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Perancangan Panel Motor Control Centre Untuk Pengendalian Dua Motor Induksi
Tiga Fasa Berbasis VSD dan SCADA

Abstrak
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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 beruparkontrol untuk satu.\VSD.dan satu motor.
Diperlukan adanya panel MCC yang berbasis SCADA untuk mengendalikan
dua buah VSD, sehingga panel ini dapat dimanfaatkan untuk melakukan

pengujian kinerja'motor induksi dan penerapannya di industri. Metode yang

eyieyer 1abap Yiuyaiijod wizi eduey

digunakan .adalah studi literatur, perancangan panel - MCC untuk
pengendalian dua motor dengan dua VSD, pengambilan data,
membandingkan dan..menganalisis..-data .yang..diperoleh.. Hasil .yang
didapatkan dari pengujian adalah dua VSD_berhasil dikendalikan dari
SCADA melalui PLC dengan menggunakan komunikasi Modbus RTU. Dari
3 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 Acdan 7.79 Nm.
Semakin singkat waktu akselerasi soft starting, maka arus starting dan torsi

yang dihasilkan akan semakin tinggi, begitu pula sebaliknya. Pada saat awal
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akselerasi motor terdapat perbedaan hingga-hamper 3 kali untuk pengukuran
arus dan tegangan, namun pada detik ke-6 setelah waktu akselerasi terpenuhi,
perbedaan antara pengukuran alat ukur dengan pembacaan SCADA semakin
rendah yaitu untuk tegangan sebesar 7 \/ dan arus 0.09 A.

Kata Kunci : SCADA, 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. It is necessary to have a SCADA-
based MCC panel to control two VSDs, so that this panel can be used to test the
performance of induction motors and.their-application.in“industry. The method
used is literature study, MCC.panel design for controlling twa:moters with two
VSDs, collecting data, eomparing and analyzing the data obtained. The results
obtained from the testare that two VSDs have been successfully controlled from
SCADA via PLC using Modbus RTU.communication. Of the 3 types of starter
DOL, star-delta, and soft starting used in motors with a capacity 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 7.79 Nm. The shorter the soft starting acceleration
time, the higher the starting current and torque; and vice versa. At the beginning
of the acceleration of the motor there is a difference of up to almost 3 times for
measuring current and voltage, but at the 6th second after the acceleration time
is fulfilled, the difference between the measurement of the measuring instrument
and the SCADA reading iIs getting lower, namely for a voltage of 7 V and a
current 0f 0.09 A.

Keywords ' SCADA, VSD, Starting Current; Torque
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada era yang serba otomatis ini, otomatisasi dan teknologi komunikasi menjadi
satu kesatuan pada sistem kendali. Seiring dengan berkembangnya teknologi,
kebutuhan sistem kontrol yang memiliki kehandalan, keamanan, dan daya tahan
tinggi semakin meningkat akibat-dari sistem kontrol yang semakin_rumit, salah
satunya untuk mengontrol.motor listrik. Oleh karena itu, di dunia akademik. seperti
politeknik saat ini‘menerapkan pembelajaran berupa panel praktik kontrol motor
listrik untuk.melatih dan meningkatkan kompetensi mahasiswa yang mengikuti
perkembangan teknologi industri terkini.

Pada pengaplikasiannya, panel modul kontrol'motor listrik merupakan sebuah
panel yang dapat dimabilisasikan komponennya sesuai dengan kebutuhan sistem
yang akan dirancang tersebut. Panel ini berisi peralatan kontrol yang berisikan sama
seperti di industri seperti contohnya PLC, VSD; HMI. Selain untuk pembelajaran
sistem pengendalian kontrol motor, panel-ini.juga mampu_diaplikasikan sebagai
media mencari solusi dari berbagai macam permasalahn yang terjadi di dunia
industri yang berkaitan dengan kendali motor seperti penerapan konveyor, lift,
pompa air, dll.

Sedangkan, panel kontrol motor yang berada di teknik elektro PNJ masih berupa
kontrol untuk'1 VSD dan 1 buah motor Saja. Dan panel tersebut belum mengikuti
perkembangan teknologi yang terkini dimana semua komponen belum terintegrasi
satu sama lainnya, sehingga masih memerlukan kabel yang banyak 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 memandaatkan integrasi
antara masing-masing komponen proses yaitu PLC dan VSD [1].

Oleh karena itu, diperlukan adanya panel MCC yang berstandar industri untuk
media pembelajaran di Teknik Elektro Politeknik Negeri Jakarta, sehingga nantinya
panel ini dapat dimanfaatkan untuk melakukan pengujian-pengujian kinerja motor

listrik dan juga penerapannya di dunia industri. Selain itu, panel ini juga bisa
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digunakan untuk pengujian komunkasi dengan menggunakan Modbus antar

komponen agar dapat saling berkomunikasi satu sama lain.

1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan paparan latar belakang yang telah disampaikan, maka rumusan

masalah yang akan dijabarkan adalah sebagai berikut:

1.

Bagaimana cara menerapkan integrasi-komunikasi.antara SCADA dengan
dua buah VSD di dalam-panel motor control centre?

Bagaimana perbedaan hasil pengukuran arus dan tegangan dari-alat ukur
dengan pembacaan SCADA?

Bagaimana pengaruhsarus starting terhadap torsi ‘starting pada saat soft
starter, direct on line; dan star-delta?

1.3 Tujuan

Tujuan dari topik skripsi ini adalah sebagai berikut:

1. Merancang sebuah panel pusat kontrol.motor yang menjalankan dua buah
motor menggunakan dua buah variable speed drive yang terhubung dengan
protokol komunikasi Modbus.

2.. Mengetahui perbedaan hasil pengukuran arus dan tegangan dari alat ukur
dengan pembacaan SCADA.

3. Mengetahui hubungan karakteristik antara arus starting. terhadap torsi
starting dengan SCADA.

1.4 Luaran

Hasil dari penelitian ini adalah:

1.

Panel motor control centre dapat digunakan untuk media pembelajaran
berupa pemanfaatan motor listrik di dunia industri sekaligus uji kompetensi
bagi mahasiswa dan:mahasiswi Jurusan Teknik Elektro Politeknik Negeri
Jakarta.

Hasil dari laporan skripsi dapat didaftarkan pada Jurnal Nasional
terakreditasi Sinta 1 — 6 ataupun Jurnal Internasional bereputasi atau tidak

bereputasi yang didaftarkan (submitted) di tahun 2022.
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan
Berdasarkan pengujian yang telah dilakukan maka dapat diambil kesimpulan
sebagai berikut:

1. Pengendalian dua motor induksi tiga fasa dengan menggunakan dua buah

VSD dapat di-monitoring dan dikendalikan oleh SCADA karena PLC
terhubung ke VVSD.dengan protokol komunikasi Modbus RTU 10Scanner,
dan terhubung dengan protokol komunikasi. Modbus TCP/IP ke SCADA.
Metode_starter yang paling aman untuk motor induksi tiga fasa adalah
dengan metode soft starting karena nilai arus starting-nya yang sangat kecil
yaitu 1,94 A dan torsinya yang rendah 7,79 Nm.

. Waktu akselerasi dapat memengaruhi arus starting dan torsi yang

dihasilkan, semakin singkat waktu akselerasinya maka arus starting akan
semakin besar yaitu 18,3 A atau setara dengan.tiga kali arus nominal.
Karena arusnya tinggi, maka torsi pun.akan tinggi yaitu 23,81 Nm.
Kesalahan alat ukur dan human error menjadi faktor utama perbedaan
pembacaan arus dan tegangan pada alat ukur dan SCADA ketika awal
akselerasi motor. Tegangan pembacaan.SCADA lebih. besar 91,10%
daripada tegangan pembacaan alat ukur yaitu 6,14 V. Sedangkan untuk arus,
pembacaan alat ukur lebih besar 39,47% daripada arus pembacaan SCADA
yaitu 0,46 A. Namun, pada detik ke-6 arus dan tegangan pengukuran dari
SCADA dan alat ukur semakin kecil perbedaannya yang memiliki
presentase error sebesar 5,62% dan 1,68%.

5.2 Saran
Saran yang dapat diberikan oleh penulis untuk peneliti-peneliti selanjutnya

1. Melakukan pengujian dengan beban untuk melihat perbedaan karakteristik

arus starting dalam keadaan berbeban dalam setiap tipe starter motor

induksi tiga fasa.

108 Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer 1abap Yiuyaiijod wizi eduey

s
o
(1]
3
Q
c
=3
T
Q
=]
o,
Q.
o
=
=
(]
=
c
a
==
Q
=]
==
(1)
T
m
=
=
=
Q
Q
=]
<
Q
=
Q
s
Q)
N—
o
=
]
or
-
m
==
=4
=
2
[
Q
(1]
=
—
o
==
o
=
-
o

N
Qoo
552
Q =
5 Q
Qe =
35S
= =
EE
3 a3
c )
3 c
>3 3
o 2
= ~
)
3 =8
3 5
= o
=
238
T &5
= ©
o
s 5 3
2 =
S8 g
< B
o 2
g
s @B
Q =
59 0
3 =
ED' ()
8 ®7
< o
wn m
® 0 S
£ 3 <
c 4
S el
283
> <
s o
= —
€9 3
= x =
2“8 =
3. °
a
s 2
Q —
3 £
g F
z ¢
o
~ >
5 T
ST
- =
c =3
= 3
)
=
~
-
=
~
o
v
s
o
—J
N—
()
c
()
=
w
s
[
s
s
3
o
w
o
()
=

[1]

L
v
x
8]
o
-+
V)

=
o
I
0
©
-~
Y
3,
=
o)
=4
-
®
x
2.
—
P4
®
Q
o
=}
-
o
=
3
1
-+
Y

[2]

[3]

[4]

[5]

[6]

[7]

[8]

[9]

—
o
o
-
o
3
Q
3
[}
=
Q
c
=
T
©w
()
o
o
Q
o
=)
o
-
o
c
(7]
o
c
-
c
=2
~
o
=
<
o
-
<
7}
=
-
o
=
T
o
3
[}
=
n
o
3
-
s
=
==
o
=
Q.
o
3
3
[}
=i
<
[}
T
c
-
=
o
>
(7}
c
=
o
[}
-

DAFTAR PUSTAKA

D. Febrinaldo, “Rancang Bangun Sistem Pengedalian dan Pemonitor Kecepatan
Motor,” Politek. Negeri Jakarta, 2021.

A. S. P. Rahda, “Perakitan Motor Control Centre (MCC) di PT PG Gorontalo,” Jur.
Tek. Elektro Fak. Tek. Univ. Negeri Gorontalo, 2017:

F. Febriansyah, “Karakteristik Arus Start Motor Induksi Tiga Fasa (Motor Slip Ring)
Dengan Beban dan Tanpa Beban di Laboratorium Teknik Listrik Politeknik Negeri
Sriwijaya,” J. Chem. Inf. Model., vol. 53, ne. 9, pp. 1689-1699, 2015.

N. Cahyo, E..Wibowo, W. Handajadi, J. T. Elektro, and F. T. Industri, “ANALISA
STARTING: MOTOR INDUKSI 3 FASA DENGAN MENGGUNAKAN
PROGRAM,” vol. 1, no. 1, pp. 91-100, 2014.

B. Moeller HmbH, “Wiring Manual Automation and Power Distribution,” vol. 2, no.
866, 2006.

S.Chand, ‘“a-textbook-of-electrical-technology-volume-ii-ac-and-dc-machines-b-I-
thferaja.pdf.” .

A. Sevira, “Pengaturan Parameter Inverter Sebagai Kecepatan Motor Induksi Tiga
Fasa,” Politek. Negeri Jakarta, 2021.

W. Primaandika et al., “APLIKASI INVERTER PADA SISTEM PENGENDALIAN
DAN,” J. Tek. Elektro Politek. Negeri Jakarta, vol. 6, pp. 202-207, 2021.

Electrical Construction & Maintenance (EC&M), “Kmnowing the basics of PLCs.”
https:/iwww.ecmweb.com/content/article/20891093/knowing-the-basics-of-plcs
(accessed'Nov. 29, 2021).

[10] M. Rais, “Pemrograman PLC Pada Sistem Pengendali dan Pemonitor Kecepatan

Motor,” Politek. Negeri Jakarta, 2021.

[11] S. H. Fauzan, “‘Penggunaan PLC Pada Sistem Pengendalian Kecepatan Motor Listrik

Dengan VSD,” Politek..Negeri Jakarta, 2021.

[12] H. Haryanto and S. Hidayat,‘Perancangan HMI ( Human Machine Interface ) Untuk

Pengendalian Kecepatan Motor DC,” vol. 1, no. 2, 2012.

[13] I. S. Agus Tiyono, Sudjadi, “Sistem Telekontrol SCADA dengan Fungsi Dasar

Modbus Menggunakan Mikrokontroller AT89S51 dan Komunikasi Serial RS485,”
Tek. Elektro Fak. Tek. Univ. Diponegoro, no. 1, 2007.

[14] A. Mulyana, “Perancangan dan Implementasi Komunikasi RS-485 Menggunakan

Protokol Modbus RTU dan Modbus TCP pada Sistem Pick-by-Light Design and
Implementation of RS-485 Communication Using Modbus RTU and Modbus TCP

109 Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer 1abap Yiuyaiijod wizi eduey

s
o
(1]
3
Q
c
=3
T
Q
=]
o,
Q.
o
=
=
o
=
c
a
==
Q
=]
==
(1)
T
m
=
=
=
Q
Q
=]
<
Q
=
Q
s
Q)
N—
o
=
]
or
=
m
==
=4
=
2
[
Q
(1]
=
—
o
==
o
=
-
o

N
Qoo
Br7
Q =
5 Q
Qe =
35S
= =
EE
3 a3
c Q
3 c
>3 3
o 2
= ~
27
3 =8
3 5
= o
=
238
T &5
= ©
o
s 5 3
2 =
S 28g
< B
) )
g
s @B
Q =
59 0
3 =
ED' ()
8 ®7
< o
w M
m -
c 2 £
S =
c 4
S el
283
> <
s o
= —
€9 3
= x =
2“8 =
3. °
a
5 £
m —
3 8
5 &
o
z ¢
()
~ >
5 T
ST
- =
c =3
= 3
Q
=
~
=
=
~
o
-
Q
s
o
3.
Q
c
Q
=
w
s
S
s
s
3
o
w
o
S
=

L
v
x
8]
o
-+
V)

=
o
I
0
©
-~
Y
3,
;
o)
=4
;’
®
x
E.
—
P4
®
Q
o
=}
-
o
=
3
1
-+
Y

—
o
o
-
o
3
Q
3
[}
=
Q
c
=
T
©w
()
o
o
Q
o
=)
o
-
o
c
(7]
o
c
-
c
=2
=
o
=
<
o
-
<
7}
=
-
o
=
T
o
3
[}
=
n
o
3
-
s
=
==
o
=
Q.
o
3
3
[}
=i
<
[}
T
c
-
=
o
>
(7}
c
=
o
[}
-

Protocol on Pick-by-Light System,” vol. 10, no. 28, pp. 85-91, 2021, doi:
10.34010/komputika.v10i1.3557.

[15] S. Electric, “Easy Altivar 610 Variable speed drives Altivar,” 2021.

[16] S. Electric, “Getting Started with Easy Altivar ATV610 Drive Mount The Drive
Vertically Connect The Drive : Power Part,” pp. 36, 2020.

[17] T. Acquisuite, N. Semiconductor, M. Madbus,“T. Acquisuite, and T. Modbus,
“Technote 27 — Modbus / RS-485.Questions,” pp. 30-32;:2012.

[18] Y. Mardiana and J. Sahputra, “Analisa Performansi Protokol TCP,;, UDP dan SCTP,”
vol. 13, no. 2, 2017.

[19] M. P. Dwi Feriyanto, S.T., “Perlindungan Terhadap Bahaya Hubung Singkat (Short
Circuit) PadaInstalasi Listrik,” Aisyah J. Informatics Electr. Eng., pp. 23-29.

[20] W. Z: Riyadi, J. T. Elektro, E. T. Industri, and U. 1. Indonesia, ‘“Pengujian mcb
berdasarkan standar iec 947-2,” 2018.

[21]} S: N. Indonesia and B. S. Nasional, “Persyaratan Umum Instalasi Listrik 2011,” vol.
2011, no. Puil, 2011.

[22] M. E. Nurlana and A. Murnomo, “Pembuatan Power Supply dengan Tegangan
Keluaran Variabel Menggunakan Keypad Berbasis Arduino Une,” vol. 8, no. 2, pp.
71-77, 2019.

[23] U. M. Fitri Puspitasari Putri, “Perencanaan dan pembuatan alat pengaman untuk
menghindari terjadinya pemadaman listrik total di laboratorium reparasi listrik,”
Politek. Perkapalan Negeri Surabaya, no. 6407030043, pp. 1-15, 2014.

[24] Jignesh Parmar, “Calculate Size Of DOL and Star-delta Starter Components,” Oct.
07, 2021. https://electrical-engineering-portal.com/download-center/electrical-
software/dol-star-delta-starter-components (accessed Jun. 15, 2022).

[25] H. Pradika and M. Moediyono, ‘‘Thermal Overload Relay Sebagai Pengaman
Overload Pada Miniatur Gardu Induk Berbasis Programmable Logic Controller (Plc)
CplE-E40Dr-a,” " Gema Teknol., vol. 17, no. 2, pp. 80-85, 2015, doi:
10.14710/gt.v1712.8922.

110 Politeknik Negeri Jakarta



ECEL]

VAWVHYE
HINNILIOd

epjeyer Mabap Niuyaijod uizi edue)

N
O
53
Q
3 3
=
2T
s 9
@ >
S =
o
38
3%'
=3
g3
c
o
3%
()
%:
35
T T
g
T
33
S o
53
m<
o 9
o 3
o Q
Q =
9 9
S g9
g"!
o
e
©n o
e
£s
c
Ex
=i
o
2 9
s 2
-,
€9
=
o
-
-
)

5
'Y
S
Q
=
=
]
o
=
=
o
2
S
=
=
-
£
=
5
°
o
=
=3
3
Q
o
E
3
o
2
=
o
=
°
o
=
D
=
o
=
o
)
3
=
'
o
=
=
&
S
3
)
=
~

g
=
]
=
>
°
o
o
=
o
)
=
=
n
o
=
=
-
=
=
o
&
c
f=A
=
)
<
o
=
w
c
2
<
3
o
w
=
)
=

s

undede ynjuaq wejep

1|3 eAJe)] yninjas neje ueibeqas diynbusw buese|iq ‘|

s

Jaquins ueyingakuaw uep ueywnjuesuaw eduey |

eydid yeH

LAMPIRAN

MeH D

rampiran 1 — Ladder Diagram Program PLC TM221CE16R untuk Panel MCC

nfigurati Di Cor
@ Messages @ & ¥ M221 Logic Contrallers
~ [} MyContraller (TM221CE16R) Reference Power sup... Com
EX Dightal inputs TM22ICIGR  100.240Vac 1
B Digital outputs TMZ2Z1C16T 24 e 1%
[ Analog inputs TMZZICIBW 24 Vde 1%
@ High Speed Counters TM221C24R 100240 Vac LH
i 10 6us TM2ZIC2AT 24 Mdc 14
~ TM2ZIC24U 24 Vde 1
TM221C40R 100..240 Vias 1%
& Modbus TCP 3
TMZZICADT 24 Ve 1t
@ EtherNet/IP adapter TM221C400 24 Vide 1%
~ W SL1 (Seriol ine) TM22ICEIBR  100.240Vac 1€
~ ' Modbus Serial [05canner
B Device 1(ATV610) Ethernet > TM3 Digital 1/ Modules
B Device 2 (ATV12) ?  TM3 Analog |/O Modules.
Device name.
*  TM2 Digital /O Modules
»
‘address by DHCP > TM2 Anslog /O Modules
IP address by BOOTP > TM3 Expert /0 Modules
(O Fixed 1P address ? M221 Cartridges
1P address. 192 168 [ n Device descriptio
Subnet mask 55 255 255 0 TM221C16R (screw)
9 digital its, 7 rele
Gateway address 0 0 ) 0 igital inputs, 7 relay

pr1bubriiafan u

Transfer Rate

Security Parameters
Programming protocol enabled
{5 EtherNet/IP protocol enabled
B Modbus server enabled

B Auto discovery protacol enabled

outputs (2 A), 2 analog
inputs, 1 seril ine port,
100-240 Vac power supply
with removable terminal
blocks.

Power supplied to the IO
bus

L 2av

325ma

120mA

Display

Q@ Messages ¥ M221 Logic Contrallers
- |' MyController (TM221CE16R) Reference Power sup... Com

S
B Digital outputs TMZZ1C16T 24 vide 1%
[ Analog inputs TMZ2ICIBN 24 Vdc 1%
13 High Speed Counters TM221C24R 100..240 Vac 1%
o= 10 Bus TM22IC2T 24 Vde 14
~ @ ETH TMZ2IC24U 24 Vide 18
- Modkus X TMZICA0R  100.240vac 1%
& EtherNet/IP adapter Tremcar s "
TM221C400 24 Vide 1%
TM22ICEIER  100.240Vac 1%

~ = Modbus Serial I0Scanner

D Device 1 (ATVG10)
B Device 2 (ATV12)

Soriallina configuration
Protocel Settings

Protocol

Serial ine settings

Baud rste 9600

Parity Even

Data bits

Stop bits 1

Physical medium

ORS4  iration 474
RS-232

Modbus Serial I0Scanner =

TM3 Digital /O Modules
TM3 Analog 1/O Modules.
M2 Digital /O Modules
?  TM2 Analog 1O Modules
* T3 Expert I/O Modules
> M221 Carridges

9 digital inputs, 7 relay
outputs (2 A), 2 analog
inputs, 1 serial line port,
100-240 Vac power supply
with remevable terminal
blocks.

Power supplied to the 10
bus

£ v

325 mA

120 mA
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© Messages

@ q

~ [} MyController (TM221CE16R)

X Digial inputs
[ Digital outputs

X Analog

inputs

12# High Speed Counters

g 10 Bus
~ @ ETH

& Modbus TCP
@ EtherNet/IP adapter

~ = 501 (Serial ling)

B Device 1 (ATV610)
B Device2 (ATV12)

Protacol Settings

Display

Commissioning

Modbus Serial I0Scanner

Transmission mode ) RTU Ascll

Device settings
[ Name Address Type.
0 Device 1 HORVD ATVE10
1 Device 2 DRV A2

Response timeout (< 100 ms) 10

Time between frames (ms) 10

Slave address | Response timeout ( 10...

1

2

Oorive AVIZ -

0
10

Others

Reset variable

Add

Init. requests  Channels

¥ M221 Logic Contrallers
Reference

Power sup..

Com

[ mz2icier  100.240vac 1

TMZZICIGT
TMZZICIEU
TMZIC24R
TM221C24T
TMZ21C24U
TM221C40R
TMZZ1CA0T
TM221C40U
TM22ICETER

24 vide
24 vide

24 vide
24 vde

24 vde
24 vide

M221 Cartridges.

Device descriptio
TM221C16R (screw)
9 digital inputs, 7 relay
cutputs [2 Al, 2 analog
inputs, 1 serialline port,
100-240 Vac pawer supply
with remavabie terminal
blocks.

Power supplied to the IO
bus

annel assistant

v 24v

325mA 120mA

18
1

100.240Vac 1€

1t
b

100.240Vac 1%

1
1%

100.240Vac 1%

Th3 Digital /0 Modules
TM3 Analog /O Modules.
TM2 Digital /O Modules
TM2 Analog /O Modules
TM3 Expert 1/0 Modules

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

ID | Name Config...  Message ty... | Trigger ROff.. RlLen...  Error management W Off.. W le..  Comment

Q ATV_loScanner Read/Write mu Cyclic 200 ms 127141 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

Ok Cancel

112
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hannel assistant

/X

/R

/R

4 0|

W S E R 2N

IOSCANNER - RESTART Comment

Name: Device 2 Address : Type: ATV12 Slave address : 2
Channels
Add
ID | Name Message ty... | Trigger ROff... | RLen.. | Error management W Off.. Wle.. Comment
o] ATV_loScanner Read/Write mu 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 Motor Current
3 Read Voltage ATV12 Read multiple Cyclic 200 ms 3207 1 Setto 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

Setto 1 to reset
58_IOSCANIRE...
%5110

L

Setto 1 to reset
58_IOSCANZRE...
%5111

SHORT

SERIAL LINE 1 - FRAMES  Comment

IND_SL1_NBFRAMES_SEND := SW_NBSL1FRAMES
SEMWAD = 365WTTD

u

SERIAL LINE 2 - FRAMES  Comment

SHORT

IND_SL1_NBFRAMES_OK := SW_N...
SEMWAT = BSW174

IND_SL1_NBFRAMES_ERROR := §...
HMWAZ = %5W178

EETEYYEFEY_LC Ul s

IND_SL2_NEFRAMES_SEND := SW_NBSL2FRAMES

IOSCANNER - STATUS  Comment

SHORT

IND_S5L2_NBFRAMES_ERROR := S...
BMWAT = BSW179

IND_SL1_IOSCANNER STATUS := SW_IOSCAN1STATUS
MW

113

IND_SL2_IOSCANNER _STATUS :=
SMWS = %EWE1
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Start-Stop Motor Comment

v[EM

Push Button ON... Push Button OFF... Emergency Switch Thermal Overloa... Push Button Off...

Rung body ¥ HMI_PB_ON_DOL SC_PB_OFF.DOL EMG TOR1S HMI_PB_OFF_D...
%M100 %2 %100 %01 %MI01

Direct On Line...

M ———1

Direct On Lin.
M55
%Q00

2
Q
=
£
=
o

v m Thermal Overload Relay 7=

Thermal Overloa.
Rung body ™

M55
%000
L

DOL Motor SCA...

SC_DOL_MOTOR
%m0

—

Lamp Indicator.

HMI_DOL_MOT...
%104

Indicator Lamp.

SC_LAMP_TOR_..

v m Main Contactor Comment

Rung body = HMI_PB_ONYD HMI_PB_OFF ¥D TOR16 MG
%102 HM103 %02 %I0.0

Push Button ON_.  Push Button OFF__ Thermal Overloa  Emergency Switch Push Sutton OFF.
E SC_PB_OFF_YD._...

%M3
9

Lamp Indicator.

HMI_TOR_DOL
*M105

Main Contactor.
M56
%001

HMT
L | /1

Push Burton.
SC_PE_ON_Y...
%M6E

a0
[
x
a)
©
~*
o
3
;
v
°
=.
)
*
=
x
2
[}
Q
(]
=1
e
5
Q
!
Q

v m Star Cunnecﬁ_nn Contactor

Main Contactor_.  Star to Delta Co_.  Delta Contactor

Rung body ¥ YD_TIMER.Q M57
HTMO.Q %002

~

“star Contactor
mse
%003

i’k

v m Star to Delta Timer o
Main Contaciar..
M56 Star to Dekta Co.

Ba07 IN YO_TIMER Q
I— ®TMO B
Type: TON

TB: 15

Preset: 3

I

vV m Delta Connection Contactor

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

Rung body Ms6 ¥D_TIMER.Q M58
%001 %®TMOQ %003
e | B

1

Star Connection...
SC_STAR_MOTOR

M4 3

Lamp Indicator 5.
HMI_LAMP ST...
106

Delta Contactor
mMs7
%6Q0.2
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v m Thermal Oveiiload Relay C:f.'r"

Thermal Overioa...

Rung body TOR16
o

L9

Delta Connectio...
SC_DELTA_MOT...
%S

—C)

Lamp Indicator.
HMI_LAMP DE...
M107

—0)

“Indicstor Lamp...
SC_LAMP_TOR....

Jm Electrical P t ion for i StartOVDeIIa Co.ﬂrt‘ert:
Star Contactor

Ri body ™ M58
bl

"I IN Q

114

%M3
)

Lamp Indicator...
HMI_LAMP_TO...
%108

—)
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\,m .waer Co.

Emergency Switch Push Button Run...
SC_PB_RUN_AT...

RUN ATV1ZHO37M2

ENABLE RUN_ATVI2
I %MC_POWER ATV

N Axis: %DRV
OUT Errorid: 0 (No error)

STATUS

ERROR|

Indicstor Lamp...
SC_LAMP_RUN...

10
()

Lamp Indicator...
HMI_LAMP RU...
*®M110

v m Button Forward Com
Lamp Indicator..  Push Button For... Mator Reverse A Push Button Sto_.  Push Sutton Sto... Motor Forward...
Rung body ¥ HMILAMP RU... SC_PBFATVIZ SCRMOTOR .. SC_PB_STOPM.. HMI_PB_STOP... SC_F_MOTOR A...
36M110 FWM12 ®M16 ®MIT wM111 %M15
I I 1/1 1/0 'S
r LI} LA} L} .
Motor Forwar.. Lamp Indicato
SC_F_MOTO... HMI_LAMP F A...
FWM15 BM114
Push Button F.
HMI_PE_F A...
%M113
v m Button Reverse

Lamp Indicator..

Rung body ¥ HMI_LAMP RU...
90110

v m Function Blocfk Jog C:-m".*er_::

Motor Forward.

SC_F_MOTOR A...
I

vm :ResetAlarm:C

Push Button Res.

Rung body ™ ;.CJT?_“ESH_M

Push Button.
HMI_PB_RES...
%112

v m .Em)r Indif.aﬁ_on need to be_resel &

Push Button.
SC_PB_R_AT...
%M14

“Push Button Rev..
HMI_PE_R_ATV... SC_F_MOTOR_A... SC_PB_STOP M...
WM115

“Mator Forward..  Push Button Sto..

15 BT

A

“Push Button Sto..

HMI_PB_STOP ...
%M1

Forward-Reverse for ATV12ZH037TM2
FORWARD oo DONE
%MC_IOG_ATVO
IN Vet 0 .
Aatis: %DRVT
OUT Errorid: 0 (Ne error)
BACKWARD BUSY|
CMDABORTED
ERROR|[
omment
Reset VSD ATVI2HO3TM4
EXECUTE RSTATVIZ DONE
%MC_RESET_ATVO
IN Axis: DRV .
OUT Errorid: 0 (No error)
BUSY|_
ERROR|

-
s 4 %IWN101.4.0 = 23

Lamp Indicator.
HMI_LAMP R ..
HM116

ATVIZ
SC_FAULT_LAM...

Fault Relay for A

R1A

%i03
]

115

ATVIZ
HMI_FAULT LA...
%43

—)
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v

LD ¥

Rung body ¥

LD ¥

Rung body *

LD~

Rung body *

v [hhg

Rung body ™

LD~

Rung body

LD~

Rung body *

LD~

Rung body ™

LD~

Rung body *

LD~

Rung body ™

LD~

Rung body *

LD~

Rung body

Inisialisasi Data o

360500

READ_ACTUAL_ MOTOR_FREQUENCY := %IWN101.1.0

READ_ACTUAL_MOTOR_CURRENT...
SMW102 -= SBIWN101.2.0

%QWN101.0.1 := WRITE FREQUE...
FQWN101.0.1 == HMW106 * 30

Read Current to SCADA

%MF120 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL_MOTOR_CURRENT}
SMF120 o= INT_TO_REAL[MW102)

Read Voltage to SCADA

%MF120 := %MF120 / 10.0
%MF120 / 10.0

%MF122 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL_MOTOR VOLTAGE)
%MF122 := INT_TO_REAL(%MW104)

Read Frequency to SCADA

%MF124 := INT_TO_REAL(READ_ACTUAL_ MOTOR FREQUENCY)
56MF124 2= INT_TO_REAL{%MW100)

ATV12
SC_FAULT_LAM...

<

<

ATVIZ
SC_FAULT_LAM...

ATVIZ
SC_FAULT_LAM...
96Maz

ATViZ
SC_FAULT_LAM...

<

A
SC_FAULT_LAM...

<

Alarm Modbus Communication Error (SLF1)

%IWN1005.0 = 5
HIWNI00.50 =5

MF124 / 10.0
= %MF124/ 100

ATV12_SLF1
%M3T1

RIWN100.5.0 = 9
HIWN100.50 =

LY

Overcurrent Erro.
ATV12_OCF
BM3IT2

Alarm Drive Overheating Error (OHF)

SIWN1005.0 =
96maz SEIWN100.5

LY

Drive Ovarheatin.
ATV12_OHF

%M213
9

)

SEIWN100.5.
FHIWN100.5,

Motor Overload.
ATV1Z_OLF
%M314

Alarm Supply Main Overvoltage Error (OSF)

LY

Supply Main Or..
ATV12_OSF

EXELE
9

Alarm Single Qutput Phase Loss Error (OPF1)

SIWN100.5.
96Maz SIWN100.5

Single Output P...
ATV1Z_OPF
WM316

HIWN100.5.
%Ma2 HIWN10050 =

LY

Input Pha
ATV12_PHF1
%M3TT

116

LY
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Alarm Supply Main Undervoltage Error (USF) o

v m
ATviz

Rung body ¥ SC_FAULT_LAM...
%Mz

%IWN100.5.0 = 22
HIWN1005.0 = 22

" Supply Main Un.
ATV1Z_USF
%M31E

<

Alarm Motor Qverspeed Error (SOF) Comment
ATvi2 : B N
SC_FAULT_LAM...
%6042

/R

HIWN100.5.0 = 24
HIWN1005.0 = 24

LY

Motor Overspee.
ATV12_SOF

<

Alarm Ground Short Circuit Error (SCF3) Comment

v
Rung body ¥ SC_FAULT_LAM...
%Mz

%IWN100.5.0 = 32
HIWN1005.0 = 32

%21
)

“Ground Short i
ATV12_SCF3
%320

<

Alarm Output Phase Loss Error (OPF2) ©

ATVI2

v [N

LY

Output Phase Lo

Rung body SC_FAULT_LAM... HIWN100.5.0 = 33 ATV12_OFF2
sz HIWN10050 = 33 w21
e
< )
v [ Power Comment
Emergency Switch -PUSI’\ Button Run... h - - - - - h -LHN'D Indicator.
Rung body ¥ EMG HMI_PB_RUN_... AUN ATVE10UTSNA HMI_LAMP_RU...
24100 *M117 *M118
ENABLE RUN_ATV610 STATUS
FH—1F— S4MC_POWER_ATV {
. . IN Asis: %6DRVO . . . .
Indicator Lamp.
QUT Errorld: 0 (No error) SC_LAMP_RUN....
*M19
ERROR| |
v e Button Forward Comment
Lamp Indicator... Push Buttan For... Motor Reverse A... Push Bution Sto... Push Button Sto.. ) ) ° “Motor Forward...
Rung body HMI_LAMP_RU... SC_PB_FATVG10 SCRMOTOR... SCPBSTOPM.. HMILPBSTOP... SC_F_MOTOR A...
115 M2z 25 iz6 =M119 HMze
11 11 /1 141
L | LL | L] AY
Motor Forwar... Lamp Indicato
SC_F_MOTO... HMILAMP_F A...
wM2e w122
Push Button F...
HMI_PB_F A...
w121
Button Reverse Comment
Lamp Indicator.. Push Button Rev... Motor Forward... Push Button Sto... Push Button Sto. B B - "Lamp Indicator
HMI_LAMP_RU... HMI_PB_R_ATV... SC_F_MOTOR_A.. SC_PB.STOP_M... HMI_PB_STOP_... HMILAMP_R_...
118 *M123 %M24 %26 119 %M124
1 C
" ¢
Lamp Indicat. Motor Reverse A...
HMI_LAMP._... 5C_R_MOTOR_...
*M124 *M25
Push Button...
5C_PB_R_AT...
%M23
v e Function Block Jog Comment
Motor Forvard.. . - - ° ) ) ) °
Rung body ™ SC_F_MOTOR A... Forward-Reverse for ATVE10UT5N4
%024 N
FORWARD DONE
1 HMC_IOG_ATVI —
. IN vel:0 - . . . -
Motor Reverse A.. ods: %DRVO
SC_R_MOTOR. OUT Errorlc: 0 (No error)
_| BackwaRD BUSY|[_
CMDABORTED |_
ERROR|
v e Reset Alarm  Comment
Indicator Lamp... - - - ° ) ) ) °
Rung body ™ SC_PB_RST_AT... Reset V5D ATVE10U75N4
EXECUTE RSTATV610 DONE
1 NIC_RESET_ATV1 —
. IN Axis: %DRVO . . . . .
Push Button
HMILPB.RES... OUT Errorld: 0 {No error)
BUSY|
ERROR|

117
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A4l LD~

Rung body ™

%IWN100.4.0 = 23
BIWN1004.0 = 23

Error Indication need to be reset Comment

“aTve10
SC_FAULT_LAM...

Error Indication

%I04

Inisialisasi Data Comment

)

ATVE10
HMI_FAULT_LA...
%Ma1

HMI_READ_FREQUENCY := %IWN100.1.0
2EMW30: IWN100.1.0

4 LD - -
- Sy
Rung body 00
/1

D~ Read Currem_to SCADA Comment

Rung body ¥

HMI_READ_CURRENT
HMW304 :

%IWN10...
IWN1002.0

HMI_READ_VOLTAGE := %IWN100...
2MW306 := SIWN1003.0

%QWN100.0.1 := HMI_WRITE_FRE...
%QWN100.0.1 := EMW310 * 60

%MF354 ;= INT_TQ_REAL(HMI_READ_CURRENT)
%MF354 = INT_TO_REAL[%MW304)

A D~ Read Voltage to SCADA  Comment

Rung body ¥

%MF354 := %MF354 / 100.0
9MF354 1= %MF354 /1000

%MF358 := INT_TO_REAL(HMI_READ_VOLTAGE)
9MF358 := INT_TO_REAL{%MW306)

v ) Read Frequer!cym SCADA _Ccmmen:

Rung body ™

5MF350 := INT_TO_REAL(HMI_READ_FREQUENCY)

%MPF350 := INT_TO_REAL{%:MW300)

4 LD~

Rung body ¥

%IWN100.5.0 = 5
SIWN100.5.0 =5

%MF350 := %MF350 / 10.0
%MF350 := %MF350 7 10.0

“Modbus Commu.. |
ATVE10 SLF1
=M300

<

v I Alarm Overcurrent Error (OCF) com
ATVB10 ) )

%IWN100.5.0 = 9
%IWN100.5.0 = 9

1Y

“overcurrent Erro... |
ATVE10_OCF
M0

<

Rung body ¥ f:;i :;;ULT,LAM...

W4 LD

Rung body ™

ATVE10
SC_FAULT_LAM... %IWN100.5.0 = 16

9%IWN100.5.0 = 16

Alarm Drive Overheating Error (OHF) Comment

A Y

“Drive Overneatin... |
ATV610_OHF
%M302

<

4 LD~

%IWN100.5.0 = 17
SIWN100.5.0 = 17

Rung body ¥

1Y

Motor Overload...
ATV610_OLF

118
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Rung body ¥

/X

v [EX

Rung body ¥

Rung body ¥

A4l LD ~

Rung body ¥

Rung body ¥

v
Rung bady ¥

v
Rung body ¥

v
Rung body ¥

Al LD ~

Rung body ™

Al LD

Rung body ¥

B e T L LT B

ATVE10
SC_FAULT_LAM...
I

Alarm Single Output Phase Loss Error (OPF1)

=1

e a—

. S —

%IWN100.5.0 = 19
S%IWN1005.0 = 19

" Supply Main Ov...
ATV610_0SF
M0

<

%IWN100.5.0 = 20
S%IWN1005.0 = 20

Comment

A8

“Single Output ..
ATV610_OPF1
M305

SIWN100.5.0 = 21
S%IWN1005.0 = 21

1

“input Phase Loss...
ATVE10_PHF
%M306

%IWN100.5.0 = 22
%IWN1005.0 = 22

L8

"Supply Main Un...
ATV610_USF
M307

HIWN100.5.0 = 24
S%IWN1005.0 = 24

A8

“Motor Overspee...
ATV610_SOF
%M306

<

Alarm Ground Short Circuit Error (SCF3) Comment

=1

N

IWN100.5.0 = 32
%IWN1005.0 = 32

A8

“Ground Short Ci.
ATV610_5CF3
M309

IWN100.5.0 = 33
S%IWN1005.0 = 33

1

“Output Phase Lo... |
ATV610_OPF2
*M310

Buzzer Comment

Thermal Overioa.
TOR15
210,

Thermal Overl..
TOR16
2610.2.

Emergency S..

Thermal Overloa.
TOR15
5610.1

Comment

A8

Anomaly Alarm..

Thermal Overica..
TOR16
%10.2

OFF Buzzer

Comment
jsymbol

“push Button ON... Push Button ON... Push Button Run...
SCPBONDOL SCPB.ONYD_.. HMIPBRUN...

%M1 M6 %M1

“push Button ON... Push Button ON...

HMI_PB_ON_DOL HMI_PB_ON_YD
%M100 %M102
1/1 1/1

Symbol BUZZER
HMITT %004
_ I P
{
Thermal Overload Relay DOL  Comment
) ) . . ) “indicator Lamp.
SC_LAMP_TOR1
%MT
{
Thermal Overload Relay Star-Delta Comment
- ) ) : ) “indicator Lamp...
SC_LAMP_TOR2
%Mz
{
)
Comment
Comment

“Comment
Symbo
M7l
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

(~

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

\u 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

[[JUse broadeast command

Interval ofock pack (words): (32 |

Max. read-command size (words) : 120

o

~

12

Max, write-command size (words) :

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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ANDHIKA NADHIF ZUKHRUFI
1803411013
MUHAMMAD FEISAL ADAM
1803411020

BERBASIS SISTEM MONITORING SCADA

Hak Cipta:

=

\Wll POLITEKNIK
\W NEGERI
JAKARTA

|
|
/

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

MUHAMMAD GHALY YAFI

1803411022

MENU PEMANTAUAN

STAR DELTA

CT ON LINE

=

DI

ATVE10U07N4

-
<
o=
L

L=
w

DIAGNOSIS

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

Politeknik Negeri Jakarta
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UENCY SETTING

CURRENT

REQ

_ ~

<
< S
E 0
S S
1o ©
P B
“ =

r 4

© 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

<

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Politeknik Negeri Jakarta
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CURRENT
HH (

H0_0 (SRl

O
<
-
-
T
v
-
S
L
>
&
(T

2
2]
O
P
O
I
Q

ATV12H037M2
BH_D (Slt-115)
REVERSE §

RESET

PE_0 (%M-112)

FORWARD

BD_2 (aM-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.

Politeknik Negeri Jakarta
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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 :
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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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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d values

request of the device

ctly due to a
Device not correctly identified because the vendor name or product code returned by the
device does not match the exp
Communication error occurred during

0
1
2
3
4
5
6

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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Lampiran 4 — Parameter Program untuk ATV610U75N4

1 [Simply start]

1.1 [Macro Config]
[B2art/Siog]
[Aanoiidanual]
[P0 controlker]
[Pre=st spands]
M|
[Mlulti-pumg 1)
[Mlulti-pumg 2]

1.2 [Simply start]
[Mominal Motor Power]
[Mom Maotor Current]
[Motoe Th Cument]
[Aocederation]
[Deceleratian]

[Low speed |
[High speed]

tput Ph Rotation]
[gu ef Freq 1 Config)
[CutPhassl oes Assign]
[273-Wire Cantrel]
[Dual rairg]

1.3 [Modified parameders]

2 |Display]

2.1 [Motor parameters]

[Miotor Currant]
[Motor Them State]

2.2 [Drive parameters]
[Pre-Ramg Ref Freg)
[Reef Freguency]
[Motor Frequency]
[Ham: \altage]

[g mug'»hle]

[Ll::dparam sef]
[Motor Run Time|
[Power-on time]

[MET ‘Warning Counter
[PID refmrence]

[PID feedback)

[PD Esror]

[PID Dutput]

2.3 [I'0 Map]

[Diigital Input Mag)

[fnalog inputs imags]
[kl x) assignment]
[Ad(x) Min. Value]
[Al(x) Max Value]
.ME:]Mm. Value]
DA ) Max Walkue]
[l ) filter]
whene © is a number from 110§
[Analog outputs image]
[0 k) assignment)
[ACHx} min Cutput]
[0 x} max Outpuf]
[ACH ) min cutpud]
[ACH ) max outpa]
Scaling A0 x)min]
Sealing 0| x]max]

[k x) Filter]

whese 1 is a number from 1 o 2
[Diigital Cutput Map]

2.4 [Energy paramefers]
B:ntnr Consumptian T'|\'I1]]
otor Consumptian (Givh|
[Motor Corsumptian (M|
[Motor Conmsumptian (kKWh]
[Mtotor Consumptian (Wh]
2.5 [Comminication map]
[Enmmmﬂ Channed]
md Regisier]
[Rief Freq Channe(]
[Pre-Ramp Ref Frag)
[ClAddd State Reg]
[Mtodbus network diag)

after means these are more paramelers levels :
Some parameders have wisibility constraints, see ATWE10 Programming manual {EA' 64 !B?bnn WNW.SE.COm

WWW SE.COMm

C0i LED)
[Mdy Frame Nb]
[Md MET CRC enrors]
[Cam. scanner input map]
[Com Scan Inix) val]
[Cam scan outpul map|
[Com Scan Out{x) val ]
ndbus I d
[t oo Lm]ug]
[Mds MET frames)
[Md MET CRC ermors]
[Command word image]

[Cam Moduie Ref Frag]

2.6 [Application Parameters]

[Variable Speed Pumg|
|Available Pumps)
[N of Stagad Pumps)
[Lead Pum]
[Mext Staged Pumg|
Next Destaged Pu
{Pumn(u]&u:t:] !
[Pump (x) Type]
[Pump () Runtime]
[Pump {x} Mb Starts]
whene = is a numbes from 1 40 &

[Booster Confrol Pump)
|Boosier Slatus)

o

3 [Diagnostics]

3.1 [Diag. data]
[Last Waming]
[last Error]
[Mb 04 Staris]
otor Run Time|
PSllln-n:r State|
[Identification]
3.2 [Error histery]
[Last Errar {x] o
|Dive stais]
{L:u'l Eror (.lc]Sﬂau.u]
ETI state word
[Cemd word)
[Motor cument]
[Outpart freguency]
|Elapsesd tim]
[0eC bus voltage]
[Motor therm stabe]
[Command Channel]
{Fb:an:q Channed]
Motor Tarque]
|Deive Thesrmal State]
[IGAT Juncion Temp]
|Switching Frequency|
whene = is @ number from 140 &

3.3 (Wamings]

g ]

14

|
| 4 [Complete saltings]

| 4.1 [Motor parameters]
I [Molor Standand)
[Naminal Motor Pover]
[Nom Motar Valtage]
[Nam Mobar Currant]
[Namiral Moar Freq)
[Naminal Motor Spesd)
[Max frequency]
[Malor Th Current)
Output Ph Rotason]
Malor confrol type]
|LVF Prafile]
1]
[F1]
[L2]
[F2]
(44
[F4]
L]
[F4]
L]
[F5)
|IR: compensatian)
|5lip compensation]
[Switching frequency]
|Ewitch Freq Type]
[Maise Reducion]
[Molor surge limit. )
[Attenuation Time]
Current Limitation)
tuning]
[Auwtohuning Status)
|Dual rating]
[Boast activation|
[Boasi]
|Fre Boosi]

|
|
|
|
|
|
|
|
|
| 4.2 finputOutput]
| [2f3-Wire Cortral]
[2ewire type|
| |Reverse Assign]
|Di1 Assigrement]
| [ Low Assigrenent]
01 High Assignment]
| (011 Delay]
D2 fssignment
| |Dllﬁ.15igrrnen'l
|04 Assigrmend |
I D15 Aumsigrenent |
[DHE Assigrenent |
| |01 Assignment |
I |Di12 Assignment |
D13 As=ignmaent |
| D14 Assignment |
DIIE-ﬂeuug'ln'I:nl
| |Dllﬁﬂamg1ntnl}
|Ref Freq template]
| [l configuration)
[l assignment]
[ Al Type]
A1 Min. Vake]
| i1 Max Valae]
A1 Min. Value]
| [AIT Max Vake]
{AII filer]
| Al inlerm. point X]
AT interm. poirt ]
I |Al2 configuration]
[l configuration]
| [l canfiguratian]
I [l canfiguratian]
[V assigrment]
| D211 configuratin)
C+3i12 configuration]
| |Fh configuration]
R Amsignmasnt)
| [R1 Deday time]
R Active at)
| R Hodding tim |
|R2 configuration |
| |R3 configuration |
|R4 configuration |
| [R5 configuration |
|

Schneider
ﬁ Electric
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@) | Pt
£73 [Flow rate uni] 1 Ready Assigri
RN L raticn | ! [Temperature un] ! [[:::: 2 Gt s
34 K o [Em | | [Currency it ist] | {Pump 2 Ready Assign]

> NS ~ I (A1 assigrenerd] | [pm[Lm:nl EI':"'IE'?'" {Pumg 3 Cmd ns;mjn]
AD Type) oan | mp 3 Ready Assig
S e R | sl
el ouput] ump 4
Sr.of B lama | b e | preicmie
§2rer2x 9 ity | D PO ecboct [Py & o i
22 pF¥o 3 G | i | e
=0 - W01 Fite in
5 § é a3 5= IAD2 configuration | [ PO et I et P
ST A S——— oy e
S3 235 . o [Low Speed] | |R"r§'|3",-_.1m,,? I [Purmp Rzady Delay)
37T 35 o prﬂfclmrf] [ I PID Provess | MuiPump Erresr]
=Q 3 sa — == Disabe Irszmal PID ref] [Boasier " il
s‘ ey g gr. ; Es“;p Key Enable] | LW'“":';:_::,E:;L] | Eg:;,%g:ul;ge Cond]
-~ 3 Q. < el (1) [Cantrol Mode] | [Manual P rederences) [Boost Working range]
3. x%, = {Cammand Switching] B e o] | [Bocsier Stg Delay]
=3 3 5 % = [Comd chanrel ;I | Ei Eﬂ mpz,m,gnj | [Booster Dstp Delay] ]
= =3 [ Cnd channe| F Orwemide range]
% 280 =a ~ EFn:q Swng-ucﬁs?g;l I EE o :::al | [Booster S0 Interval]
Q S e [Reef Freq 2 Config Red PIC) Preset 4] monitorin
o g. — % 3 % Capy Chl-Cha 1 | Pmui[:hHSpeeﬂHEﬂ | 4.5[Generic | ol
-3 T %o Forced Loca e Speed input %] [Stall monitaring]
53 258 Q [Time-ut fonc. local] I ujnP'“]" | [Sitail monitcring]
; =) 3 o [ [Farced Local Assign) | [SE|P|E'TPWP-GIH| [Stall Max Time]
2% x35¢c = [HM1 e ] [ Gain] | [Etall Current]
z3han o thons] I P 1 tive gain) [Sitall Frequency]
&0 T 2o = 44 [Generc func [FiD u:nv; g | [Therm sensar mon]
O o [Ramg] | [PID ramg] . 2 Th Maniloring]
T x22 = Emn‘frw] [PID Imversion I |ﬁ2 Type]
S 53% 3 [Ramp increment] | [PID Min %L:E:I.:I] A2 Th Warn Lewed]
Se s = [mm"m::]| i e e | (A2 Th Eror LR""}
5558 & o= i o ERES
~ < 5‘2 [End Az round) | |FID Httmh?" I'"im] Al Th Maniioring)
F- R [B=gin Dec round) [PID Start Ref Fre | [AI3 Type)
c2gg [End Dec round] | [SieepiWakeup) 3 Th Warm Level
o QP £ [Ramp 2 Thd) [Blezp menu] ! ws Th Error Lewed
Q s 37 mp Switch Assigr] I [Sleen Detect Mode| | % Th Error Resp
o8 0 [ﬁg‘,umun | [Sleen Switch Assign| Al Th Vale]
39 =3 [Decieraton 2] | [Inst. Flow Assign.] I Al Th Maniioring)
O < O e [Dec. Ramp Adapd] Sieen Flﬂ'*;.-"“"'ll [AJ4 Th Warn Lewed)
8975 [+ speed] ! S i Lol | [Al4 Th Error Level
2953 [+ Speed Assign] | sl [Al4 Th Error Resg]
wE Do (e piwcis S e P Lova] [ [Al4 Th Vaie]
m o > 3 Frequency I [Sieen Deiay] A5 Th Manitoring]
c X £ S [Ston configuration] [Sleep Delay | [AIS Th Warn Level]
= 3, 3 3 [Type of stop] | [Bioasi] Lrep Boost Speed] % Th Ernar Level
C =0 n Freewhes| Stog] [Sle=p | % Th Ermar Resp)
=228 Freesee <o 1 ! b codsop k] | IS T Ve
= Faest Siop Assign [Advary
o 8 = e ER:nander] | Sleep m]m] | 46 [EmorWarning handiing]
< DS 5 [DC Injection Assign] Seep Delay] [Fant Reset)
= [OC Inj Lewed 1] | [Sieep Check Rief v | [Fauit Reset Assign]
g 533 [0 Inj Time 1] [Check Sleep Ref spd] Prod Restart Assign]
€93 5 [OC Inj Level 2] | Miake up menu] | |pm.,_.u restari]
=20 Inj 1m=2| [Wakez Uip Mode] [urtc Fansh Resed)
N g- MEEC it I [Walkz Up Process level] | [Auto Fault Ress(]
3. 8355 ' fhuio O meci nr:chﬂ"-] [Wakke Up Process Ermar] [Fauit Reset Time]
= L) [Aarte DE inj Lewved 1] | [DutiesPres Assign] | [Catch on the iy
2 23 [Auto O inj Time 1] | [:m Up Press leve] [Catch On Fh © 1 -
F — g [t D imj l]'.m §]| Up Detay] | |Catch an Fly Sﬂ]ﬂm"’"ﬂ
w reshold reached) Fhermal monit
3 4] "<D [ft O inj Time: | U'H[H'gh Currant Thd] I ["“"“uw Thesmal Mode]
T 2T el Assign] I [Law | Thresheid] I;j*““" Them Trel
o L c E'bg Fraquency] [Matoe Freg The| | [MatorTemp EroeResp]
= -g ; [.bg Dizlay] | [Low Frey. Threshold) [Cutput phase Lass] F
£ o9 ng&!eﬂlil [Freq. threshold 2) I [DutPhased oss Assign]
= g = I [2 Preset Freg] | [2 Freq. Threshold] | |DutPhaseloss Delay]
™ S wn 4 Preset Freg] Therm Tha] [input phass oss]
o T c [8 Preset Freg] | eference high The] I [InPhaseLoss Assign)
o g 3 [18 Presst Freg) [Reference low Thd] [Extemal errar]
] ET [Preset Speed 2) ' [Maires contacior commard] | Ext Error aszign]
g 0o [Presst Speed 3] | [Mains V. time aut] |E1I:El'm|' Resp] .
o .. [Pre=st Speed 4| [Mains Contacior] I [Undervakage handling
> Speed § I [Dorive Lack] |Underoitage Resp]
= [E:: Speed § [Parameters switching] | [Mains voltage]
= [Pres=t Speed 7] | [2 Parameter sets] [Undesvoltage level]
= [Presst Speed ] [3 Paramster sets] | [Lirdes ot timeout]
2 [Pres=t Speed | I [Paramessr Sdrcw% [Stog Type Ploss)
- [Pres=t Speed 10) [Siop after speed timeau | |Undery. restart tm)
g [Preset Speed 11] | [Low Spesd Timeout) | [Prevention jevel]
S [Pres=t Speed 12) [Bleep Offset ;’1‘;:']3 ax siop time] tine]
5 [Presst Speed 13) | [Advanced sieep | DC bus maintain
= [Presst Spemed 14] [Simap Mode| [round Faut) ation]
o 18] | Condition] Ground Fault Act
g mgﬂm K:C"“m‘ﬂ I [4.2!3:& loss]
= [Skin Fruql-!ﬂf!-'lzl | [cn:maeegﬁrf’ﬂﬂl | Al q.m-ni:ml
(%} Skip Frequency Booster Contral] 2 4-20mA loss
s Egmpsjiir:qFrmrtﬂ | I [Bystem h—mllEdJ-I:_LH] | ﬁs 420mA loss]
= [Skin Freq Hysieresis] | [Pump, System |
= [Define system units] [Ner OF Pumps]
3 [P sansor unif] !
g
o
=
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a:ampiran 5 — Parameter Program untuk ATV12H075M2

rEF- Spead Reference Mode
Parameter

Extemal Referance I
ik Hz LFr

Analog Input Virual|]  -% ALY

Spesad] Pasfarincs

read ori -Hz Frii
riternal PID o
Reference =
PID Refenence

i ki i

Man - Monitering Made

Parametar Code
Extemal Peferance -
Vi -Hz LFr
Analog Input Virual|]  -% ALY
Spesed Raference He FrH
(el orily)
Cuilput Fréquency -He Fr
Borlor Currenl A LCr
FID Error -% rPE
PID Fesdback: -% FF
PID Refenence -% rPC
Ikain Voltage N Ui
Molor Therral o "
State i
Divive: Thesrral o e
Staba g
Cuilput Power - O
Product Stalus Stat
Maintenance
Meru AL
Stale of Logic -
Irputs L1 b Lid L=
Stale of Loge
Cutput LO1 & Lasl
Rty B1
Dispilary of High .
S Vale Hz 8
Dirive: Power
e
Rating ncll
Diriwe: Viollage
Raling LoAL
Specific Product —
Nurmiber =
Card 1 Software ciEU
Virsion =
Card 2 Software cosy
Wersion B
Poun Elapssd AH
Tine Displey
P O Tirre
Disiay PtH
Fan Time Display FiH
Procass Elapssd
Tme Pt

WOTE: The key drive seltings for basic operation
are highlighted in yellow. Refer to the Altivar 12
User Manual BBV2B581 for additional
programming instructions.

Mon - Monitoring Mode Conl.

§no- I

ConF - Configuration Mode Cont. Sl 07

Parameter Code ctory Parameter Code Factory
i Setting
Madbus Lo
Communication Com Configuration Lad
Slalus Subarienu
Liest Dstesccbescd _—
Fanit 1 df1 LO1 Assigrrment LA rd
Slate of Drive at EF LO1 Stahug
Detected Falt 1 (Cuilput active L5 PO
= Jawed)
Lt Dhestasccbincd
Fat? ar2 Appication
- Owerload Time -5 100 0%
Slate of Drive at R Dedany
Detectad Fault 2 e
o Appicalicn 4% | oo | sometnce
Lasst _fsch':d dPa Owerian Threshokd - .
Fiat 3 Tiries Cheskny busiores
Siate of Drive at EFa Ayt Stan for ~frir FtD 0 min
Detcied Fault 3 Owerlesad Fit
Lissd Dsected Appliation
Fault 4 dPd Uricierinad Time -5 Lt 0%
—— Delay
A ki
e E— 4 | WL | e0mefnCr
Ml P Cod | Thresshodd
Tirre Deskay bestore
. Audey Star for -ITin Ftl O min
ConF - Configuration Mode E? Urichericsad FIL
Y—— Code Fastory :‘.'I"'""' r'ﬁ""”"" He | Fid | sOeréoHe
Setting reshol
Malor Curent Warias w'
Excerrial Pedarance -# Cd
Viakia -Hz LFr Threshald raling
halor Thamnal 3 " 100%
Aralog input Vical | -% AN Slaba Threshiold i
Standard h o
rcdard Motor - - .
. -Hz BFr 50 Hz Canfiguration Al
Frequency t i
Pefarance Chanmeal . ;
i Fr Al AN Assignment AN rd
Accaleration - ACC ag AN Type AL i 1
Decaleralion - | dEC ds Motor Control Mermu drC-
L He | =P OHz Standard Matar y
Speed = He | b B0 Hz
High Speexd Hr | HEP | S0arB0HE Fasted Motar Warias w!
Prraser s ratirg
Fattect Mataor ariess vl Pated] Mt Cos aries wi
Prrwer e raling phi Cos ratirg
Stare Cusiomer - Fastesd Mol ~
[ e—— s s Vohage 4 | uns 230y
FacioryFecal Fasted Mot Varies w/
Custamer FC5 n0 Cuseril ! A niCr rafirey
Paran A
i e ek Rasted Malar .
Access o FULL [Sa— -Hz FrS 50Hz
Cornplste Menu = -
Vs w/
Macro- CFa =8 Patesd Mobor Spessd | -om n&p rig
Corifiguration
Mz He | o B0 Hz
Ipurt Owrtpurt Menu L0- Fresyusncy B i
y ¢ Ci ’
Type of Cantral oo ac Malor Control Type Ci Zid
A Compensalion N - N
2 'Wire Typea - b | ] LFr 100%
Canlrel b [irarstion) b L)
Lasgis s Typss APL POs Sip Campersalion ] SLF 100%
Al Configuration Frequencyloop | g | g 0%
Al Stabity
submenu g o
reguency Loap P - "
Al Type Allt sU Gain BO| ARG e
Al Currént Flux Presfile % FFL 2%
Scaling - | Crld A
Parameber of 0% Swiiching -kHz | EFr 4 kHz
Al Current Frequency
Scaling -1 i O Switching
Paramaber of Ll oma Fraquency Type ik HA
100% abor Moise
s rrd rd
R1 Assignment r FL1 Reduction
Aute-buning Un rd
cbor P
TJJ’ arameler MFC B
Cheicas
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ConF - Configuration Mode Cont. S0~

GonF - Configuration Made Cont. S 0~ F.

ConF - Configuration Mode Cont. 5[ 0~ .

Parameter Code Fachory Paramater Code Factory Parameter Code Factory
Sefting Setting Betting
Cantral Menu CiL- Presstspeed 5 | iz | SPS 25Hz Pump submenu PP
Raferarize Charmel R N Applicaton
i Frl Al Prisset spasd 8 e SPE 30 Hz Dverlaar Time " oL Dz
Dy
o malRelerence |y | e Prsiopeed? | 42 | 8P7 | 35He Aepicaton
COreerioad -% LOC | 90% of nCr
Analeg nput Vial| % | AL Pressdspeedd | +z | SPB 40Hz Theeshokd
Tirme Dty
Pesersa irbibition iy nd Skip Frequency e JOF Oz ‘-’.‘rD.'l::"E:JSI'I:l nn RO L
Applicaton
Stop Key Priarity Pat YES PID submenu Pid Urcierksad Trre - Lt Og
Dy
Chan r
e | o] v | [ | [ e | =
— _i ERTE — Uriderioad -% LUL | 80% of nCr
;LIITTIH'I it & ° roportional e i 11.-,-H|m
Canral 1 Gan Trne Detay
Forced Local bestors Aoy Start | -min | FU Qrin
F—— FLO nd PID Inbagral Gain [Lt] 1 | tor Underioad Pt
Forced Local PID Dertvalive - Helacting the mE [ om0
Pleferanse ROC w0 (Gan 1G5 0 Cperating Made
larling
. PID Feadback
Function Menu Fun- Pt FeS 1 Frequencycithe | -Hz | FOn | HSP
i Aucliary Pump
Anation
B o —— Pl ) S
Riferenoe are Startiig -5 10n s
Accedaration ] ACC 38 2 presst PID the Adiary
A . Pr2 rQ Pump
. - : it Ramp for
Diecieration ] dEC a8 4 prissst PID o o Feaching the . o -,
T ] Asgiriment Muiiary Purip =
. Ly Lin 2 Pragsl FID R R Borriral Speed
Aasigrenen % P2 17
Rarrg Swilchi Retesenca Auudery Purip
ek s el 3 Precel FID - - Slpping He | FoF | ok
nmutation p— ] PR3 50g Fresguancy
Pocslaration 2 s | acz 5s 4 Preset PID - — Dine el
. - Py T5% ore the ; 5
Aeferenos Aupcliery Pump % 10F ch
Deceeralion 2 H oE2 55 rilemal PID - . o St Compiand
Dl P Flefererioe Hamp for
Adaplation b YES PID Reslisrsances " e s Aupcliery Pump -5 roF g
Agsigremenl Aamp - Sloppirkg
| PID Wi Vishues . - Ziwts Flena .
Stop Configuration T Pt % L 0% Detectior Padod | M0 | nFd nd
T
_ PO MaxVae |, . 260 Flia
= Ll - i -
yoe ol Stop s P Afererice % PL 100%: ?Liﬂlf_"_llj.ul Hz FFd OHe
tivation
Freested Siop - PID Prescictive: - [ ——
Assigrenesil a 0 s * ki n ’E:;sl'lun
- Hz | LFd 0z
P P ) cceration? | = | ace Bs Detection Offset
= — Current Limitation —
Rearrgs Divicer aCF 4 P Garection PIC r0 submenu
Aeverse 2l Current
Reverss Direction s nd PO AR Pal i Lisnason Lc2 ro
Assignment Corrrnutation
Musto DC Injection PID Manual Current -
AdC E—— P 8] Lirnitaian -A 1] Sl
Aulornatic DC - Livw Spessd Current ) R
inpachion AdC: YES Operatig Tame * e m Lirmalian 2 ” Az 5l
Auiernatic DC e § 0 P Wi Up 4 - Spead Limit
Injection Curen % | a0 T Ll - L S subsmenu Fb
Aulornatic DC . — ‘Make Up - - ) . ™ .
injectisn Time ] tdC 05 Thressheskd % LIPP 0% Levw Sped Hz L=p Oz
) - § Sieep Threshdld | Liva Speed }
o Assigrimant JOG nd Ot ¥ SE 1He Operating Tims & s nd
Preset Speed P Feadback
] SLuerE.ie;ur % LAl ] High Spesd -Hx | HEP | S0or80Hz
Threshaolkd M
2 presel spaesds Ps2 nl EE Fr\?'_i.',ﬂ.h Astiorurant s “
Supendsion . .
4 presat spaeds PS4 ) Funiction Tirne : i o= 4 SHd 0
Dl Assiorumant
Yy
B preset speecs PSE nQ F""“'”L_"_'_ High Spesd 2 -Hz | HSPZ | asHSP
S +e | aFD OHz
Detaction )
Pragst spessd 2 -Hz P2 0 He Fysleresis High Spesad 3 -Hz HZP3 a5 HSP
PID Feadback WE YES
Presat speed 3 -Hz =2 SHz Supendsan High Spesd 4 -Hz | H5P4 as H5P
Prosetspeedd | -Hz | SP4 | E0Hz FoltackZpeed | e | LFF | O
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ConF - Configuration Mode ConL S 0~ .

ConF - Configuration Mode Cont. g 0~ ]

Parameter Code Factory Parameter Condle Factory
Setting Setting
Fault Detection P
4 e FLE- Communmication Menwr COi-
Dbt Fadt . e i -
[T — raF 0 Madbus Address Add OF
e Atr S e 182
Ay rtormatic -
Maodbus Format a
Rasiart subwmien I noy e o BE
aa:l::rj:lr‘l- L 5 mir Mo Tirme out 5 o L]
I Scan
Cateh on the Fy FLr ¥l ;‘::mu = Ics
Motar Themmal Conn Scarmes
Protection HHt Al Address nkda OCE1
submesnu Pararreier 1
Motor Therrmsl A EH WA wo' Coowm Scarmes
Current raling e Address nilA2 by |+ e
Y TR Parameter
E‘:ﬁ: Protection 1 ACL Cenr1 Searmer
— Rlesscl Address niAS o
Owerinad Faul oL YES Pararater 3
Marsgement Coin Scarmes
el I o papiss | Jauma| o
Output Phase Loss oL YES S — ocs
anes w' Cionn Scarmes
g Phsse Loss FL i Write Acidirass Al 2135
]
[T = = Parameler 1
£ . Ush Coanr Scarmes
Undervotage WWrite Acidrass nCAZ 2194
S . - Parameler 2
E:"'h ) e = Ciowr Scarmes
| Marcerment WWribe Aciciress riCad o
Linderaofiage =ip o Parameler 3
Pressertion T Scarmes
Undlereofiage Wit Acieiress nCiAa o
Rarrg & o] 1% Parameier 4
Diescederration Input Scanmer 1S4
_LL Acoess submenu
GET Test Strt i Court Scarmes
Fessd Adcress rikd1 ETA Vake
4 - 20 rref, Losss = ke |
Bt wnior L i Conm Scarmes
Diesbesbied Faalt Al Address nk2 | AFAD Vs
rhibition ri- i Viahe 3
Aeosicgrurent Coowm Scarmes
Modbus Fault - A Address rikt3 8000
Ilariagparrent 2L VES £3m3
— Cewr Searrys
m;:ﬁr_‘n it nD A Address rikdd 8000
Wb 4
Raset Power Aun rPr nD COuput Scanmer osa
Access submenu
Extermal Fault EF Com Searmer
submer WWiribe Aciciress niz1 CRAD alue
Exterral Fault EiF "0 Wil 1
Assigremenl i Cionn Scarmes
Stop Wribe Acidirass nC2 LFRD Viah e
Type - External EFL n ke D
Fault Conm Scarmes
Wiirite Acidrass niC3 8000
Fallbsck Speed He LFF OHz Valed
Ciowr Scarmes
WWiribe Aciciress nz4 a0nn
Wik 4
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g:ampiran 6 — Tampak Depan Panel MCC

Z)

-

i}

.\

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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g'_ampiran 7 — Job sheet Praktikum Pengendalian Dua Motor untuk Panel MCC

©H

@ 5:,

POLITEKNIK

Job sheet Pengendalian Dua Motor
Induksi Tiga Fasa Berbasis PLC dan VSD
Program Studi Teknik Otomasi Listrik

erbasis PLC dan VSD

Industri dan Teknik Listrik

Jurusan Teknik Elektro

Cipta milik P
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
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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

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Tujuan :

1. Mahasiswa mampu membuat setting.parameter program untuk VSD;

2. Mahasiswa mampu merancang: pengendalian motor.induksi tiga fasa
dengan menggunakan PLC ke VSD;

3. Mahasiswa mampu merancang desain program HMI dan SCADA,;

4. Mahasiswa mengetahui.pengaplikasian motor.induksi tiga fasa di dunia
industri;

5. /Mahasiswa mampu menerapkan protokol Maodbus untuk kemunikasi
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 sebagai
pengatur kecepatan rotasi sebuah 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
kritisnya masih berupa.komputer saja . tetapi-ketidaksesuaian Karakteristik
inverter pada beban tertentu dapat menyebabkan sebuah sistem berhenti bekerja.

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

standar industri seperti Modbus.
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indikator OFF

Tampilan Direct On
Line akan muncul
ekan Push Button ON,
pu Indikator ON dan motor al
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/m .

1. Kontrol Motor Induksi Tiga Fasa Starter Direct On Line

Deskripsi Kerja Panel Motor Control Centre :

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

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
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Mapping Sistem Kontrol Panel MCC :

T

a O :
= 0

Switeh Hub
Ethernet
M
v
Buzzer

HMI Weintek
807iP

Motor Induksi 3
Fosa 4 kW

Communication

Modbus TCP/IP

Kontaktor
Y-4

SCADA
Vijeo Citect
1CE16R

Modbus TCP/IP
Communication

Foso 4 kW

A

PLC TM22

Thermal
Kontaktor
DOL
Motor Induksi 3

Jverload Y-

"

M2

N7
075

ATVIZH
3

Thermal
Overloed DOL

Motor Induksi
Fosa 0.37 kW

Emergency
Button

munication

Modbus RTU

Com
4 kW

FQoso

Motor Induksi 3

ATVBTOU75N4
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Standar Operasional Prosedur Praktikum :
Sebelum dan saat melakukan praktikum, terdapat beberapa hal yang harus
diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

1. Mengenakan jas lab atau wearpack pada saat praktikum;
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2. Memastikan selalu kesehatan dan keselamatan kerja (K3) selama
praktikum;
3. Menggunakan alat sesuai dengan fungsinya;
4. Pastikan area kerjasselalu bersih dan rapi, baik pada saat.digunakan,
maupun saat selesai digunakan.
Standar Operasional Prosedur Pemrograman PLC TM221CE16R:
Sebelum dan saat melakukan pemrograman PLC, terdapat beberapa hal yang

harus'diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

1. Mengutamakan selalu keselamatan dan kesehatan kerja (K3);

2. Membaca manual book PLC TM221CE16R untuk memahami carawiring
dan pemrograman PLC;

Memastikan tegangan suplai PLC sudah sesuai dengan spesifikasi;

4. 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. Pada saat melakukan download program, pastikan tidak terdapat motor
yang bekerja untuk mencegah motor berhenti mendadak;

7. Apabila'menggunakan komunikasi ethernet dari laptop ke PLC, terlebih
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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);

8. Untuk mengubah IP Address PLC hanya bisa dilakukan dengan cara
download program lewat USB port PLC ke laptop.

Standar Operasional Prosedur Setting Parameter Program VSD :

Sebelum dan saat melakukan pemrograman parameter VSD, terdapat
beberapa hal yang harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

1. Mengutamakan selalu keselamatan dan kesehatan kerja (K3);
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@
ﬁI,'r 2. Membaca manual book ATV12HO075M2 dan ATV610U75N4 untuk
e _’E‘ memahami cara wiring dan parameter program VSD;

» ;3 > 8 3. Memastikan tegangan suplai untuk masing-masing VSD sudah sesuai
.g g ":2 g dengan spesifikasinya;
'§'§ . : 4. Terlebih dahulu membuat daftar parameter program yang akan
;’f‘g ;—._. dimasukkan ke dalam VSD beserta parameternya;
;,-‘Z'- % 5. Untuk ATV12, pemrograman dapat dilakukan dengan.memutar jog dial
f;@, = kemudian ke menu-Conf, sedangkan pada ATV610 dilakukan.dengan
£5 = e T
53 8 menekan home dan langsung memilih parameter yang ingin diatur dengan
§§_ % memutar keypad:;
'ég_ :’:,r 6. Memastikan kabel komunikasi yang digunakan terhubung dengan baik;
%é" 5,. 7¢ Memisahkan cable duct antara DC dengan AC untuk menghindari
:‘: Z_. terjadinya noise.
%g 8. Hati-hati dalam menekan tombol saat melakukan setting program secara
58 lokal;
Eg Standar Operasional Prosedur Pemrograman HMI :
§§ Sebelum dan saat melakukan pemrograman.HMI|, terdapat beberapa hal yang
%’- g harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:
?g’»’ 1. "Pada saat menekan layar HMI, pastikan tangan tidak memegang benda
% §' apa pun dan bersih dari kotoran;
%g 2. Perhatikan spesifikasi darirtHMI-yang-akan digunakan;
2—,;’- 3. Menyiapkan software pemograman HM I sesuai yang tertera di spesifikasi
§ § tersebut;
'§ £ 4. Setelah “memasuki software, langkah awal yang diharuskan adalah
co
z o memilih spesifikasi. HM| yang sesuai pada software;
;":, 5. Kemudian menuju pada-Parameter Setting dan masukan-IP"Address untuk
; komunikasi Modbus TCP/IP yang terhubung pada PLC;
g': 6. Membuat desain masing-masing halaman untuk kontrol motor Direct On
§ Line, Star — Delta, VSD ATV12H075M2, dan VSD ATV610U75N4;
E 7. Setelah desain telah selesai maka diberikan alamat pada masing-masing
5 switch/push button, lampu tanda, dan numeric bar yang sesuai pada
?; program PLC;
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Setelah perancangan HMI pada software telah selesai maka data pada
software harus di-download untuk perangkat HMI dengan media
Ethernet;

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

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

harus diperhatikan oleh-mahasiswa, di antaranya:

Memperhatikan spesifikasi PLC yang ingin dihubungkan oleh SCADA.
Membuka software Vijeo Citect Explorer, setelah itu buat komunikasi
dengan PLC yang akan digunakan.

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

Memilih PLC yang akan digunakan.sesuai.spesifikasinya dan pilih
komunikasi Modbus TCP lalu sesuaikan P Address dengan PLC yang
akan digunakan.

Kemudian buatlah variable tags sesuai.dengan alamat yang sudah
dicantumkan pada program PLC lalu compile:

Selanjutnya membuka software Vijeo Citect Builder dan membuat new
page.

Membuat desain kontrol panel' MCC-pada halaman tersebut.

Setelah desain sudah selesai lalu mencantumkan tag pada push button,
lampu tanda, dan numeric bar sesuai dengan fungsinya.

Kemudian® jika desain sudah selesai semua dan tag sudah sesuai,

hubungkan perangkat yang digunakan dengan PLC dan run project.
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Standar Operasional Prosedur-Pengoperasian Panel. MCC:
Sebelum dan saat melakukan pengoperasian Panel MCC, terdapat beberapa

hal yang harus diperhatikan oleh mahasiswa, di antaranya:

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

nominal tegangan antar fasa;
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3. Pastikan seluruh kabel terhubung ke masing-masing terminalnya dan
terisolasi dengan baik;

4. Nyalakan seluruh MCB di dalam panel, baik tiga fasa maupun satu fasa;

5. Pastikan seluruh komponen menyala;

6. Lakukan pengecekan error pada HMI, PLC, SCADA, dan VSD, apabila
ada error maka terlebih dahulu”selesaikan_masalah tersebut sebelum
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mengoperasikan;
7. Pastikan tidak terdapat benda yang menghalangi pergerakan motor;
8. Pengoperasian dapat dilakukan lewat HMI, SCADA, ataupun secara lokal
lewat VVSD;
VSD ATV12H075M2
A. Wiring Terminal

Input 240 V 0-10Vdc x-20 mA

0-5Vdc 0-10Vdc x-y mA
1 jon|@ e

Output 240 V

PA|PC|U |V | W
I+ /=1m|m2|m3

€)
OM ‘
(Dsmk:-®3 2 | @ f_f_f_f__@l
(M) @SOU,OJ ]

Berikut ini fungsi dari masing masing terminal yang terdapat pada
Inverter ATV12 :
1. Terminal R1A merupakan kontak relai NO.
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2. Terminal R1B merupakan kontak relai NC.

3. Terminal R1C"'merupakan pin Common.

4. Terminal COM merupakan Common untuk Input Analog dan dan
Logic 1/0 AlL.

5. Terminal 5V +5VDC merupakan supply yang disediakan oleh
drive.

6. Terminal AO1 merupakan Analog Output.

7. LO+ merupakan Logic Positive Logic (Source).
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8. LO- Common Negative Logic (Sink).

9. Terminal COM merupakan Common untuk Input Analog dan dan
Logic 1/0 LI1- L14 merupakan Logic Input.

10. Terminal +24V +24 VVDC merupakan supply yang disediakan
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oleh drive.

11. Jika sumber eksternal digunakan (maksimum:+ 30 VVDC),
sambungkan 0 V sumber ke terminal COM, dan jangan gunakan
terminal + 24"\V/DC pada drive.

12. Terminal RJ45 Koneksi RJ45 untuk perangkat lunak SoMove,
jaringan Modbus; atau tampilan jarak jauh sumber.

B. Bagian-Bagian VSD

Value LED;

Change LED;

Unit LED;

Tombol ESC (Escape)

Tombol yang digunakan untuk keluar atau kembali dari menu,

—
o
o
-
o
3
(=}
3
[}
>
Q
c
=,
T
1"
()
o
o
-
o
=)
o
-
o
c
"
o
c
-
c
=2
~
o
=
<
o
-
<
=
3
-
o
=
T
o
3
[}
=
n
o
3
-
s
3
=
o
=
Q.
o
3
2
[}
3
<
[}
T
c
-
=
o9
>
1%
c
3
o
[}
-

A wnp e

parameter, atau pun membatalkan nilai yang ditambilkan dan kembali
ke nilai sebelumnya;
5. Tombol Stop/Reset
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10.

11.

12.

Berguna untuk menghentikan motor. Tombol ini hanya berfungsi

ketika drive berada pada mode kontrol lokal.

Tombol Run

Berfungsi sebagai tombol untuk menghidupkan motor. Sama seperti

tombol stop/reset, tombol ini hanya berfungsi ketika drive berada

pada mode kontrol lokal.

Jog Dial

Memiliki tiga fungsi, yaitu:

a. Sebagai potensiometer ketika drive berada pada mode kentrol
lokal, dimana digunakan untuk mengubah nilai frekuensi
masukan;

b. Sebagai navigasi untuk berbalik searah jarum jam atau
berlawanan arah jarum jam;

c. Sebagal tombol seleksi untuk-memilih mode atau parameter
dengan cara menekan enter pada jog dial.

Tombol Mode

Digunakan untuk pemindahan mode drive lokal atau remote.

LED Mode Konfigurasi

LED mode konfigurasi merupakan LED yang menandakan bahwa

mode konfigurasi sedang aktif. LED ini berada pada kanan layar VSD

LED Mode Monitoring

LED mode monitoring merupakan LED .yang menandakan bahwa

drive berada pada mode monitoring. LED ini berada pada kanan layar

VSD ATV12H075M2.

LED Mode Referensi

LED mode referensimerupakan LED yang.menandakan bahwa

mode referensi sedang aktif. LED ini berada pada kanan layar VSD.

Display Empat 7 Segment

Merupakan display yang berfungsi untuk menampilkan nilai, menu,

maupun parameter dari VSD ATV12H075M2.

VSD ATV12U75N4
A. Wiring Terminal
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Mod bus
VP128

|

; '.'-'Mod bus ; ;

Berikut_inifungsi dari_ masing masing terminal yang terdapat pada
Inverter ATV610 :
1. 'R1A merupakan kontak relai NO

eyieyer 1abap Yiuyaiijod wizi eduey

R1B merupakan kontak relai NC
R1C merupakan pin Common.untuk R2
R2A merupakan kontak relai NO
R2C merupakan pin Common untuk R2
R3A merupakan kontak relai NO
R3C merupakan pin Common untuk R3

24V +24VDC merupakan supply yang disediakan oleh drive.

Doy 1 W

COM merupakan.Common untuk Output Analog dan.dan Logic I/O
AQ1 dan AQ2.
10. AQ1-AQ2 merupakan output analog.
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11. P24 +24VDC merupakan supply yang disediakan oleh drive.
12. OV merupakan supply yang disediakan oleh drive.
13. DI1-DI16 merupakan kontak digital input.
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14. DI5-DI16 merupakan-kontak.input pulsa.

15. 10V merupakan supply yang disediakan‘oleh drive untuk analog input.

16. Al1-Al2-Al3 merupakan analog input VVSD.

17. COM merupakan Common untuk Input Analog dan dan Logic I/0 All
dan Al2.

18. Al2-Al3 merupakan input sensor.

19. Modbus VP12S merupakan terminal RJ45 untuk komunikasi via

modbus atau profibus
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B. Bagian-Bagian VSD

Warna LED Status
a. Hijau

1) Berkedip, VVSD dalam keadaan ready.

2) Berkerlip, VSD dalam keadaan akselerasi atau dekselerasi

3) Menyala, VSD dalam keadaan Running
b. Merah

1) Berkedip, artinya ada peringatan

2) Menyala, artinya terdapat kesalahan status operasi (fault)
Warna LED COM
Kuning berkedip artinya komunikasi Modbus Serial Line aktif
Warna LED NET
a. Hijau artinya Fieldbus'module communication aktif.
b. Merah artinya Fieldbus module communication detected error,

apabila berkedip artinya communication incorrect settings.
Tombol STOP/RESET merupakan tombol untuk memberhentikan
motor dan melakukan reset-alarm.saat.gangguan-sudah terselesaikan.
Tombol ESC merupakan tombol yang digunakan untuk keluar atau
kembali dari menu, parameter, atau pun membatalkan nilai yang
ditambilkan dan kembali ke nilai sebelumnya.
Graphic Display merupakan tampilan data atau pengaturan VVSD.
Tombol HOME merupakan tombol untuk kembali ke menu tampilan

awal.
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Tombol RUN berfungsi sebagai tombol untuk menghidupkan motor.
Sama seperti tombol stop/reset, tombol ini hanya berfungsi ketika

untuk mengakses parameter program VSD.

drive berada pada mode kontrol lokal.
7. Touch Wheel / OK digunakan untuk menyimpan nilai saat ini atau
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