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Pengendalian VSD Pada Motor Booster Pump Berbasis PLC-HMI Terintegrasi SCADA 

 

Abstrak 

Perubahan kebutuhan air yang naik turun menyebabkan tekanan air harus memiliki nilai 

yang konstan. Ketika kebutuhan air sedang tinggi, diperlukan kecepatan putar motor yang 

cepat agar aliran air yang terdorong dapat memenuhi kebutuhan. Jika kebutuhan air 

sedang rendah, maka aliran air harus berkurang, sehingga kecepatan putar motor akan 

melambat. Dalam mengendalikan sistem tersebut, dibutuhkan pengendali Proportional, 

Integral and Derivative (PID). Parameter P, I, dan D diprogram oleh PLC untuk 

menghasilkan keluaran yang diinginkan. Ketiga parameter tersebut memiliki respon yang 

berbeda-beda. Selain itu, diperlukan set point untuk mengatur nilai keluaran yang 

diinginkan. Pada penelitian ini dibuat suatu alat yang dapat mengendalikan kecepatan 

putar motor untuk mengontrol tekanan air. Parameter motor yang terbaca oleh VSD 

beserta gangguannya dapat dipantau melalui HMI dan SCADA menggunakan protokol 

komunikasi Modbus Serial IOScanner. Pengujian yang telah dilakukan menunjukkan 

bahwa nilai kecepatan putar motor berbanding lurus dengan frekuensi. Jika pengendalian 

motor menggunakan kontrol PID, frekuensi motor akan terus bertambah sampai nilai 

tekanan air sama dengan set point. Jika nilai tekanan air tidak sama dengan set point, 

maka frekuensi motor akan terus bertambah hingga mencapai nilai maksimalnya. Jika 

nilai tekanan air lebih besar daripada set point, maka yang terjadi adalah sebaliknya. 

Semakin cepat tekanan air bernilai sama dengan set point, maka semakin kecil nilai 

kecepatan putaran motor yang terukur.  

Kata Kunci: Variable Speed Drive, Booster Pump, PLC, PID 
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VSD Control in Booster Pump Motor Based on PLC-HMI Integrated with SCADA 

 

Abstract 

Changes in water demand that go up and down cause the water pressure to have a constant 

value. When the water demand is high, a fast motor rotation speed is needed so that the 

flow of water that is driven can fulfill the needs. If the water demand is low, then the water 

discharge must be reduced, so that the motor rotation speed will slow down. In controlling 

the system, a Proportional, Integral and Derivative (PID) controller is needed. Parameters 

P, I, and D are programmed by the PLC to produce the desired output. The three 

parameters have different responses. A set point is required to set the desired output value. 

In this research, a device that can control the rotation speed of the motor is made to control 

the water pressure. Motor parameters read and their disturbances can be monitored via 

HMI and SCADA using the Modbus Serial IOScanner communication protocol. Tests that 

have been carried out show that the value of the motor rotational speed is directly 

proportional to the frequency. If the motor control uses PID control, the motor frequency 

will increase until the water pressure equals the set point. If the water pressure is not equal 

to the set point, the motor frequency will continue to increase until it reaches its maximum 

value. If the water pressure value is greater than the set point, the opposite will happen. 

The faster the water pressure is equal to the set point, the smaller the value of the motor 

rotation speed is measured. 

Key words: Variable Speed Drive, Booster Pump, PLC, PID
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Dalam rangka memenuhi kebutuhan air di suatu tempat, pendistribusian air 

harus dialirkan secara merata ke berbagai titik tujuan. Pendistribusian air yang tidak 

dilakukan secara merata dapat mengakibatkan beberapa titik mendapatkan sumber 

air yang sedikit atau bahkan tidak sama sekali. Hal tersebut dikarenakan lemahnya 

tekanan air. Aliran air dapat didorong untuk menghasilkan tekanan air yang lebih 

besar Xdengan menggunakan suatu pompa, yaitu booster pump.  

Pada booster pump terdapat motor penggerak untuk menghasilkan aliran air 

sesuai dengan tekanan tertentu (Rakibuzzaman et al., 2022). Lemahnya tekanan air 

dipengaruhi oleh kecepatan putaran motor pompa air. Pengaturan kecepatan 

putaran motor dapat diatur oleh suatu komponen, yaitu Inverter atau Variable Speed 

Drive (VSD). Pengaturan kecepatan putaran motor melalui VSD dapat dilakukan 

dengan mengendalikan nilai keluaran frekuensi atau kecepatan yang diinginkan. 

Perubahan kecepatan tersebut dapat dikendalikan melalui Programmable Logic 

Controller (PLC).  

Perubahan kebutuhan air yang naik turun menyebabkan tekanan air harus 

memiliki nilai yang konstan. Ketika kebutuhan air sedang tinggi, diperlukan 

kecepatan putar motor yang cepat agar aliran air yang didorong dapat memenuhi 

kebutuhan. Jika kebutuhan air sedang rendah, maka aliran air harus berkurang, 

sehingga kecepatan putar motor akan melambat. Dalam mengendalikan sistem 

tersebut, dibutuhkan pengendali Proportional, Integral and Derivative (PID). 

Ketiga parameter tersebut memiliki respon yang berbeda-beda. Selain itu, 

diperlukan set point untuk mengatur nilai keluaran yang diinginkan.  

Berdasarkan penjabaran di atas, maka dirancang sebuah panel untuk 

mengatur kecepatan putaran motor yang diinginkan dengan pengendali PID. Pada 

panel tersebut, pembacaan sensor tekanan air disimulasikan oleh voltage injector 

yang merupakan input dari pengendali PID. Data setiap parameter dapat dipantau 

melalui Human Machine Interface (HMI) dan Supervisory Control And Data 

Acquisition (SCADA) yang berkomunikasi menggunakan protokol Modbus. 



2 

 

 

 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang sudah dijabarkan, terdapat beberapa 

perumusan masalah yang akan dibahas pada skripsi ini adalah sebagai berikut: 

1. Bagaimana pemrograman PLC pada sistem pengendalian motor booster pump 

agar sesuai dengan deskripsi kerja yang diinginkan. 

2. Bagaimana PLC dapat berkomunikasi dengan VSD menggunakan protokol 

Modbus pada sistem pengendalian motor booster pump. 

3. Bagaimana karakteristik pengendalian kecepatan putar motor secara otomatis 

pada sistem pengendalian motor booster pump. 

 

1.3 Tujuan 

Adapun tujuan dari penulisan skripsi ini adalah sebagai berikut: 

1. Membuat program PLC pada sistem pengendalian motor booster pump agar 

sesuai dengan deskripsi kerja yang diinginkan. 

2. Mengkomunikasikan PLC dengan VSD menggunakan protokol Modbus pada 

sistem pengendalian motor booster pump. 

3. Mengidentifikasi karakteristik pengendalian kecepatan putar motor secara 

otomatis pada sistem pengendalian motor booster pump.  

 

1.4 Luaran 

Adapun luaran yang diharapkan dari penulisan ini adalah sebagai berikut: 

1. Panel sistem pengendalian VSD pada motor booster pump berbasis PLC-HMI 

terintegrasi dengan SCADA sebagai sarana pembelajaran pengendalian 

kecepatan motor menggunakan VSD atau mata kuliah terkait. 

2. Program PLC sistem pengendalian VSD pada motor booster pump berbasis 

PLC-HMI terintegrasi dengan SCADA.  

3. Jurnal Ilmiah yang diterbitkan pada jurnal electricies 

http://jurnal.pnj.ac.id/index.php/electrices.
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan pada panel pengendali 

kecepatan pada motor booster pump, dapat disimpulkan sebagai berikut: 

1. Pengendalian motor booster pump dapat dioperasikan secara Remote dan Local 

dengan 2 mode pengendalian, yaitu mode Auto dan Manual. Sistem 

pengendalian tersebut dapat dikontrol oleh PLC dan relay.  

2. Pengoperasian mode Local dan Remote secara Manual dengan memasukkan 

nilai frekuensi yang diinginkan. Pengoperasian mode Remote secara Auto 

dilakukan dengan menggunakan kontrol PID. 

3. Pemrograman PLC untuk memasukkan reference frequency sebagai perintah 

pengendalian kecepatan putar motor untuk VSD dilakukan dengan 

mengalamatkan nilai frekuensi tersebut ke output registers parameter kecepatan.  

4. Pengaturan kecepatan putar motor dan pembacaan parameter dengan protokol 

komunikasi Modbus memiliki kekurangan, salah satunya adalah komunikasi 

yang bisa terputus (Serial Link Failure/SLF) tiba-tiba, karena kualitas kabel 

LAN yang digunakan kurang bagus. 

5. Karakteristik pengendalian kecepatan putar motor secara otomatis pada sistem 

ini adalah Ketika nilai tekanan air lebih kecil daripada nilai set point, 

karakteristik kontrol PI yang terjadi adalah frekuensi motor akan terus 

bertambah sampai nilai tekanan air sama dengan set point.  

6. Jika nilai tekanan air tidak bernilai sama dengan set point, maka frekuensi motor 

akan terus bertambah hingga mencapai nilai maksimalnya. Jika nilai tekanan air 

lebih besar daripada set point, maka yang terjadi adalah sebaliknya. 

5.2 Saran 

Saran dari penulis berdasarkan pengujian yang telah dilakukan adalah 

realisasi pengaplikasian motor booster pump dalam pendistribusian air akan 

mendapatkan hasil pengujian kontrol PID yang lebih optimal. 
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