runglbody sanaz SIWNI005D = 16 %M313
{

hs 1Y

v [Dbig
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Jaquns ueyingaluaw uep ueywniuesuaw edue)

w R . . R
5' v [ Alarm Motor Overload Error (OLF) Comment
- ATy : ) ) : “Moter Overcad..
ﬂ. Rung body ¥ SC_FAULT_LAM... %IWN100.5.0 = 17 ATVI2_OLF
o smaz SIWN10050 = 17 BM314
i

8 - b
3 v e Alarm Supply Main Overvoltage Error (OSF)
t ATVI2 Supply Main Ov
m SC_FAULT_LAM... %IWN100.5.0 = 19 ATVI2_OSF
= Runglbody Maz HIWN10050 = 19 %M315
- 2 e
= ALY
=~ }
o 4| LD~ . . . N . . .
k-] Vi Single Qutput P.
o Rung body ¥ - FAULT_LAM... SIWN100.5.0 = 20 ATV12_OFF1

HIWN1005.0 = 20 %M316
= F——1 0
c L
: -

Alarm Input I;hase Loss Ern;r{PHF] Co 7\

v [Dbig

ATV12 nput Pha: 0ss.
- SC_FAULT_LAM... %IWN100.5.0 = 21 ATVI2_PHF1
Rung body iy HIWNI00S0 = 21 M7

—T——= 1 0
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1s1|n3 efJe)] ynanjas neje uejbeqas dpnbuaw bueiejq - L

Jaquns ueyingakuaw uep ueywnjuesuaw eduey |

eydid yeH

epeyer uaba yiuxsjod yijiw exdid seH O

v i Alarm Supply Main Undervoltage Error (USF) Comment

ATVI2 i Supply Main Un.
_v SCFAULT_LAM... SIWN100.5.0 = 22 o
ey %42 HIWN100.50 = 22 Az
. A

7 0-]

ATVIZ

Ry SC_FAULTLAM... SIWN100.5.0 = 24 ATV12 SOF
%4z HIWNI00.50 = 24 H3I0
I'e
< )
v Alarm Ground Short Circuit Error (SCF3) Comment
ATVI2 i Ground Short Ci.
- SC_FAULT_LAM... HIWN100.5.0 = 32 ATVI2 5CF3
inglbody %4z HIWN100.50 = 32 %320
< 1

Alarm Output Phase Loss

<
ATV12
Rung body :’( ;\]\EULLMM"'

Power Comment
Emergency Switch Push Button Run
- RUN ATV10U75N4

ENABLE RUN_ATV610
= SEMC_POWER ATV

. IN Axis; %DRVO
OUT Errorld: 0 {No error)

v [hid

Rung body > EMG HMI_PB_RUN._...
%10.0 BMIIT
—i—

Button Forward Comment

Lamp Indicator...  Push Button For.

W4l LD~

Rung body ¥ HMI_LAMP RU... SC_PB_F ATVE10 SC_R_MOTOR... SC_PB_STOP_M... HMI_PB STOP_... SC_F.MOTOR A...
20118 %22 EM24
(
{

Motor Forwar...

Push Button F.
HMI_PB_F A...
%121

Button Reverse Comment

v [DhAd

Alarm Motor Overspeed Error (SOF) “omment

Lamp Indicator..  Push Button Rev...

xxii

Motor Gverspee.

Error (OPF2) Commen

SIWN100.5.0 = 33
F%IWN100.5.0 = 33

Cutput Phase Lo.
ATV1Z OPF2

<

STATUS

ERROR|_

M321
)

“Lamp Indicator.
HMI_LAMP RU...
=MTs

“Motor Reverse A.._Push Button Sto... Push Button Sto...

v

Indicator Lamp...
SC_LAMP_RUN...
%M1

Motor Forward

%M23 %M26 %M119
=1

“Motor Forward... ~Push Button Sto... Push Button Sto..

Lamp Indicator F...
HMI_LAMP_F_A...
&Mi22

Lamp Indicator...

Rung body ¥ HMI_LAMP RU... HMI_PB_R_ATV... SC_FMOTOR A... SCPB.STOP_M... HMI_PB STOP_... HMI_LAMP R_...
2115 %123 24 %M26 %119 M124
I 11 1/1 1 1/1
| L} L] L] AS
Lamp Indicat.. Motor Reverse A..
HMI_LAMP..... SC_R_MOTOR ...
124 BM25
Push Button...
SC_PB_RAT...
%M23
v e Function Block Jog Comment
Motor Forward... - - - N -
Rung body ¥ SC_F_MOTOR A... Forward-Reverse for ATVG10UTSN4
2424 Symbo
FORWARD <m0 DONE
I * HMC_IOG_ATVE —
; IN Vel:0 . . |
Motor Reverse A. Asis: %6DRVO
::gg;mmon'"' QUT Errorid: 0 (No error)
_ | BACKwARD BUSY|
CMDABORTED |
ERROR|_
v e Reset Alarm  Comment
Indicator Lamp... - - - N -
Rung body ¥ SC.PB_RST_AT... Reset V5D ATV610U75N4
EXECUTE RSTATV610 DONE
— %MC_RESET_ATV1 —
. IN Axis: $DRVO . . |
Push Button..
HM1_PB.RES, OUT Errorld: 0 (No errer)
BUSY|
ERROR|
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LA LD ~

Rung body ¥

v [Dhid

/=

v
Rung body ¥

A4 LD ~

Rung body ¥

v
Rung body ¥

v
Rung body ¥

v
Rung body ¥

v
Rung body ¥

Error Indication need to be reset “omment

%IWN100.4.0 = 23

xxiii

“aTvs10
SC_FAULT_LAM...
M40

Error Indication

%104

i1

Inisialisasi Data

L

ATVE10
HMI_FAULT_LA...
%M41

=0

Read Current to SCADA

Comment

%MF354 := INT_TO_REAL(HMI_READ_CURRENT)

HMI_READ_CURRENT := %IWN10...
ZEMW304 = %IWN100.2.0

HMI_READ_VOLTAG!

%IWN100...

ZMW306 = %IWN1003.0

%MF354 = INT_TO_REAL[MW304)

Read Voltage to SCADA

Comment

%MF122 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL MOTOR_VOLTAGE)

%MF354 := %MF354/ 100.0
%MF354 1= S6MF354 / 100.0

]

9%MF122 = INT_TO_REAL{BMW104)

Read Frequency to SCADA  Comment

%MF124 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL MOTOR_FREQUENCY)

9%MF124 1= INT_TO_REAL{%MW100)

<

%IWN101.5.0 = 17
SIWN101.5.0 = 17

[ e —

%MF124 1= %MF124 / 10.0
%MF124 = S%MF124/ 100

“Modbus Commu...
ATVIZ SLF1

%M31T
)

“overcurrent Erto...
ATV12_OCF
HM31Z

%IWN101.5.0 = 16
S%IWN101.5.0 = 16

L

“Drive Overneatin... |
ATVi2_OHF
313

L

“Motor Overioad... |
ATViZ OLF

%M3N4
)
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Alarm Single Output Phase Loss Error (OPF1) o
ATVI2 i i i i : Single Output P.
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Rung body 360142 %IWN10150 = 20 %16

—C———1 O

.Alarm Input I;I\as: Loss Ern;r (PHF)

ATViZ Input Phase Loss...

4D~

eydid yeH

epeyer uaba yiuxsjod yijiw exdid seH O

A4l LD~

Rung body SCFAULT LAM... HIWN101.5.0 - 21 ATVI2_PHF1
%42 SIWN10150 = 21 AT
< ¢
v - Alarm Supply Main Undervoltage Error (USF)

ATV12 Supply Main Un.

i s e
] @
Alarm Motor Overspeed Error (SOF) Comment
[ arviz ) ) ) ) ) ) “Motor Overspee
SC_FAULT_LAM... %IWN101.5.0 = 24 ATV12 SOF
5012 SIWNIO150 = 24 e

< A

A4l LD~

Alarm Ground Short Circuit Error (SCF3) Cor
ATViZ Ground Short Ci...
- SC_FAULT_LAM... WIWN101.5.0 = 32 ATV12 SCF3
oy M2 SEWN10150 = 32 M320
{

hs L
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Lampiran 2 — Tampilan Program HMI Weintek 80711P

:
i s

WMmmm

£ u._

m

MTET PRTEITHF

Cripnimice

v]
Device Connection Guide. .

v
A
v

Schneider MODBUS TCP/IP
_12|:|
12

Device ID ; 508, V.2,90, SCHNEIDER_MOODBUS_TCPIP.e30
v| 0
1

=502

ATBOM ik PATE O . (00 = 480
WATBETE (B0C & 4}

RATEIRSE (1004 & SR
BATEWEE (1004 & S0%

w0 TE G

BATEEMEEMATET D0E (30 = 485

el T LN b T3 150 9124 = TEE)

WATEIASP [N x B0
o i f Sare

WTEM SR [uLdax B3]
[ BT e

bl T 505 (500« G080

WATBESAE (ABE s ITH)

WATREARE (A0 w 17

WATEENRE (B0 o 230

BATEETIE (B0 o 230

kT B0 w L5884

WATEET tel TR i () = 4B

WATEDS P TRESHF (830 x 172}
[ tsn tumpiute Frmglate P BOOwtE0amip)

P P S

[ Default station no. use station no. variable

Schneider MODBUS TCP{TP|
[Juse UDP (User Datagram Protocol )
Device default station no. :
["Juse broadeast command
Interval of block pack (words) : 32

IP: 1192.168.0.11, Port:

IF:

Etherne
* Support off4ine simulation on HMI (use LB-12358).

Max. read-command size (words)
Max, write-command size (words) :

i
2

Location :  Local Settings.
* Select Local for a device connected to this HMI, or Remote for a device connected through another

| Owen

N
(™

[ e Mew Project

Device Settings

Kede
Uniompraw Froject | o&; Diemo Paaje

(© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

/rﬁl\n\,.

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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HOME

jl STAR DELTA

1803411013
1803411020
1803411022

S
w
Q
=
=
©n

'JIAGNOSIS SERIAL

ANDHIKA NADHIF ZUKHRUFI
MUHAMMAD FEISAL ADAM
MUHAMMAD GHALY YAFI

MENU PEMANTAUAN

DENGAN VARIABLE SPEED DRIVE
BERBASIS SISTEM MONITORING SCADA

PERANCANGAN PANEL MOTOR CONTROL CENTRE

I ATVE10U07N4
i

5
l DIRECT ON LINE

© 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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UENCY SETTING

RE

- FREQUENCY SETTING

'S

1)
7]
o)
=
0]
<
a

KETERANGAN

ATV610U07N4
ATV12H037TM2

(@)
0 (%M-112
RESET

FORWARD REVERSE
ENABLE
FORWARD

b _2 (%6M-113)

© 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

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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Politeknik Negeri Jakarta

error detected on a channel of the device.

Dewice not inttialized correctly due to a communication error

©ammunication error occured during
identification and initalization.

X
Z
X
LUl
=
—
)
o

Device not scanned.
Device is being initialized by Modbus I0Scanner.
Dewice is present and ready to be scanned.
Device not scanned correctly due to a communication
detected during initialization request of the device.
Device not correctly identified because the vendor name or product
code returned by the device does not match the expected values.

[128]

Do
21
3 2
13
514
B s

—

TB_0

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




VLHVHYT
HIDIN
MINYILIOd

ejieyer uabap yiuyaijod wizi edue)

ad
OS5
53
-
a e
3 &
2T
=
Qa =
£ =
[«
38
3#
= 3
B2
c
ga
= 7
%:
-~
3 n
2o
235
T
o 35
.gtn
S 2
L=
m<
mﬂ
foulit=d
a Q
=
o =
~
o
g9
w -
S
S5
§_=r
TZ
T o
S 4
s =
o
£ 9
= o
o
=
-
o

p
o
1]
=
'=]
c
=
o
o
=
=
o
2
S
c
=
=3
£
=
)
T
o
=
-3
=
(=]
o
=
T
®
3
&
S
=
o
2
o
o
=
o
=
)
S
o
o
=
=
a
o
S
5
<
o
3
o
g
T
1]
=
=
@
o
=
o
o
O
o
]
T
o
=
£
w
o
5
=
)
=
=
o
[nd
&
c
e
=
)
c
o
=
w
c
o
-
g
3
o
w
o
)
3

s

-
9
)
o
3
=]
3
m
3
[T
c
=
T
0w
m
o
o
",
o
3
o
I
o
c
w
L2
c
=
c
=
=
o
=
<
o
-
=
=
=
[d
o
=
o
o
=
m
=
n
o
3
-
c
3
=
o
=
o
o
=]
3
g
<
m
o
c
-
~
o
=
w
c
3
o
(]
=

undede jynjuaq wejep

=
o
3
n
o
~-*
o

2L
<))
-~
a)
©
-+
Q
gl
il
)
S
=3
(1]
~
5,
2.
4
(1]
Q
1]
=I
L
Q
)
Q
1
=
Q

Lampiran 3 — Tampilan Program SCADA Vijeo Citect

SCADA Expert  “" #,~
Vijeo Citect .

PERANCANGAN PANEL MOTOR CENTRE DENGAN
VARIABLE SPEED DRIVE BERBASIS SISTEM SCADA 0 T

D)

Anggota Kelompok:

Andhika Nadhif Zukhrufi
Muhamad Feisal Adam
Muhammad Ghaly Yafi Syuhada

Program Studi Teknik Otomasi Listrik Industri
Jurusan Teknik Elektro
Poilteknik Negeri Jakarta

=

o

DIRECT ONLINE

EZN

L
| s |
[ ] L .
N EZ 23

[neer] s

KETERANGAN

Description
Device not scanned

Device is being initialzed by Modbus \05canner

STATUS Device is present and ready to be scanned

Device not scanned correctly due to a communication error detected on a channel of the
S devics

Device not initilized correctly due to a errar "1

request of the device
Device not corectly identified because the vendor name or product code retumned by the
device does not match the expected values

0 Communication errar occurred during identification and indislization

'
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Lampiran 4 — Parameter Program untuk ATV610U75N4

1 [Simply starf]

1.1 [Macro Config]
[BtartiStop]
[t Marsual]
[P0 comtrolier]
[Presst speads]
[stodius]
[elutti-pumg 1)
[Mlulti-pump 2)

1.2 [Simply start]
[Mominal Malor Power]
[Mom Motor Currend]
[Mloior Th Curent]
[Acceleration]
[Deceieration]

[Low speed |

[Ol.llPl'.aseLm.ﬂaw]
[2r3-Wire Cantrol]
[Cluad rafing]

1.3 [Modifled parameders]

2 |Display]

2.1 [Motor parameters]

[Mhotor Current])
[Motor Therm State]

2.2 [Drive parameters]
[Pre-Ramg Ref Freq)
[Reef Freguency]
[Mloior Frequency]
[Mam: Vokage]

E mm%ule]

[Us:clnaram set]
[Mtotor Run Time|
r=on time)
[MGET Warning Counber]
[P0 reference]
[PID feedback)
[PiD Esror]
[PID Cuipu]

2.3 [1O Map)

[Diigital Ingut §am)

[Analog inputs imags]
[l{x) assignment]
[Alix) Min. Value]
[Al(x) Max Value]
[Alix) Min. Value]
N:NJMu 'u"al.lt]
[l ) filter]
where & is 2 numbser from 110 §
[Analog outputs image]
[ACH x} assignment)
[ x) min Cutput]
[ ) max Cutput]
[ACH x) min outpud]
[ACH k) max cutpud]
Scaling AQ{x)min]
Scaling A0 x)max)

[} Filter]

whese & is a number from 1 o 2
[Digital Owiput Map]

2.4 [Energy parameters]
B:‘!umr'ﬂnmurrp'lun T'ﬁ'h]]
otor Consumption | GWh
[Mlotor Consumption | MYh|
[Mlotor Consumption (kWh]
[Motor Corsumptian {Wh]
2.5 [Communication map]
[Enmmund Channed)
md Regisier]
[Reef Freq Chanrel]
[Pre-Ramg Ref Freg)
[CIA402 State Reg]
[Mtodbus netwark diag)

after meare there are more paramelers levels
Some parameders have visibilty constraints, sss ATVE10 Programming rrunual-:EJ'l.'vHSE?rm WAW SE.COm

WWW_3E8.C0oM

[COM LED)
[Mdb Frame Wb

[Mo MET CRC emors]

[Com. scanner input magp]
[Com Scan Injx) val]

[Com scan output map|
[Com Scan Oubx) val]

ockas HMI d
[ [ b LE:J]Bg]
[Mct NET frames]

[hicks NET CRC emors]

[Command word image]
[Mesdbus Cmd]
[COM. Module cmd |

[Freq. red. ward map]
[Mosdbus Red Freq)

[Cam Module Ref Freg)
26 [Application Parameters]

[Variable Spaad Pump]
[Movailable Pumps]
[N& of Staged Pumps]
fLead Pumg]

[Nt Staged Pump]

[Meu‘l Destaged Pump]

Pump {x} State]
[Pump ix) Type]
[Pump {x) Runtime]
[Pump {x) Mb Starts]

where & is a number from 180 &

[Booster Control Pump]
[Booster Status]

3 [Diagnostics]

3.1 [Diag. data]

[Last Warming|

[last Esror]

[Mb 4 Staris]
otor Riun Time]

!‘.ﬂ'lﬂf Slate]

[Identification]

3.2 [Error histary]

[Last Errar {x]] o
[Dwive siaie]
[L:mErn:t (%) Stas]
ET| state ward
[Cend word)

[Motor current]
[Cutput freguency]
[Elapsed time]

(DG bus voltage]
[Motor thesm stabs]
[Command Chanmnel]
Ref Freg Channel]
[Mn'lnt Tarque]

[Dwive Thesmal Stats]
[IGBT Junclion Temp)
[Gwitching Frequency]

where & is a number from 150 8

3.3 [Wamings]

fuchual Warmings
'aming Hisary]

14

| 4 [Complete saltings)

| 4.1 [Motor parameters]

Malor 5tandard]

Mamiral kMolar Pover]

Mami Motor Valtage]

Iiami Motor Current]

aminal kotar Freg)

Mominal Motor Spesd)

Max frequency|

Malor Th Current)

Output Ph Rotaton]

Maolor control type]

LWF Prrofile]

[u1]

[F1]

[L2]

[F2]

el

[F3]

(4]

[F4]

[L3]

[F5]

[IR compensatian)

|5lip compen=ation]

[Switching frequency]

|Ewitch Freq Type]

[Maise Reduction]

[Molor surge limit.]

|Attenuation Times]

Current Limitation)
luming]

[Auwtatuning Statues]

|Dual rating]

|Boost activation|
[Besost]
|Fresy Boast]

4.2 finputOutput]

21 3-Wire: Contral]

2wire bype|

Reverse Assign]

D1 Assigrenent]
(001 Low Assignmend]
[0i1 High Assignment]
(DI Deslay]

Di2 Assignment

D3 Assigrment

D4 Assigrment |

Dl Assignment |

D Assignment |

D11 Assignment |

D12 Assignment |

Di13 Assignment |

Di14 Assignment |

Di16 mini

Dllﬁwﬁa&mml

Ref Freq template]

[Al1 configuration)
[Al assignment)
A1 Type)

A1 kin. Value]

[l Max Value)

[l Min. Value)

[l Max Value)

[ﬁ.ll filtzs]

Al Imterm. point X]

AL lrierm. point Y]
[Al2 configuratian)
[AI3 configuratian)
[l configuration)
[AlS configuration)
[AV1 assignment]
D211 configuration]
D212 configuration]
R1 configuration]

[R1 Assignment]

[Ri1 Diedary time]

[R1 Active at]

[Ri1 Holding time |
R2 configuration |
i configuration |
R4 configuration |
RS configuration |

Schneider

5
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|Réi configuration |
A1 canfiguration)
[E1 arssigrenent]
[A01 Type)
[#Q1 min output]
[0 max output]
[#G1 min output]
[A31 max oulput]
[Bcaling ACH min)
Scaling MG
[n.m iter] oy
|2 configuration |
4.3 [Command and Reference]
[Low Spead]
[EFSPE:HC] fig)
ey}
{Hewmmj[h:mlef
|Siop Key Enabie]
[Cantrol Mode]
[Command Switching]
[Cnd channel 1)
[Cmd channel 2|
|Fresq Switch Assign)
[Ref Freg 2 Config)
{I:q:lpjr&ll-l:hﬂ
Farced Local Freg)
[Time-out forc. local]
|Farced Local Assign)
[HMI cmd |

4.4 [Generic functions]
[Ramg]
mp Type]
[Ramp increment)
[f\cceleration)

[Ramp 2 Thd)

mp Swiich Assign]
[E;aelem‘lnn |
[Decederation 2]

|Gitop configuration]
[Type of stop]
[Fmﬂm:el St
Freewhesl siop
[Fast Siop Assign)
[Ramp Dirviger]
[DC Injection Assign]
[DC inj Lewei 1]
[OC Inj Time 1]
[DC Inj Lewvel 2
[ Inj Time 2]
[t DE injection]
[ﬂulnﬂ& injection]
[t OC inj Lewed 1]
[#to DC inj Time 1)
[t DG inj Lewed 2]
[fto DC inj Time 2)

g e

Dl
[F‘re[ﬁhlzglﬂ

[2 Preset Freq)
[4 Preset Freq)
[8 Preset Freq)
[18 Preset Freg]
[Preset Speed 2|
[Presst Speed 3]
[Preset Speed 4]
Speed §
[ﬁh-r:: Sp-eedﬁ|
[Preset Speed 7|
[Presst Speed 8]
[Preset Speed 4]
[Presst Speed 10]
[Preset Speed 11)
[Presst Speed 12)
[Presst Spaed 13]
[Presst Speed 14)
Speed 15
[2::: Speed 13}
|Gkip Frequenoy]
|Skip Frequency 2)
|rd Skip Freguency]
|Skip Freg Hysteresis)
[Define system units]
[P s=nsor unil]

[Flow rate unil]
[Temperature unit]
[Currency unit list)
[Ligquid Deresity]
[PIC controlier]
[PID Fesadbeack]
[Type of conirod)
PIC feedback Assign]
Mir PID feadback]
Max PID feed
FID feedhanl.]mm]
Mir ik Waming]
Max fok Waming)
[PID Reference]
Intzm PID Ref]
Ref Frag 1 Config)
Min P'ID Process]
Max PID Process|
Ingemal PID ref)
[uto/Manual assign.)
Manual PID referance]
PID preset references]
[2 PID Presat Assign|
[4 PID Preset Assign|
[Red PID Preset 2]
[Red PID Preset 3]
[Red PID Preset 4]
Predictive Spaed Red]
Speed input %)
[Settings]
PID Prop.Gain]
PIC Inagl. Gain]
PID desivative gain)
PID ramg]
PID Irrversion]
PID Min Qutpu]
PID Max Outpat)
PID errar Warnin
PID Imegral OF
PID accelemation fims]
PIC Start Red Freg]
[SlmepWakeup|
[Bles=p menu|
[Sleep Delect Mode]
[Sleep Switch Assign|
[Inst. Fiow Assign.]
Sleep Flow Level]
CutietPres Assign|
|leen Pressuns Level]
[Sleep Min Spesd]

|SLesmp Baost Speed)
|Sleep Boost Time]
[sdvanced sieap chack]
Mosde}
ﬁ D:ndillliun]
|Sleep Chack Delay]
[Check Sleep Ref spd)
[Wake up manu]
[Wiake Lip Miode]
[Wiaie Uip Process levedl)
[Wiake Up Process Ermar]
[Oubie®Pres Assign|

[High Currant Thd]
[Lw | Threshoid]
[Miotor Freq Thed]
[Law Freg. Threshold)
[Freq. threshold 2|
[2 Fres. Threshoid)
oo Therm Thd)
F&‘:fen:nuhg'l Thd]
[Reference low Thd)
[Mair= contacior command]
[Mains V. time out)
[Mains Contacior]
[Dirive: Lock]
[Parameters switching|
[2 Parameter sets]
[& Parameler sets]
[Parameter Selection)
[Siop after speed hrrlﬂl.l!]
[Low Speed Timeout]
[Bleep Offsst Thres.)
[Advanoed sieep checi]
[Bleep Mods]
[Bleep Condition)
[Blesmp Chesk Delary]
[Chesck Sleap Ref spd|
[Bozeser Contral]
[Bystem Archilechure]
[Pump System frchi)
[N O Pumg]

XXX1

[Pumps Configuration)
Pump 1 Cmd Assign]
[Pump 1 Resady Assign]
Pump 2 Cmd Assign|
[Pump 2 Resady Assign]
Pump 3 Cmd Assign]
[Pump 3 Resady Assign]
Puro 4 Cmd Assign)
[Pump 4 Ready Assign]
{gurrn 5 Gmd Assign]

ump & Ready Assign]
Pump & Cmd Assign|
[Pump & Resady Assign]

[Pump Cydling Mesde|

[Lead Pump Altem ]

[Akem Wait Tims]

[Pump Auto Cydling]

[Pump Ready Delay]

[MuitiPump EmorResp)

|Boasier Cantrol]

[Bocster Contral]

[Stage/Desiags Cond.)
|Boost Working range]
[Booster Stg Delay]
|Booster Dsig Delary]
[Bocst Overide range]

[Booster 5D Interval |

4.5 [Generic monitaring]

[Stall monitaring]
|5tall monitoring]
|Gtall Max Time]
|Stall Current]
[Sitall Fraquency]
[Therm sensor monit]
2 Th Manitoring)
2 Type|
[M2 Th Wam Lewel]
[Ai2 Th Errar Leve]
[ Th Error Resp)
A2 Th Value]
[ Th Manitoring)
[AI3 Type]
|3 Th Warm Lewed]
3 Th Errar Level
|i:3 Th Errar Resp)
A3 Th Vale]
[AJ4 Th Maniloring)
[ Th Warm Lewed)
|4 Th Errar Level]
|Ad4 Th Errar Resp)
[t Th Valioe]
[AE Th Manitoring]
[ME Th Warm Lewel]
|::5 Th Errar Level
5 Th Ernar Resp)
[ME Th Value]

46 [ErrorWarning hanaling]

[Fault Resst)
[Fault Reset Assign)
|Prnc| Restart Aszgn)
Product restarf]
[futo Fault Reset]
[ttt Fault Ressi]
[Fault Reset Time]
[Catch on the fiy]
[Catch On Fi
|Catch an Fly Sensitivity]
[Motor Sermal manit]
|M-:|Int Thermal Mede]
Mualor Therm Thd)
[MalorTamg ErceResp]
[Outpust phase Loss]
[OutPhaseloss Assign]
[OutFhaseloss Delay]
[input phass loss)
[InFhaseloss Assign]
[Extemal errar]
|E'AtErrnr assign|
Ext Error Resp)
[Undrvaltage handling]
|Undervoltage Resp)
|Mains voltags]
[Undervoltage |eved]
|Under'olt timeaut]
[Stcp Type Ploss]
[Undes". restart tm]
|Prevention leved)
|Ma|c siop time]
D bus maintain time)
[Ground Faul]
[Ground Fault Activatian)
[4-20 m loss]
[l &-20ma loss]
A2 4-20mA Ioss]
A3 4-20mA loss]
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Lampiran 5 — Parameter Program untuk ATV12H075M2

rEF- Speed Relerence Mode

Extemial Beference -
Vi e U
Analog Input Virual | -% Al
Spesad Palerenca He -
{rascac vy}
riternal PID o
Reference - e
PID Rsference
\athos * s
Mon - Monitoring Mode o 10
Parameter Cade Factory
Setting
Extemial Beference -
Vi e u
Analog Input Virual | -% Al
Spead Paference He -
el Oriky)
Oulput Fréquency | -Hz Fr
Mator Current A LCr
FID Error % rPE
FID Fesadhack % FF
PID Rsference % PC
Ikain Vollage 2 Un
Wator Thermal L H
State B )
Dirive: Thiésmral o .
State B Ha
Culput Power - Opr
Froduct Stalus Stat
Maintenance
Meanu =0
State of Logic -
Irgoutss LI e LId L3
State of Loge
Cutput LOT & Lol
Petay R1
Dispkery of High .
o Vit -Hz = 1]
Dirive: Powwier el
Rating -
Dirive Vet
Rating HEAL
Specific Product P
Ieuam Eyar =
Card 1 Software ciEU
Version -
Card 2 Saftware sy
VErsion -
P Elapssd AH
Time Displkiy
Prrweer On Time
Disply PtH
Fan Tirve Digplay FiH
Procass Elapssd
Tme Fe

NOTE: The key drive settings for basic operation
are highlighted in yellow. Refer to the Altivar 12
User Manual BEVZBSS1 for additional

programming instructions,

Mon - Manitoring Mode Conl.

ConF - Configuration Mode Cont. S[E 2~

Parameter Code Parameter Code Factory
Setting
Madbus Lo
Commurication COom1 Configuration Lo
Sl Submienu
List Destacbad ; .
Fait 1 dF1 L0 Assigrement Lo 18]
State of Drive at EP1 L0 Stalug
D ecteed Favit 1 (Dutpud actve LO1s POS
- Jee])
Lt Destectesd
- Owerload Time -5 1oL TH
State of Cire at P2 Delay
D ected Fault 2 _;'-.uuk.'alml B [ —
Lt __:elscl.eﬂ dP3 Chrdeuard Thpesshyoks ° . N
Faut 3 Tirres Dheskry Bt
State of Drive at EP3 Autes Star for -rin | FO Omin
Dedected Fault 3 Crerdoad Fit
Lt Detected . Applbcation
Fault 4 dP Urideriad Time -5 Lt TH
——— Dedary
] | o
— Unicferiad B LUL | 0% of nCr
bl Paseward Cod | Thresheld
Tirree Deskay besdowre:
. Autes Star for -min | FU Omin
ConF - Configuration Made 3 Lirkderked Fll
Malor Freguency - -
Parameter Code F Hz F
ar; o ‘actory Theeshad Hz 4 | GDorE0H:
Mator Cument Marias w!
Exterrial Feferance - Cud
Viahus -He LFr Threshald ratig
Malor Themial - e 1007
Aralbog Input Vil | % | AL State Threshiold i B
Standard h o
ncdard Motor = = i
. Hr | bFr 50 Hz Configuration Ao
Frequency N i
Pelersncs Crannel X .
i Fr Al A0 Asgignment A 18]
Arcaktion & ACC as O Typee AL [i' Y
Deceleration = | &EC s Motor Control Menu drC-
Lews Lse | oHe e e
Epeed Z He | bFr B0Hz
High Speed He | HSP | S0erB0H: Fsteed Mitar Veries w!
Py ki i
Pttt Mator apy | Vaneswd PReasteecd Miiaar G com | Veresw
Poweer ralry phi rating
Store Custormes o Fasted Moor -
Paramstar Sa 20 i} wohage o Unis 230y
PRasted Matar Virias w!
FCS nd Cunrt A nCr riting
Pastesed Milor -
FULL Fraguency e P EDHz
Marias wf
Macro- oFG =8 Patesd Mober Spessd | -am nEP reting
Configuration
Wi He | | EDH:
Input Qutpet Menu 1.0- Fraquency B )
Type o Contra oo a Matar Control Type Cit i
A Compengation - - N
2 Wire Type: - ey 1T B LiFr 100
Corilral b [lrarestion) fw LUF)
Lage Inputs Type WL | Pos SpGopersalon) ) S T00m
AN Configuration Frequencyloop | 5 | g | 20w
Al Stabity
submenu g o
requency Loap - - -
Al Type Al Ll G ol s e
Al Currenit Flux Prsfie -] PFL 2%
Scaling - | Crl1 4mi
Pararmsler of 0% Switching 4z | sFr 4 kHz
Al Current Fraguency
Sealing .
Parairysler of - | Griil 20mA =F HF1
100% Mator Neige
- rrd 18]
R Assignment r FLi Feduction
Auter-tuning tlin 4]
ator Paras
TIJ.J arameler MEC Py
Chaics

XXXi1
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ConF - Configuration Mode Cont. G2~

Conf - Configuration Mode Cont. SlE 07

XxXxX111

ConF - Configuration Mode Gont. SE0-7]

Parameter Code Factory Parameter Code Factory P .
Seiting Setling 2
Cantral Manu ciL- Pressispeed | -He | SPS | 25Hr Fump submeriu PP
Refererice Charnel B . Appiaton
1 Fri | Al Pirimged spiad] & He EPE a0 Hz Ot Time " 1oL Ds
E Delay
o mRetere | e |1 Pressiopmed7 | bz | SPT | 35H: Aepicaon
Owvirload % LOC | 90% afnCr
Analog nputvirtal| % | AL Prised speed @ | -Hz | SPR 40Hz | Theeshokd
Tirnes Dieskry
Raenss inhibition i nid Skip Frequency He JF O Hz ﬁgﬂi;srlrm ann L i
Applcation
Slop Ky Priority Pal YES PID submenu P Urdarkaas Trme -8 Lt Og
= - Deday
Chanrel oHF M PID Fesdback oF 0 Ao
Centgalen Ratignment [pe— s | WL | e anc
O — P Proaordic § .
;ulrfmn.i el i rL Proportional o i '|'!,=5|m
Chanreal 1 Gain Trne Detay
Forged Local _ _— Bestare Aubo Slart | -min Ftu Oirin
Asimiment R na P integral Gair G 1 far Linderioad Fi
Forcesd Local N PID Derivative - Seecling the ME o]
Befirencs LOG na Garn o 0 g‘ﬂ"“““g Made
. P Feschock farling
Function Menu Fun- Sl P FeE 1 Fromcyclte | e ( FOn | e
o iy Pump
Ramp submarnu Pt e Tone Debay
ritemna PID ] ] Belans Starli
Asferenice . " -5 10n 2%
Acaanation & ACC 3 2 pressst PID the Aundiry
A i Pr2 (18] Pump
sEipunent Farv
Decaeration . ] dEC 3% 4 pressst PAD Reaching the .
Asgirunient Fr o B Pury * r0n <8
Rarmp Shaps . . - iy Purmp
hesgigrenenl e Lin 2 Presel PID % - 55 Moirira Speed
Rarrp Swilchir Aeference - Auxiary Pump
E:I'I:-‘IL‘.HJKJI " i i 3 Presel FiD & - ?‘-LUU"-J -He FOF Dbz
Aeferince " L B0 |_TECpLEY
. ) 5 Torne Db
Acceention 2 % | AC2 5% 2 Presat FID B o . E:i::re ‘.I;
Aeferenioe » i s Auiery Pump -5 1OF 25
Decaleration 2 & odE2 5s rilerna PID &% . 0% Step Command
Dl Py Aeferenice ) FRamp far
Adaptation BrA YES PID Rderasics } e 0s My Pump -5 OF 25
Agsirrnent Ramp i - Sleppng
PID Wi it R N Zert Flow ]
Stop Configuratian sH . % AL 0% Detection Peria | 7 riFd nl
ot
_ PDMax Ve | . L8 P
= ] R e P
ypeciSiap | owe Aefereme i o e | FRa | ok
PO fiyas
E::g’;'::‘ﬂ?'”” St ) e | e s | w0 Thanareas
Fasl Stop - 2o Pk He | Ld | ok
. FE1 Al Adteleralion 2 4 | AC2 B Detection Offset
Assigromenl c Sniation
B ot cu
R Divider dCF 4 £ Carmection PIC i submeny
Aeerse “Ind Currert
PID ALty —
Reserte Diraction s nd DA P 18] Lisnsticr Lca L
Mgt Corrriutaion
Auto DC Injaction PIDManual Current R
AdC P— PM L] Linitatian A cu Sl
Aulorradic DG - - L St Current . .
injaction AdC YES Dpersting Tive -5 s 4] P — A cL2 Sl
Autornatic DG L . 0 PID Wi Up A e Speed Limit
Injection Cumrenil ol o Lamesd s o subsmenu sk
Auiormatic DG e - Wik Up - - i . e -
injection Time ] tdiC 06z Threshekd w | UPP e Lovw Spesd Hr | L&P Oz
R ) Sk Threshald | - Lovw Spesd }
Jog Assigriment JOG i s iz | ELE 1Hz Opéralivg Tive 5 s nd
Presat PID Pk ) .
P pas i O N . WighSpesd | He | HEP |EDerenbe
Threshiokd
" 2HEP
2 prasat spesds P32 ndy iD Fissschvire At =E “
Supandision ) ; . —
4 presel spesds =¥} nd Function Trne * tH 0s 4HF ) SH nl
Dty Aeztiyrint
B preset speeds PsE Ly Wesdmat HighSpesd 2 | -Hr | HSP2 | asHSP
Frequency O I T -
Detecti .
Presstspesdz | Hz | 2 | 10k Hystersie Wighdpesdd | Hz |HSP3 | asrsp
PID Fessdack
Frosst spesdd | -Hz | 2P3 5 He Supenvision WP ¥ES ighSpeedd | Hr | HSP4 | ashEP
Presstspedd | -Hz | 3P4 | 20k FalbackZpeed | 2 | LFF | Ok
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ConF - Configuration Mode Cont. S[E 0~ F].

ConF - Configuration Mode Cont. SE 2-F].

XXX1V

Parameter Code Factory Parameter Code Factory
Setting Setting
Fauﬂﬂutuc!.i!un FLi- o —_— Cof-
Dstectad Fault -
Hesat Adsioprant r&F 0 Maodbus Address Ard OF
"'"Ih’""ﬁ‘ Flaiart Atr ﬁﬂ”‘"“a”‘ kbps | e 102
{;LI-IIEI‘:IH;L““‘” Al e Madibus Fermat IFO HE
&H:Iil-l"_—'::"- Lhr 5 Al Madbus Tirme out % la] 10
| Scan
Catch an the Fiy FLr 0 :_f'"tl o Ics
Motar Thenmal Cowr Searmes
Protection HHt Flesscd| Acioress nhAd oCaEl
submenu Parameler 1
Modor Thesrrel & H aries w' ST SCarmes
Currenit ralh.E Rl Acioress nikdaz g | r
pre Ty Parameier 2
I‘_"‘:: Protection [ 35} ACL Ciowry Searmer
o o Pl Acress nhiAS o
o Pl oLL YES Paramelsr 3
Iarsgernenl Cowr Searrer
Maodor Thesrrial Flessd Acdress nkdid n]
Stale Merno i o :"H.I.Z'II:IEIET 4
Cutput Phass Loss oPL YES ‘:’u"'l"“*sz"""‘" ocs
e w ST SCarmes
gt Phise Loss FL ralivy Wik Aaticiress rzAl 2135
= - i
Und r arareler
E e U=h Cowr Searres
o Write Addrass nCA2 2104
r;L:r.td‘:algt LSk o Parameler
M . Ciowry Searmer
| Blar el Wit Acfidress riCAd o
Uincersoiiage e s Parameiesr
Prevertion Cowr Searres
Underaoftage WWrite Addiress A o
Rarmg - o 1% Parameler 4
Deceteration Input Scanner 124
_LL... Access submenu
GET Test Stit rD Coum Scares
Flesscd| Acioress kA1 ETA Wk
4 - 20 rmfi, Loy = Wik 1
Betuerior L 0 G SCarmes
Destectead Fault Fessc Acoress nki2 | AFAD Value
rhibition i [Ln]) Wik 2
Agiiigrurnl Cowm Searres
Mo Faull - Aessd Address rikid a0a0
Blaruagerient L VES E-'—“-'ES
- Ceur Searries
ﬁ;:‘:ﬁl i 0] Flessd Address nkid BO00
il 4
Beset Power Aun Pr [i;n] Cuput Scanner QsA
Access submenu
Extermal Fault EXF CoHr Searree
submaru Wirite Addrass nic1 ChiD ahue
Exterral Fauh EfF 0 il 1
Assigrrment i } Ciowry Searmer
Shon Wirite Address nG2 | LFRD Valkue
Type - Exlernal EPL r0 | Wil d
Faull S Searmes
Wirite Adfidress nC3 800
Fallbsck Spaed iz LFF DHz Wil
ST SCarmes
Wiribe Adidrass nCd BO00
Wil 4
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Lampiran 6 — Spesifikasi Alat Ukur

Specification
General Specification

Digital Display: 3 3/4 digits LCD display with maximum reading 3999
Analog Display: 42 segments fast analog bar display

Symbol and Scale range:
adjust automatically according range and input signal

Polarity:

When negative signal in apply to the meter, mm will show.
Over Load:

When the signal larger than the maximum will be show [JL

Sample Rate: 2 times/sec for digital data
20 times/sec for analog bar

Low Power Indication:
When the battery is under the proper operation
LCD display.

Power Source: LR03 or AAA 1,5V battery x24
Auto Power Off: j

If there is no key or dial operation for30'minutes, the meter will
off to save battery consurw

Battery Life: Approx. S0hr (Alkahne Battery)

Power Consumption: 50mW"
Clamp opening s
Operating te
Storage tempe

ag
na
=
0
T
-
8

=] will appear on th

ze:25mm

e: 0°C ~40°C,<80% RH, No con

Environmental conditions:
defup'to 2000 meters, indoor use, pollutic
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1. SANWA DCM400AD AC/DC Clampmeter

Electrical ﬂm:lﬁaaﬂnn

The accuracy specification is defined as ( ... %reading+...count )

At23+5°C, =80%RH
DCV (Auto range, Manual range)

Range Resolution | Accuracy lm},'é'éﬁkoe Sﬁféﬁi
”ib" +(1%mdg+2dgt)|  10M0 660Vms
Input Overload
Impedance | Protection
:gz MO 660Vims
DCA (Auto range, Manual range)
Resolution Accuracy
£(25%rdg +10dgt)

Overload
Protection

600Arms
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2. Digital Multimeter ZT-102

General Specifications Mechanical Specifications
Display (LCD) 6000 counts Dimension 130*65*32mm
Ranging Auto Weight 114g
Material ABS mry Type 1.5V AAA Battery * 2
Update Rate 3 times/second Warranty One year
Ture RMS v Environmental Specifications
Data Hold v 0~40°C
Backlight v
Low Battery Alert v
Auto Power Off v

Function Accuracy |MAX.Value
DC Voltage
0.5%+3)

ut Resistance:10MQ
%m I \ AN
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INDUKSI TIGA FASA BERBASIS PLC, HMI, SCADA,
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1. Mahasiswa mampu membuat setting patameter program untuk VSD;

2. Mahasiswa mampu merancang pengendalian-motor. induksi tiga fasa
dengan menggunakanPLC ke VSD;

3. Mahasiswa mampu merancang desain program HMI dan SCADA;

4. Mahasiswa mengetahui pengaplikasian motor-induksi tiga fasa di dunia

ejieyer uabap yiuyaijod wizi edue)

industri;
5. Mahasiswa mampu menerapkan protokol Modbus untuk komunikasi
VSD dengan PLC.
Pendahuluan :

Variable Speed Drive (VSD) atau inverter adalah suatu rangkaian yang
mampu mengubah tegangan arus bolak balik menjadi searah lalu dengan suatu
proses tertentu tegangan arus searah diubah.kembali menjadi tegangan arus
bolak-balik, dimana frekuensi yang dihasilkan inverter tersebut dapat diatur-
atur sesuai dengan kebutuhan. Dikarenakan hasil yang didapatkan berupa

tegangan atau frekuensi yang dapat diatur, maka.inverter dapat diaplikasikan
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sebagai pengatur kecepatan rotasi scbuah motor listrik AC.

Kualitas inverter merupakan penentu dari kualitas daya yang dihasilkan oleh
suatu sistem. Sistem inverter yang membangun sebuah sistem biasanya
disesuaikan dengan beban kritis yang akan diaplikasikan. Pada dasarnya sistem

inverter yang digunakan tidaklah menjadi masalah yang serius jika beban
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kritisnya masih berupa komputer.saja__ tetapi ketidaksesuaian Kkarakteristik
inverter pada beban tertentu dapat menyebabkansebuah sistem berhenti
bekerja.

Pada dunia industri, pengaplikasian VSD sudah semakin canggih dengan
hadirnya PLC, HMI, dan SCADA yang memungkinkan VSD untuk
dikendalikan dan di-monitroing dari jarak jauh dengan menggunakan protokol

komunikasi standar industri seperti Modbus.

Politeknik Negeri Jakarta



XXXIX

9,

DAN VSD

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

JOB SHEET PENGENDALIAN DUA MOTOR
INDUKSI TIGA FASA BERBASIS PLC, HMI, SCADA,

5 detik

Kontrol Motor Induksi Tiga Fasa
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Lampu Indikator Star

1.

Deskripsi Kerja Panel Motor Control Centre :
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3. Kontrol Motor Induksi Tiga Fasa soft starter dengan VSD
ATVI12H075M2

Tekan Emergency
Button
Buzzer ON

mengikuti setting namun
negatiangkanya

Tekan Fush Buttor
oFF

Tekan Push Button
oFF

Frekuensituun
menjadi ol dan

‘motor OFF

4. Kontrol Motor Induksi Tiga Fasa soft starter dengan VSD
ATV610U75N4

dak Ada’
angguar sk
val

Tekan menu,
ATVG10UTSN4

Tampitan menu;
ATV610U75NS
‘muncul

Tekan Emergency
Buttoa.
Buzzer ON

lLampulndikator, RUN|
o'
Masukkan frekuensi pada
Kotak setting frequency

qrah putaran mot,

Motor berputar berlawanan
jarum jam dan frekuensi
mengikuti seffing namun
galif angkanya

Tekan Push Bution
OFF
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Motoe OFF dan
Lampu Indikator,
Overdoad ON,

f_%
Buzzer ON

Thermal Overload 15
ON
Motor OFF dan
Lampu Indikator
Overfoad ON
Buzzer ON
STOP
STOP

JOB SHEET PENGENDALIAN DUA MOTOR
INDUKSI TIGA FASA BERBASIS PLC, HMI, SCADA,
DAN VSD

Motor ON.

5. Mode Gangguan Panel
»
|
Tekan Push Bution Takan PUsh Button
ON ON
— Y
Maotor ON
Thermal Overoad,
16 0N

® ))h\\
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Mapping Sistem Kontrol Panel MCC :

Emergency Thermal

Button

CQverlood _[SE

JHenral
eerload Y-4

Felai Gangguaon ATYVEID

ATVEIDURSEN 4

Bl

Modbus FiE
CommunicafiEn

ATV B etk

Motor Induksi 3 Motor Induksi 3
Faso 3 kW

Keatakbar
it

Fasa 0.37 kW Fasa

S T

Motor TridikesiNE

PLC

'e'ijr;q\ Citect

Modbi sl TCHREIP
Zommlgicatizn

TR CE16R,

Medi i EsiiGF S1P
MEgmnman icgtion

I K i 2 ek
HEENE
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AL W ) e

Bxitch Nk
tihesnet

]r..

dzim
Hiip t ol o A
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SN U T

Eonitagktan

Matar_lnduksi 3 Buzzer
3 kW Fasa I Rw
—_— —_— — — J—
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Wiring Diagram Panel Motor Control Centre
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RANGKAIAN KONTROL
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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 :

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

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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JOB SHEET PENGENDALIAN DUA MOTOR
INDUKSI TIGA FASA BERBASIS PLC, HMI, SCADA,
DAN VSD

Setting Parameter Variable Speed Drive

1. ATV610U75N4
. Nilai A
No. Display Parameter Parameter Deskripsi
1 Macro Config Modbus ) girlcgamran komunikasi dari VSD k
2 Nominal Motor 3 Rating daya motor yang digunakan
’ Power adalah 3 kW
3. Nominal Motor 6.3 Nilai arus nominal motor adalah 6.-
Current
4 Motof Th Currént 7 Nilai.-ambang batas arus saat beban
adalah 7 A
S. Simply Start Acceleration 5.0 Waktu akselerasi motor adalah 5.0 «
6. Deceleration 5.0 Waktu dekselerasi motor adalah 5.(
7. Low Speed 0 Nilai minimum frekuensi motor
8¢ High Speed 50 Nilai maksimum frekuensi motor
Referensi frekuensi didapatkan dari
4 (St R T e ndb komunikasi Modbus
10. Modbus Address 1 Alamat slave untuk VSD ini adalah
1. o Baud Raie 9600 Kecepatan pengeriman data adalah
Communication bps
12. Modbus Format 8-E-1 Format kemunikasi'modbus pada V
13. Modbus Timeout 10 Pengaturan batas waktu refresh Mo
14, Motor Parameters Nominal Motor 2885 Kecepatan maksimum motor adalat
Speed rpm
15 Input/Output R2A Operationg R2A akan kontak pada saat VSD te
State Fault ‘gangguan
2. ATVI2H075M2
, Nilai el
No. Display Parameter N R N Deskripsi
1. bEr 50 Frekuensi standar untuk motor
2. Frl ndb Referensi channel satu melalui Modbus
3. ACC 3.0 Waktu akselerasi tiga detik
4. ConF dEC 3.0 Waktu dekselerasi tiga detik
5. LSP 0 Frekuensi minimum untuk motor adalah 0 Hz
6. HSP 50 Frekuensi maksimum untuk motor adalah 50 Hz
7. nPr 0.37 Rating daya motor adalah 0:37 kW
g o ‘l Flt R1 digunakan untuk menandakanstidak ada ganggua
pada VSD
9. rin YES VSD dapat melakukan arah putaran motor reverse
Konfigurasi channel (referensi frekuensi dan
10. CtL- CHCF SEP pengendalian) dilakukan secara terpisah
1 cdl ndb Pengaturan channel satu dapat dilakukan dari komu
Modbus
12. Add 2 Alamat Slave untuk VSD ini adalah 2
13. Con- Tbr 9.6 Kecepatan pengiriman data adalah 9600 bps
14. tFo 8E1 Format komunikasi modbus pada VSD
15. tto 10 Pengaturan batas waktu refresh Modbus
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Standar Operasional Prosedur PemrogramanPLC TM221CE16R:
Sebelum dan saat melakukan pemrograman PLC, terdapat beberapa hal
yang harus diperhatikan oleh.mahasiswa, di antaranya:
1. Mengutamakansselalu keselamatan dan kesehatan kerja (K3);

2. Membacamanual book PLC TM221CEl16R untuk memahami cara

ejieyer uabap yiuyaijod wizi edue)

wiring dan pemrograman PLC;

3. Memastikan tegangan suplai PLC sudah sesuai dengan spesifikasi;

45 Memastikan Wiring terminal PLC yang akan digunakan semuanya
sudah terhubung;

5. Memastikan kabel komunikasi yang digunakan terhubung dengan baik
dan tidak ada kemungkinan terlepas pada saat komunikasi berlangsung
antara PLC dengan laptop;

6. Mengatur konfigurasi awal PLC yaitu mulai dengan memilih tipe PLC
yang akan digunakan;

7. Mengatur komunikasi ethernet dari laptep ke PLC, terlebih dahulu
mengubah IP Address laptop dan dibedakan dengan IP Address PLC
(contoh : IP PLC 192.168.0.11 maka IP laptop 192.168.0.200);
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8. Mengatur IP Address yang akan digunakan oleh:PLC dapat dilakukan
dengan download program melalui kabel USB;
9. Mengatur komunikasi Serial Line untuk mengomunikasikan antara PLC

dengan VSD menjadi Moedbus RTU 1O Scanner;
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10. Menggunakan function block DRIVE=untuk-melakukan pengendalian
motor melalui komunikasi Serial Line apabila pengendalian

menggunakan digital input VSD tidak memungkinkan.
Standar Operasional Prosedur Setting Parameter Program VSD :

Sebelum dan saat melakukan pemrograman parameter VSD, terdapat

beberapa hal yang harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:
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JOB SHEET PENGENDALIAN DUA MOTOR
INDUKSI TIGA FASA BERBASIS PLC, HMI, SCADA,
DAN VSD
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. Mengutamakan selalu keselamatan dan kesehatan kerja (K3);

Membaca manual book ATV12H075M2. dan ATV610U75N4 untuk
memahami cara wiring dan parameter program V.SDj

Memastikan tegangan suplai untuk masing-masing VSD sudah sesuai
dengan spesifikasinya;

Terlebih .dahulu membuat daftar parameter program yang akan
dimasukkan ke dalam VSD beserta parameternya;

Untuk ATV 12, pemrograman dapat dilakukan dengan memutar jog dial
kemudian ke menu Conf, sedangkan pada ATV610 dilakukan dengan
menekan home dan langsung memilth parameter yang ingin diatur
dengan memutar keypad,

Memastikan kabel komunikasi yang digunakan terhubung dengan baik;
Memisahkan cable duct antara DC.dengan AC untuk menghindari

terjadinya noise.

Standar Operasional Prosedur Pengoperasian Panel MCC :
Sebelum dan saat melakukan pengoperasian Panel MCC, terdapat beberapa

hal yang harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

1.

Memastikan selalu keselamatan dan kesehatan kerja (K3) selama
praktikum;
Pastikan tegangan suplai yang masuk ke panel sudah sesuai dengan

rating nominal tegangan antar fasa;

. Pastikan seluruh kabel terhubung ke masing-masing terminalnya dan

terisolasi dengan baik;

Nyalakan seluruh MCB di dalam panel, baik tiga fasa maupun satu fasa;
Pastikan seluruh komponen menyala;

Lakukan pengecekan error pada HMI, PLC, SCADA, dan VSD,
apabila ada error maka terlebih dahulu selesaikan masalah tersebut

sebelum mengoperasikan;
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10.
11.

Pengoperasian dapat dilakukan lewat HMI, SCADA, ataupun secara
lokal lewat VSD;

. Untuk starter direct on line.dan star-delta, dapat-dikendalikan hanya

dengan menekan pushbutton ON pada menu yang tersedia;

Untuk soft starting menggunakan V.SD, terlebih dahulu menekan:push
button RUN pada layar;

Masukkan input setting frequency yang diinginkan;

Tekan push button forward atau reverse, lalu motor akan berputar.

Standar Operasional Prosedur Pemrograman HMI :
Sebelum dan saat melakukan pemrograman HMI, terdapat beberapa hal

yang harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

Pada saat menekan layar HMI, pastikan.tangan tidak' memegang benda
apa pun dan bersih dari kotoran;

Perhatikan spesifikasi dari HMI yang akan digunakan;

Menyiapkan software.pemograman HMI sesuai yang  tertera di
spesifikasi tersebut;

Setelah. memasuki sofiware, \langkah awal 'yang diharuskan adalah

memilih spesifikasi HMI yang sesuai pada sofiware;

. Kemudian menuju pada Parameter Sefting dan masukan IP Address

untuk komunikasi Modbus TCP/IP yang terhubung pada PLC;

Membuat desain masing=masing_halaman untuk kontrelsmotor Direct
On Line, Star—Delta, VSD ATV12H075M2ydan'VSD ATV610U75N4;
Setelah desain telah selesai maka diberikan alamat pada masing-masing
switch/push button, lampu tanda, dan numeric bar yang sesuai pada
program PLC;

Setelah perancangan HMI pada software telah selesai maka data pada
software harus di-download untuk perangkat HMI dengan media

Ethernet;
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9. Kemudian perangkat HMI dapat digunakan dengan komunikasi Modbus
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TCP/IP yang terhubung dengan PLC dengan media Ethernet.

Standar Operasional Prosedur Pemrograman SCADA :
Sebelum dan saat melakukan pemrograman SCADA, terdapat beberapa hal

yang harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

ejieyer uabap yiuyaijod wizi edue)

1. Memperhatikan spesifikast PLC yang ingin dihubungkan oleh SCADA.

2. Membuka software Vijeo Citect Explorer, setelah itu buat komunikasi
dengan PLC yang akan digunakan,

3. Pada software Vijeo Citect Editor. menuju ke menu communication dan
pilih express wizard.

4." Memilih PLC yang akan digunakan sesuai spesifikasinya dan pilih
komunikasi Modbus TCP lalu sesuaikan IP Address«dengan' PLC yang
akan digunakan.

5. "Kemudian buatlah variable tags sesuai dengan alamat yang sudah

dicantumkan pada program PLC lalu compile.
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6. Seclanjutnya membuka software Vijeo Citect Builder dan membuat new
page.

7. Membuat desain kontrol panel MCCipadahalaman tersebut.

8. Setelah desain sudah selesai lalu mencantumkan tag pada push button,

lampu tanda, dan numeric bar sesuai dengan fungsinya.
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9. Kemudian jika desainusudah_selesai semua dan tagesudah sesuai,

hubungkan perangkat yang digunakan-dengan'PLC"dan run project.
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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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