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Sistem Monitoring dan Kontrol Pengendali Kecepatan Motor pada Prototype
Ruang Baterai Berbasis HMI dan SCADA

ABSTRAK

Ketika motor induksi sedang beroperasi,.terdapat kemungkinan terjadi error, seperti
kecepatan putar yang tidak stabil:" Kecepatan putar yang tidak stabil ini akan
mempengaruhi usia penggunaanmmoter induksi. Usia penggunaan mungkin berkurang jika
error ini terjadi terus menerus. Kecepatan putar yang tidak stabil dapat dipicu oleh suhu,
karena suhu dapat memengaruhi nilai frekuensiydan nilai frekuensi akan berdampak pada
nilai kecepatan putar. Oleh karena itu, sebuah solusi dibutuhkan untuk menyelesaikan
masalah di atas: Salah satu solusinyang dapat dilakukan adalah dengan membangun
sebuah sistemMbaru. Sistem baru yang dibuat perlu dirancang dengan menggabungkan dua
jenis sistem yang memiliki fungsi pemantauan dan fungsi kontrol. Sistem pemantauan
dapat digunakan untuk mengumpulkan beberapa data yang dapat dijadikan sebagai
indikasi sebuah error sebelum terjadi. Setelah itu, tindakan pencegahan dapat dilakukan
dengan menggunakan sistem kontrol. Dengan membuat sistem baru, kemungkinan error
diharapkan dapat dikurangi. Skripsi-ini akan mengkaji cara membangun sistem monitoring
dan sistem kontrol. Metode penelitian yang digunakan untuk skripsi ini adalah metode
kualitatif yang akan diterapkan pada. pembuatan dan pengujian sistem. Dalam
penerapannya, pembuatan sistem ini berbasis Human Machine Interface (HMI) dan
Supervisory Control and Data Acquisition (SCADA). Pada akhirnya, pembuatan sistem
dalam skripsi ini menghasilkan sistem monitoring-dan kontrol berupa tampilan HMI dan
program SCADA. Dan juga, pengujian sistem dalam_skripsi ini menyimpulkan bahwa
sistem yang dibuat memiliki tingkat keandalan yang tinggi.

Kata kunci : HMI, kontrol, monitoring, SCADA

Vi
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Monitoring and Controlling System for Motor Velocity Control at Battery Room
Prototype Based on HMI and SCADA

ABSTRACT

When an induction motor is running, there«is probability that error would be occurred,
such as unstable velocity. This unstable velocity affects the life time of induction motor.
The life time might be reduced.if this error keep occuring frequently. Wnstable velocity
could be triggered by temperature, because temperature can impact the value of frequency,
and the value of frequeney.impacts the value ofvelocity. Hence, a solution needed for the
problem above. One.of solution which can be conducted is by building a brand new.system.
The system built.is designed by cembining two kind of systems which contain monitoring
function and_controlling function. Monitoring system can be used to collect some data
which can indicate an error before it occurred. After that, a preventive action can be done
by usingthe controlling system. By building the system, the probability of error is expected
to be reduced. This thesis will examine the way of building monitoring system and
controlling system. Research method used for this thesis'is qualitative method which will
be applied on system building and system asssessment. In its application, the system built
based on Human Machine Interface (HMI) and Supervisory Control and Data Acquisition
(SCADA). Finally, system building.in. this.thesis preduced montoring system and
controlling system in forms of HMI design and SCADA program. And also, system
assessment in this thesis concluded that the system has high reliability level.

Key words : controlling, HMI, monitoring, SCADA
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Pada kegiatan produksi yang berjalan di dunia industri, motor induksi biasa
dimanfaatkan untuk menggerakkan beberapa beban Seperti conveyor, dumper,
blower, dan lain-lain. Kecepatan putar motor akan memengaruhi_kinerja beban
yang terhubung serta kualitas hasil produksi. Oleh karena itu, kecepatan putar motor
merupakan salah satu.hal penting yang perlu diperhatikan.

Namun,Sampai saat ini-masih.ditemukan beberapa masalah pada kecepatan
motor induksi, salah satunya adalah nilai kecepatan putar motor yang terkadang
tidak .stabil. Ketidakstabilan kecepatan putar motor yang terjadi pada kasus ini
disebabkan oleh frekuensi yang berubah-ubah karena terpengaruh oleh suhu di
sekitarnya. Ketidakstabilan ini tentunya membawa resiko, baik bagi produk yang
dihasilkan maupun motor induksi yang digunakan. Bagi produk yang dihasilkan
akan mengalami penurunan kualitas, sedangkan bagi motor yang digunakan akan
memperpendek usia penggunaan motor induksi.tersebut:

Pada skripsi ini akan dibahas sebuah solusi efektif berupa sistem yang dapat
diterapkan pada pengendalian ‘kecepatan® motor. 'Sistem ini «@kan mampu
memberikan fungsi untuk memantau kondisi dan mengontrol sistem yang sedang

bekerja.

1.2. Perumusan Masalah
1. Bagaimana cara mengendalikan kecepatan motor dengan sensor suhu
thermocouple:tipe K?
2. Bagaimana cara merancang. tampilan HMI pada-sistem pengendali
kecepatan motor?
3. Bagaimana cara merancang program SCADA pada sistem pengendali

kecepatan motor?
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g 1.3. Tujuan

. g 1. Mengidentifikasi cara mengendalikan kecepatan motor berdasarkan
» 2 > sensor suhu thermocouple tipe K.
g 0 : . :
§ 5T i 2. Merancang tampilan HMI pada sistem pengendali kecepatan motor.
se v =
£3 = .’; 3. Merancang program SCADA pada sistem pengendali kecepatan motor.
53
< ' )
e = 1.4. Luaran
3¢ 3
:‘;@ ~ 1. Rancangan sistem pengendali kecepatan motor dengan.sensor suhu
oo 2
® 5 2 thermocouple tipe K.
=%
§ 2 9_4, 2. Realisasi sistem pengendali kecepatan motor. dengan sensor Suhu
S = e
3 s = thermocouple tipe K.

= Q
;:-;5 = 3. Laporan skripsi yang berjudul Sistem Monitoring dan Kontrol Kecepatan
< <)
3 Z. Motor pada Prototype Ruang Bateral Berbasis HMI dan SCADA.
D=
§§ 4. Desain HMI dan SCADA.
EF 5. Program HMI dan SCADA.
TT
g; 6. Artikel ilmiah yang akan dipublikasikan pada jurnal electrices dengan
=m0
8 5 website : https://jurnal.pnj.ac.id/index.php/electrices
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BAB V
PENUTUP

5.1. Kesimpulan

Setelah melakukan pengujian dan analisis data, didapatkan beberapa

kesimpulan sebagai berikut :

1. Sistem monitoring dan kontrol yang dapat mengendalikan kecepatan
motor telah berhasil direalisasikan dan dapat digunakan melalui.tampilan
interface'yang terdapat pada HMI dan'SCADA.

2. Nilai pembacaan oleh sistem monitoring dengan nilai pengukuran oleh
alat ukur akan terdapat nilai deviasi yang dipengaruhi eleh kualitas alat
ukur serta range nilai pengukuran.

3. Berdasarkan nilai respond time.dan error rate, kinerja kontrol pada
sistem ini memiliki tingkat kehandalan yang sangat baik.

5.2." Saran

Untuk perkembangan yang lebih baik; berikut beberapa saran yang dapat

dipertimbangkan :

1.

Dalam melakukan “perancangan, pemilihan spesifikasi tiap komponen
yang akan digunakan perlu diperhitungkan dengan baik dan teliti.

Dalam melakukan. pengujian berupa pengukuran, perlu dipastikan
terlebih dahulu alat ukur yang akan digunakan memiliki kualitas yang

baik serta dalam kondisi yang baik.
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Product data sheet

Characteristics

Complementary
Discrese VO number

Number of VO @pansion modue

Supply voltage imits
Network freguency
Inrush cument

Power corsumption in VA

Power supply output curment

Discrete rput ogc
Discrese rput volage
Discrese rput vokage hpe
Acalogoe rput resclution
LSE valve

Conversion time

Permizted overioad on inputs
Votage state 1 guaranteed
Voltage state 0 guaranteed
Discrete nput cument

Irput mpedance

Rasponse tme

Configurable filtering me

Ougput voitage fimits

Curent par output Common

Lampiran 2. Datasheet PLC Schneider TM221CE16R

TM221CE16R
controller M221 16 10 relay Ethernet

Product availabiity. Stock - Normally stocoed in dstribution facility

Main

Range of product Modicon M221
Product or component Logic controlier
e
[Us] rated supply vol- 100_240VAC
e

Discrete rput rumber 9 dscrete input conforming 1o IEC 61131-2 Type 1

<= 4 Fansstor Ut
<= & relay output
85. 284V

5060 Hz

<=8A

<=49 VAat 100..240 V weh max number of VO expansion moduie
<= 33 VAae 100,240 V without VO expansion moduie

0325 Ax 5V epansion bus
012 Ax 24V expansion bus

Sk or source (postve’negative)

2v
oc
10 bas
10 mv

1 ms per channel ¢ 1 controlier Cycia time analog input
+/- 30 V OC analog input with 5 min maamum

+/- 13 VOC analog input permanert

> 15Virpt
<=5Vinp

7 mAdiscrete npt
SmAfastinpt

4.3 kOhm fastirput
3.4 kOben discete input
100 kOt analog input
10 ms tum-on

o
5 s tum-on oparation fast input 10, 11, 16, 17 teeminal
35 s tum-on operation Input other terminals terminal
§ ys wm-off operation fast input 10, 11, 16, I7 terminal
100 113 tum-off cperation input. cther terminals termina!

0 ms input
12 ms rput
3ms input

125vDC
VA

6 Aat COM 1 temeal
7 A3t COM 0 termnd

[Re—
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kW/30 HP - 380...415 V - IP20

ATVE10022N4

Price : 32,188,200.00 IDR
Fan, pump, compressor, conveyor
Integrated conforming to ENAEC 61800-3 category C3 with S0 m

Easy Ativar 610
Varabie speed drive
Standard
Asynchronous metors
Cabinet mount

convection
0. 0Kz +5%
3phases
320.480V-15.10%
22 kW for nommal duty
18.5 KW for haavy duly
30 hp for normal duty
25 hp for heavy duty
419 A3 380V (normad duty)
382 AN B0V (nomral duty)
36 A%t 380 V (hesvy duty)
315A3 460V (heavy duty)
2kA
288 KVAat 480 V (noemal duty)
252 kVA 2t 480 V (heavy duty)
363 A4 16 for normal duty
392 A4 ki for heavy duty
£0.9 Aduring €0 5 (normal cuty)
£5.8 Aduring £0 s (heavy duty)

ATVE10

=
of

product
Product or component type
Product specific application
Device short name
Variant
Prod NS
Mounti
Prospactive line Isc
Apparent power
Continuous output current
Maximum transient current

Main
Range

© 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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S-Port 10/100Mbps Desktop Switch
TL-SF1005D

@ Features:

+ Up 1o 200Mbps full dupiex banawidth for high speed
) processing

* Innovative energy-ofhioont technology saves up to
0% of powes consumption

« Phug and play dosign sirnpitfies installation

+ A0 MDUMDOX eminates The need 5of Crossover
Cables,

eyieyer Labap yiuya3ijod uizi eduey

« EEE 802.3x fow control provides roiabile data transfor

* AULO-NOQOIION POrts provicko smart ntogration
between 10MbYs and 100Mbps hardware

1IN} eAie)] yninjas neje ueibeqas diynbuaw buese|iqg ‘|

@ Description:

The TL-SF1005D 5-Port 10/100Mbps desktop switch provides an easy way to expand your wired network. All
5 ports support Auto MDUMDIX, eliminating the need to worry about the type of cable to use. Featuring full
duplex mode, the TL-SF1005D can process data at a rate of up to 200Mbps making it an ideal choice for

panding your high perft e wired k. M with ive energy-efficient technology, the
TL-SF10050 can save up to 60% of power consumption, making it an eco-friendly solution for your home or
office network.
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Voltage

300 400

14.58:07

28/06/22

305

14.58:02

28/06/22

203

14.57:57

28/06/22

203

200

14:57:52

28/06/22

120

14:57:47

28/06/22

100

14:57:42

28106/22

16-bit Unsigned

14.57:37

28/06/22

0

14.57:32

28/06/22

14.57:27

28/06/2

L/

14:57 14:57 14:58 14:58 14:58 14:58 14:58

ejie)er 1abap yiuyajod uizi edue)

eyeyer abaN yiwiRd|od yijiw eydid eH S

Time

Date

14

1.05

14:58:12

28/06/22

14:58:07

28/06/22

14:58:02

28/06/22

aF

14:57:57

28106/22

1jn} e£1e)] yninjas neje ueibeqas yelueqiadwaw uep uewnwnbuaw buele|iq ‘'z

14:57:52

28106/22

32-bit Float
035

145747

28106122

ejieyjer 1363 Yiuya3ijod Jefem Buek uebunuada)] ueyibniaw yepny uedinbuad 'q

urs

14.57:42

28106122

14.57.37

28/06/22

14.57:32

28/06/22
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Lampiran 7. Tampilan Current Monitoring pada HMI
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Lampiran 8. Tampilan Power Monitoring pada HMI
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LLampiran 9. Tampilan Frequency Monitoring padaHMI
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Lampiran 10. Tampilan Velocity Monitoring pada HMI

244 325

Date Time
28/06/22|14:58:32
28/06/22|14:5827
28/06/22|14:5822
28/06/22|14:5817
28/06/22|14:58:12
28/06/22[14:58.07| 2. ,
28/06/22|14.58:02] 1. .}.‘\IWH
28/06/22|14:57.57| 2. i
28/06/22[14:5752| 1. I

1.6
!
|

32-bit Float

Lampiran 11. Tampilan Torque Monitoring pada HMI
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