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Perancangan Program PLC Pada Sistem Pengendali dan Monitoring Kecepatan 

Motor Konveyor Dengan Variable Speed Drive 

ABSTRAK 

Abstrak 

 

Proses pemindahan barang dari suatu tempat ke tempat lainnya sering dilakukan 

pada suatu industri. Terbatasnya sumber daya manusia membuat pendistribusian 

barang menjadi terhambat. Diperlukan sebuah konveyor yang dapat membantu 

mengirimkan benda secara otomatis tanpa campur tangan manusia. Konveyor 

merupakan mesin yang dapat memindahkan benda secara terus menerus dengan 

penggerak elektrik berupa motor induksi. Pengendalian konveyor dilakukan oleh 

perangkat kendali atau disebut Programmable Logic Controllers (PLC) dan 

sebuah inverter atau Variable Speed Drive (VSD). Sebuah Konveyor diharapkan 

dapat menjaga kecepatannya sesuai setpoint walaupun terdapat penambahan 

beban yang diletakkan diatasnya. Metode pembuatan skripsi ini meliputi studi 

literatur, pemilihan komponen, pembuatan blok diagram dan pembuatan program 

PLC. Pada penelitian ini penulis berhasil membuat program untuk mengendalikan 

kecepatan motor induksi 3 fasa pada konveyor. Pengendalian dilakukan dengan 

memberi perintah pada VSD dan menerima masukan dari sensor rotary encoder. 

Ketika konveyor terbebani maka kecepatannya akan berkurang sesaat kemudian 

kecepatannya kembali naik menuju setpoint. Hal ini terjadi akibat penggunaan 

metode PID sehingga perbaikan kecepatan mungkin untuk dilakukan. Konveyor 

yang dibuat pada penelitian ini dapat dikendalikan dari 3 instumen yang berbeda 

yaitu panel kendali fisik yang berisikan selektor switch dan tombol tekan, HMI yang 

memiliki input berupa layar sentuh, dan SCADA yang merupakan sebuah 

perangkat lunak yang terinstall pada suatu komputer. Selain sebagai pengendali, 

HMI dan SCADA pada juga dapat digunakan untum monitoring parameter yang 

ada pada sistem yang dibuat. 

 

Kata Kunci: Konveyor, PLC, VSD, SCADA, HMI, Rotary Encoder, Motor Induksi  



 

vii 
  Politeknik Negeri Jakarta 

PLC Program Design for Conveyor Motor Speed Control and Monitoring System 

With Variable Speed Drive 

ABSTRACT 

Abstract 

 

The process of moving goods from one place to another is often done in an industry. 

A conveyor is needed that can help deliver objects automatically without human 

intervention. Conveyor control is carried out by control devices called 

Programmable Logic Controllers (PLC) and an inverter or Variable Speed Drive 

(VSD). A conveyor is expected to be able to maintain its speed according to the set 

point even though there is an additional load placed on it. The method of making 

this thesis includes literature study, component selection, block diagram making 

and PLC programming. In this study, the author succeeded in making a program 

to control the speed of a 3-phase induction motor on a conveyor. Control is done 

by giving commands to the VSD and receiving input from the rotary encoder sensor. 

When the conveyor is loaded, its speed will decrease for a moment then its speed 

will rise again towards the setpoint. This is due to the use of the PID method so that 

speed improvements are possible. The conveyor made in this study can be 

controlled from 3 different instruments, namely a physical control panel containing 

a selector switch and pushbutton, HMI which has an input in the form of a touch 

screen, and SCADA which is a software installed on a computer. Apart from being 

a controller, HMI and SCADA can also be used for monitoring the parameters that 

exist in the system that is made. 

 

Keywords: Conveyor, PLC, VSD, SCADA, HMI, Rotary Encoder, Induction 

Motor   
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BAB V  

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan pemahasan dan hasil analisa pengujian yang telah dilakukan, 

dapat diambil kesimpulan sebagai berikut: 

1. Program PLC yang dibuat sudah cukup untuk dapat mengoperasikan 

konveyor dengan variasi kecepatan yang berbeda dan juga terdapat fitur 

perbaikan kecepatan ketika konveyor dibebani. 

2. Sistem yang dibuat sudah dilengkapi alamat untuk penambahan fitur 

pengendalian dan monitoring menggunakan HMI dan SCADA. 

3. Penghubungan PLC-VSD sudah berhasil dilakukan dan juga terdapat fitur 

untuk menginformasikan apabila terjadi gangguan pada koneksi PLC VSD 

4. Konveyor yang dibuat mampu menahan bebang hingga 4 Kg dengan 

kecepatan yang akan selalu diperbaiki sesuai setpoint. 

5. Perbaikan kecepatan konveyor berhasil dilakukan paling lambat 11 detik  dan 

paling cepat 2 detik diukur setelah konveyor diberi beban. 

6. Tegangan pada VSD memiliki perbedaan hingga 4,45 kali lipat dengan 

tegangan yang terukur pada masukkan motor. 

7. Arus pada VSD dengan arus yang masuk ke dalam motor memiliki perbedaan 

hingga 10% dimana arus masukan motor tidak lebih besar dari arus yang ada 

pada display VSD 

 

5.2 Saran 

Saran yang dapat penulis berikan terhadap laporan skripsi yang telah dibuat 

adalah sebagai berikut : 

1. Perbaikan parameter atau metode konfigurasi PID yang lebih baik untuk 

mendapatkan hasil yang lebih maksimal 

2. Penggunaan alat ukur yang baik dengan tingkat akurasi yang tinggi untuk 

mendapatkan hasil pengukuran yang benar. 

3. Pembuatan konveyor secara full dengan menggunakan bahan terbaik yang 

sudah diriset dan dipelajari sebelumnya. 
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