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ABSTRAK 

 

Fahrul Dames : Rancang Bangun Kendali dan Monitoring Motor 

Servo Berbasis Human Machine Interface 

 

Pembimbing : Doni Tri Putra Yanto, S.Pd., M.Pd.T 

 

Sistem kendali dan monitoring motor servo berbasis human machine 

interface merupakan sistem yang dapat mengendalikan dan memonitor kecepatan 

dari motor servo. Motor servo dapat dikendalikan dan dimonitoring karena adanya 

komunikasi timbal balik antara driver motor dengan encoder yang menerjemahkan 

dan mengontrol motor servo. Driver motor bekerja atas perintah programmable 

logic controller yang telah diprogram dengan bantuan komputer. Untuk 

pengendalian dan monitoring digunakan human machine interface sebagai alat 

yang dapat berinteraksi dengan user sebagai pengendali sekaligus pemantau 

kecepatan dan posisi dari motor servo. Hardware yang digunakan adalah 

programmable logic controller SIEMENS SIMATIC 1215C DC/DC/DC, human 

machine interface SIMATIC BASIC COMFORT, driver motor SINAMICS V90 

dan motor servo SIMOTICS S-1FL6. Software TIA PORTAL dan V-Assistant 

digunakan untuk pemograman dan pengaturan parameter dari setiap hardware 

sistem. Untuk hasil pengujian memperlihatkan bahwa sistem kendali dan 

monitoring motor servo berbasis human machine interface yang dirancang dan 

diusulkan dalam penelitian ini telah memberikan hasil yang baik dan dapat 

menghasilkan data – data yang diperlukan, dalam pengendalian dan monitoring 

motor servo dan untuk hasil pengujian ini terdapat beberapa selisih error yang tidak 

terlalu besar antara alat ukur dengan tampilan pada human machine interface, error 

ini dikarenakan keadaan alat yang tersedia di labor pengujian. 

 

Kata Kunci: Motor Servo, Sinamic V90, Kendali dan Monitoring, HMI, 

Siemens 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

Perkembangan teknologi saat ini banyak mempengaruhi dari berbagai 

aspek kehidupan. Tentunya dapat dilihat dalam perkembangan yang terjadi di 

dunia industri, baik industri bermodal kecil maupun bermodal besar. Dalam 

perkembangan ini, banyaknya industri yang sudah menggunakan teknologi ini 

dapat meningkatkan efesien dan efektifitas kerja. Segala alat dicoba dan 

digunakan untuk mencapai efisiensi dan efektifitas setiap tindakan yang 

dilakukannya, berbagai percobaan dilakukan agar dapat menghasilkan jumlah 

efisiensi yang besar dengan tenaga yang seminimal mungkin (Danuri, 2019). 

Dengan teknologi yang berkembang sangat cepat ini hendaknya semua industri 

selalu sejalan dan berdapatasi agar mendapatkan pekerjaan mudah dan cepat. 

Salah satu penggunaan teknologi industri terbaru yaitu sebuah sistem 

motor servo. Motor servo ini banyak diterapkan sebagai alat penggerak dalam 

proses kerja didunia industri, dengan penggunaan motor servo dapat dipastikan 

pekerjaan akan lebih mudah dan cepat dibandingkan dengan cara konvesional 

menggunakan tenaga manusia yang memakan banyak waktu dan berat untuk 

dilakukan (Darmawis, 2021). 

Dalam sistem motor servo terdapat sistem kendali dan monitoring, sistem 

kendali dan monitoring ini yang akan menggerakan motor servo agar dapat 

bergerak sesuai dengan kecepatan dan posisi yang dibutuhkan dalam 

penggunaanya, sistem ini dikendalikan dan dimonitoring menggunakan driver 
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motor servo. Driver motor memiliki encoder yang membaca kecepatan dan 

posisi sudut dari motor servo (Saputra, 2016). 

Programmable Logic Controller atau disebut juga PLC merupakan salah 

satu alat kontrol yang dapat melakukan pengontrolan dan monitoring terhadap 

driver motor servo. Pengontrolan dan memonitoring driver motor servo 

menggunakan PLC pada industri dapat mengurangi resiko dan meningkatkan 

efisiensi kerja. Pekerjaan yang dilakukan secara manual dapat digantikan 

secara otomatis dengan menggunakan PLC sebagai alat pengontrol dan 

pengendali dalam industri. NEMA (The National Electrical Manufactures 

Association) mendefinisiakan PLC sebagai piranti elektronikal digital yang 

menggunakan memori yang bisa diprogram sebagai penyimpan internal dari 

sekumpulan instruksi dengan mengiplementasikan fungsi – fungsi tertentu, 

seperti logika, sekunsial, pewaktuan, perhitungan dan aritmetika untuk 

mengendalikan berbagai jenis mesin ataupun proses melalui modul I/O digital 

dan analog (Yuhendri, 2018). 

Seiring berkembangnya teknologi, demikian pula teknologi sistem 

kendali. Pengembangan perangkat keras sistem kontrol memungkinkan 

penerapan sistem kontrol pengawasan (Supervisory Control) untuk kontrol 

motor. Kontrol pengawasan memungkinkan untuk melakukan tindakan kontrol 

dan memantau parameter kontrol melalui sistem pemantauan dengan tampilan. 

Konsep seperti itu meningkatkan keandalan sistem kontrol dan meminimalkan 

kesalahan sistem kontrol (Prasad, 2019). 
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Dalam pengendalian dan monitoring dibutuhkan proses input dan output, 

untuk mempermudah penggunaan digunakanlah HMI atau Human Machine 

Interface. HMI ini sudah menjadi perangkat yang selalu terintegrasi dengan 

PLC yang saling berkomunikasi dalam bentuk tampilan interface. HMI dapat 

mengontrol dan memonitoring input dan output, mode kontrol dan indikator 

sistem yang akan ditampilkan secara real time melalui sebuah layar interface 

(Putri & Mukhaiyar, 2022). 

Berdasarkan hal tersebut, penulis ingin membuat tugas akhir dengan 

judul “Rancang Bangun Kendali dan Monitoring Motor Servo Berbasis 

Human Machine Interface”. Pada tugas akhir ini penulis akan 

mengaplikasikan sistem kendali motor servo dengan driver sinamics V90 yang 

dicontrol dengan PLC Siemens S7-1200 serta menggunakan HMI sebagai 

interfacenya. Selain itu penulis juga menggunakan software aplikasi V-

Assistant dan TIA PORTAL yang digunakan sebagai temapat pembuatan 

program sistem kendali dan monitoring motor servo. 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah di atas, dapat diidentifikasikan 

beberapa masalah, yaitu: 

1. Pada industri skala kecil kendali motor listrik masih banyak yang 

menggunakan sistem kendali manual. 

2. Penerapan kendali dan monitoring motor servo belum optimal digunakan 

di industri khususnya industri di skala kecil. 
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3. Dikarenakan perkembangan teknologi sangat cepat maka industri juga 

harus dapat mengiringi teknologi dan beradaptasi dengan cepat salah satu 

dalam teknologi sistem kendali dan monitoring. 

C. Batasan Masalah 

Dalam pembuatan penulisan ini dilakukan pembatasan yang akan 

dibahas, agar hasil yang dilakukan sesuai dengan tujuan yang diinginkan. 

Adapun batasan masalah dalam penulisan penelititan ini adalah: 

1. Penggunaan motor servo sebagai objek utama untuk dapat dikendalikan 

dan dimonitoring secara real time dengan interface berbasis human 

machine interface. 

2. Mengendalikan kecepatan dan posisi motor servo dalam bentuk satuan 

linear motor servo. 

D. Rumusan Masalah 

Berdasarkan batasan masalah yang dikemukakan maka rumusan masalah 

yang akan dibahas yaitu bagaimana merancang sebuah sistem kendali dan 

monitoring motor servo menggunakan driver motor servo yang dikontrol oleh 

PLC dengan HMI sebagai interfacenya. 

E. Tujuan 

Tujuan dari penulisan akhir yaitu dapat melakukan perancangan sistem 

kendali dan monitoring motor servo yang menggunakan driver motor servo 

yang dikontrol oleh PLC dan HMI sebagai interfacenya. 
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F. Manfaat 

Adapun manfaat dari penulisan akhir ini yaitu dapat mengentahui 

bagaimana sistem kendali motor servo menggunakan driver motor servo yang 

dikontrol oleh PLC dan HMI sebagai interfacenya dirancang. Sekaligus dapat 

mengendalikan dan memonitoringnya real time. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


