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Sistem Monitoring Dan Pengendalian Kecepatan Motor Konveyor Dengan 

Variable Speed Drive Berbasis HMI Dan SCADA 

 

ABSTRAK 

Konveyor merupakan salah satu alat penunjang mobilitas pada kegiatan disuatu 

industri. Dengan adanya konveyor dapat memudahkan transportasi dan distribusi 

barang serta bahan. Perubahan massa beban pada konveyor menyebabkan 

perubahan torsi. Kecepatan motor konveyor diharapkan diharapkan dapat 

ditingkatkan terus-menerus, torsi diharapkan dapat memenuhi beban, dan efisiensi 

diharapkan tinggi demi mendukung efisiensi dan efektifitas hasil produksi. Untuk 

mengatasi hal tersebut maka dibuat sistem pengendalian kecepatan yang mampu 

mempertahankan nilai setpoint antara motor dengan belt konveyor. Sistem 

pengendalian ini terintegrasi dengan  Human Machine Interface (HMI) dan suatu 

komputer yang mengoperasikan sistem Supervisory Control and Data Acquisition 

(SCADA) sebagai pengendali utama. HMI dan SCADA terkoneksi dengan 

Programmable Logic Control (PLC) yang telah di program melalui software 

Ecostruxure Machine Expert Basic dengan menggunakan bahasa pemrograman 

yaitu ladder diagram untuk membuat operasi input dan output. Pada PLC 

digunakan Proportional Integral Derivatives (PID) yang berfungsi sebagai 

pengontrol kecepatan motor agar stabil dengan cara memberikan feedback kepada 

PLC dan Variable Speed Drive  (VSD). VSD digunakan sebagai pengatur 

kecepatan motor dengan cara memberikan frekuensi kepada motor untuk 

menambah atau mengurangi kecepatan motor. Pada belt konveyor terpasang 

sensor rotary encoder sebagai pembaca nilai kecepatan yang mengirimkan nilai 

set point ke VSD. Nilai set point digunakan sebagai acuan pengendalian kecepatan 

motor. 

 

Kata Kunci : Konveyor, VSD, PLC, Rotary Encoder, HMI, SCADA 
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Sistem Monitoring Dan Pengendalian Kecepatan Motor Konveyor Dengan 

Variable Speed Drive Berbasis HMI Dan SCADA 

 

ABSTRACT 

Conveyor is one of the supporting tools for mobility in activities in an industry. With 

the conveyor can facilitate the transportation and distribution of goods and 

materials. Changes in the mass of the load on the conveyor cause changes in torque. 

The speed of the conveyor motor is expected to be increased continuously, the 

torque is expected to meet the load, and the efficiency is expected to be high in order 

to support the efficiency and effectiveness of production results. To overcome this, 

a speed control system was created that was able to maintain the setpoint value 

between the motor and the conveyor belt. This control system is integrated with the 

Human Machine Interface (HMI) and a computer that operates the Supervisory 

Control and Data Acquisition (SCADA) system as the main controller. HMI and 

SCADA are connected to Programmable Logic Control (PLC) which has been 

programmed through Ecostruxure Machine Expert Basic software using a 

programming language, namely ladder diagrams to make input and output 

operations. The PLC uses Proportional Integral Derivatives (PID) which functions 

as a motor speed controller so that it is stable by providing feedback to the PLC 

and Variable Speed Drive (VSD). VSD is used as a motor speed regulator by 

providing a frequency to the motor to increase or decrease the motor speed. On the 

conveyor belt, a rotary encoder sensor is installed as a speed value reader that 

sends the set point value to the VSD. The set point value is used as a reference for 

controlling motor speed. 

 

Key Word : Conveyor, VSD, PLC, Rotary Encoder, HMI, SCADA 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Perkembangan industri di Indonesia saat ini meningkat pesat sejalan dengan 

perkembangan ilmu pengentahuan dan teknologi. Pada era persaingan yang begitu 

ketat saat ini, industri dituntut untuk menerapkan efisiensi dan efektifitas demi 

meningkatkan hasil produksi. Untuk mendukung hal tersebut diperlukan mobilitas 

yang tinggi pada proses produksi.   

Konveyor merupakan salah satu alat penunjang mobilitas pada kegiatan 

disuatu industri. Pada industri barang dipindahkan dari suatu proses produksi 

menuju proses berikutnya. Dengan adanya konveyor dapat memudahkan 

transportasi dan distribusi barang serta bahan. Mengingat konveyor merupakan 

penggerak utama dalam proses industri. Otomatisasi dalam pengoperasian 

konveyor sangatlah diperlukan untuk peningkatan efisiensi dan produktivitas 

perusahaan. 

Pada beberapa industri masih ditemukan suatu kekurangan dalam kinerja 

konveyor. Hal ini disebabkan karena motor induksi sebagai mekanisme penggerak 

konveyor memiliki kecepatan yang kurang stabil. Pada motor induksi yang perlu 

diperhatikan adalah kecepatan, torsi, dan efisiensi. Kecepatan diharapkan dapat 

ditingkatkan terus-menerus, torsi diharapkan dapat memenuhi beban, dan efisiensi 

diharapkan tinggi. Besarnya frekuensi dan tegangan masukkan pada motor 

berbanding lurus dengan kecepatan motor. Apabila digunakan untuk memutar 

beban dan beban bertambah maka kecepatan juga akan berubah. [1] 

Dengan demikian, maka diperlukan analisis agar konveyor dapat bekerja 

sesuai dengan rancangan plant maka dibutuhkan sistem monitoring dan 

pengendalian yang tepat. Diperlukan analisis yang tepat pada sistem kerja konveyor 

agar dapat mengoptimalkan mutu produk dan mempermudah dalam pengendalian 

serta analisis sistem kerja konveyor tersebut.  

Pada skripsi ini akan dibahas sebuah solusi efektif untuk mengatasi hal 

tersebut, maka dari itu dibuat sistem monitoring  dan pengendalian kecepatan motor 

3 fasa. Untuk menunjang sistem tersebut memerlukan perangkat elektrikal untuk 
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menunjang proses seperti Programmable Logic Controllers (PLC), motor listrik, 

inverter, Human Machine Interface (HMI), Variable Speed Drive (VSD) dan 

komponen elektrikal lainnya yang terintegrasi satu sama lain. Pengawasan dan 

pengendalian untuk mendapatkan kecepatan putaran yang diinginkan sehingga 

sesuai dengan kebutuhan. Dengan pengontrolan kecepatan oleh VSD, diharapkan 

kecepatan motor pada konveyor dapat dikurangi ataupun ditambah sesuai dengan 

yang diinginkan. Maka dari itu, penulis mengangkat judul “Sistem Monitoring Dan 

Pengendalian Kecepatan Motor Konveyor Dengan Variable Speed Drive Berbasis 

HMI Dan SCADA”  

 

1.2. Perumusan Masalah 

Terdapat beberapa perumusan masalah yang dibahas pada penulisan laporan 

skripsi ini, yaitu sebagai berikut: 

1. Bagaimana cara mendesain HMI pada sistem pengendalian dan monitoring 

kecepatan motor? 

2. Bagaimana cara pemprograman SCADA pada sistem pengendalian dan 

monitoring kecepatan motor berdasarkan variasi massa beban pada konveyor 

dengan VSD berbasis SCADA? 

3. Bagaimana proses pengendalian dan monitoring kecepatan motor 

berdasarkan variasi massa beban pada konveyor dengan VSD berbasis 

SCADA ? 

 

1.3. Tujuan 

Adapun tujuan dari penelitian ini diantaranya: 

1. Mendesain HMI pada sistem pengendalian kecepatan motor 

2. Merancang pemprograman SCADA pada sistem pengendalian dan 

monitoring kecepatan motor berdasarkan variasi massa beban pada konveyor 

dengan VSD berbasis SCADA 

3. Mengimplementasikan proses pada sistem pengendalian dan monitoring 

kecepatan motor berdasarkan variasi massa beban pada Konveyor dengan 

VSD berbasis SCADA. 
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1.4. Luaran 

Penulisan skripsi ini memiliki luaran sebagai berikut: 

1. Realisasi modul kerja sistem pengendalian dan monitoring kecepatan motor 

berdasarkan variasi massa beban pada konveyor dengan VSD berbasis 

SCADA. 

2. Laporan skripsi mengenai “Sistem Pengendalian dan Monitoring Kecepatan 

Motor Konveyor dengan Variable Speed Drive Berbasis SCADA” 

3. Laporan PMTA yang berjudul “Sistem Pengendalian dan Monitoring 

Kecepatan Motor Konveyor Dengan Variable Speed Drive Berbasis 

SCADA” 

4. Artikel jurnal yang berjudul “Sistem Monitoring dan Pengendalian 

Kecepatan Motor Konveyor dengan Variable Speed Drive Berbasis HMI dan 

SCADA” yang dipublikasikan pada jurnal nasional electrices. 
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BAB V  

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan uraian analisis pengujian yang sudah dilakukan maka dapat 

diambil beberapa kesimpulan yaitu : 

1. Telah dibuatnya sistem kontrol pengendalian kecepatan motor tiga fasa 

yang berfungsi sebagai pengtur kecepatan putar pada plant motor 

konveyor baik secara manual maupun otomatis. Alat ini menggunakan 

PLC sebagai pusat sistem kontrol, HMI dan SCADA sebagai pusat sistem 

monitoring dan motor induksi sebagai mekanisme penggerak dari motor 

konveyor. 

2. Pengujian fungsi kerja sistem bertujuan untuk mengetahui bahwa seluruh  

input pada sistem berfungsi sesuai dengan deskripsi kerjanya dan dapat 

dioperasikan dengan baik. 

3. Pengujian response times bertujuan untuk mengukur tingkat kegalalan 

sistem kontrol dalam mengendalikan suatu plant. Didapatkan hasil data 

rata-rata pengujian bahwa response times dari program HMI dan SCADA 

yaitu 160,42 ms. Dapat disimpulkan bahwa koneksi antar perangkat PLC, 

HMI, dan SCADA terhubung dengan baik.  

4. Pengujian perbaikan kecepatan motor bertujuan untuk mengetahui waktu 

yang dibutuhkan kontroler PID dalam memperbaiki kecepatan putar motor 

induksi. Respon controller PID dalam memperbaiki kecepatan putar motor 

induksi cukup singkat. 

5. Pengujian kesesuaian parameter bertujuan untuk mengetahui persentase 

error nilai pembacaan dari sistem kontrol maupun sistem monitoring. 

Terdapat sedikit perbedaan pembacaan antara VSD dengan HMI dan 

SCADA yang dikarenakan perbedaan nilai input. 

6. Perbedaan pengukuran antara alat ukur dengan sistem kontrol dipengaruhi 

oleh ketelitian pembacaannya. Hal itu terjadi karena terdapat beberapa 

error pada hasil pengukuran dan pembacaan. 
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5.2 Saran 

Pada pembuatan skripsi ini terdapat beberapa kekurangan sehingga dapat 

dilakukan pengembangan lebih lanjut untuk menyempurnakan sistem pengendalian 

dan kecepatan motor konveyor berdasarkan variasi beban. Berikut ini saran yang 

dapat dilakukan : 

1. Pemilihan komponen diharuskan melakukan riset lebih mendalam perihal 

fungsi dari setiap komponen yang dibutuhkan dalam perancangan ini agar 

didapatkan spesifikasi yang tepat dan efisien untuk kebutuhan pembuatan 

sistem pengendalian kecepatan motor induksi. 

2. Penggunaan alat ukur yang masih memiliki kualitas baik dan pemakaian 

sesuai dengan deskripsi dengan tingkat akurasi dapat membuat parameter 

pembacaan terukur dengan baik dan benar. 

3. Sistem modul latih yang telah dirancang ini, kiranya dapat diaplikasikan 

dengan menggunakan belt konveyor agar dapat menahan beban lebih baik 

dengan kecepatan motor dan pencapaian set point yang maksimal. 
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