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LAMPIRAN

Lampiran 1. Dokumentasi

Proses pembuatan panel simulator pengujian alat
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Panel surya yang terpasang pada rooftop Laboratorium Teknik Tegangan Tinggi
dan Infrastruktur Ketenagalistrikan Fakultas Teknik Universitas Hasanuddin
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Waktu yang dibutuhkan untuk sinronisasi pv

SIMULATOR PV ON GRID U
(\ MODEL BEB/
A

Prosesn runin simulator
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Lampiran 2. List Program Software Interface Simulator

Public Class Forml
"Public Class Simulator
Dim data_masuk As String
Private Sub btn_connect_Click(sender As System.Object, e As
System.EventArgs) Handles btn_connect.Click
SerialPortl.BaudRate = Val(9600)
' SerialPortl.BaudRate = Val(tb_baudrate.Text)
SerialPortl.PortName = tb_port.Text
Try
SerialPortl.Open()
If SerialPortl.IsOpen() Then

pb_connect.BackColor = Color.Gold tim_serial.Enabled
= True

End If
Catch ex As Exception

MessageBox.Show("Komunikasi Gagal, Harap Bersabar. Periksa
PORT!", "Peringatan")

End Try
End Sub

Private Sub SerialPortl_DataReceived(sender As System.Object, e As
System.IO.Ports.SerialDataReceivedEventArgs) Handles
SerialPortl.DataReceived

data_masuk = SerialPortl.ReadLine() End Sub
Private Sub tim_serial Tick(sender As System.Object, e As
System.EventArgs) Handles tim_serial.Tick

' tb_vbl.Text = data_masuk

Try
Dim data As String() = data_masuk.Split(";")

tb_vbl.Text = data(®)
tb_vb2.Text = data(2)
tb_vb3.Text = data(4)
tb_vb4.Text = data(6)
tb_vb5.Text = data(8)

77



tb_ill.Text = data(l1)
tb_il2.Text = data(3)
tb_il3.Text = data(5)
tb_il4.Text = data(7)
tb_ipln.Text = data(11)
tb_ipv.Text = data(9)
tb_deltbl.Text = data(12)
tb_deltb2.Text = data(13)
tb_deltb3.Text = data(14)
tb_deltb4.Text = data(15)

tb_pll.Text = data(16)
tb_pl2.Text = data(17)
tb_pl3.Text = data(18)
tb_pla.Text = data(19)

Catch ex As Exception

End Try End Sub 'End Class

Private Sub Forml_Load(sender As System.Object,
System.EventArgs)

Handles MyBase.lLoad

End Sub
End Class

e

As
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Lampiran 3. List Program sensor pada Arduino IDE

#include <PZEM004Tv30.h>

PZEMO04Tv30 pzeml (13, 12);
PZEMO04Tv30 pzem2 (10, 11);
PZEM004Tv30 pzem3(8, 9);
PZEMOO04Tv30 pzemd (6, 7);
PZEM004Tv30 pzem5 (4, 5);

PZEMO04Tv30 pzem6 (2, 3);
float V1, v2, V3, V4, V5, vb6;
float 11, 12, I3, I4, I5, Io6;
float dvl, dv2, dv3, dv4;
float pll, pl2, pl3, pl4;
float pf;

void setup() { Serial.begin(9600);

}
void loop () {

//data urutan ke 0 = VB1

float V1 = pzeml.voltage()
1f (V1 != NAN) {

Serial.print (V1); Serial.print(";");
} else {
Serial.print ("Pembacaan Tegangan Eror");

}

//data urutan ke 1 = IL1



float Il = pzeml.current():;

if(I1 != NAN) {

Serial.print (I1);

Serial.print(";");
} else {
Serial.print ("Pembacaan Arus Eror");
}
//data urutan ke 2 = VB2

float V2 = pzem2.voltage();

if (V2 != NAN) {
Serial.print (V2);
Serial.print(";");
} else {
Serial.print ("Pembacaan Tegangan Eror");
}
//data urutan ke 3 = IL2

float I2 = pzem2.current();

if (I2 != NAN) {
Serial.print(I2);
Serial.print (";");
} else {

Serial.print ("Pembacaan Arus Eror");

}
//data urutan ke 4 = VB3

float V3 = pzem3.voltage();

if (V3 != NAN) {
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Serial.print (V3);

Serial.print(";");
} else {
Serial.print ("Pembacaan Tegangan Eror");
}
//data urutan ke 5 = IL3

float I3 = pzem3.current();

if (I3 != NAN) {

Serial.print(I3);

Serial.print (";");

} else {

Serial.print ("Pembacaan Arus Eror");

}
//data urutan ke 6 = VB4

float V4 = pzeméd.voltage();

if (V4 !'= NAN) {
Serial.print (V4);
Serial.print(";");
} else {
Serial.print ("Pembacaan Tegangan Eror");
}
//data urutan ke 7 = IL4

float I4 = pzemd.current();

if(I4 != NAN) {

Serial.print (I4);
Serial.print (";");

} else {
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Serial.print ("Pembacaan Arus Eror");
}
//data urutan ke 8 = VB5

float V5 = pzemb.voltage();
if (V5 !'= NAN) {
Serial.print (V5);
Serial.print(";");
} else {

Serial.print ("Pembacaan Tegangan Eror");

}
//data urutan ke 9 = IPV

float I5 = pzemb.current();

if (I5 != NAN) {
Serial.print (I5);
Serial.print (";");
} else {

Serial.print ("Pembacaan Arus Eror");

//data urutan ke 10 = VB1 tidak dipakai
float V6 = pzem6.voltage();

if (Ve != NAN) {
Serial.print (Ve); Serial.print(";");
} else {
Serial.print ("Pembacaan Tegangan Eror");

}

//data urutan ke 11 = IPLN
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float I6 = pzemb.current():;

if(I6 != NAN) {

Serial.print (I6);

Serial.print (";");

} else {

Serial.print ("Pembacaan Arus Eror");

}

//data urutan ke 12 = delta vbl-2

float dvl = abs (((V2-V1)/V2)*100);

Serial.print (dvl);Serial.print(";");

//data urutan ke 13 = delta vb2-3

float dv2 = abs (((V3-V2)/V3)*100);

Serial.print (dv2);Serial.print(";");

//data urutan ke 14 = delta vb3-4

float dv3 = abs (((V4-V3)/V4)*100);

Serial.print (dv3);Serial.print(";");

//data urutan ke 15 = delta vb4-5

float dv4d = abs (((V5-V4)/V5)*100);
Serial.print (dvid);

Serial.print (";");

float pll = I1*I1*6.800002351;
Serial.print (pll);

Serial.print (";");

float pl2 = I2*I12*6.800002351;
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Serial.print(pl2);

Serial.print(";");

float pl3 = I3*I3*%6.800002351;
Serial.print (pl3);Serial.print (";");
float pl4d = I4*I4*6.800002351;
Serial.print (pl4);Serial.print(";");

float pf = pzem6.pf();
if ( !isnan(pf) ) {
Serial.print(pf); Serial.println(";");

} else {
Serial.println ("Pembacaan Power Factor Eror");

}

delay (100);
}



Lampiran 4. Perhitungan akurasi pembacaan sensor

» Perhitungan akurasi pembacaan sensor terhadap tegangan bus

1)

2)

3)

4)

5)

Error =

VB1

VB2

VB3

VB4

VB5

nilai pembacaan alat ukur—nilai pembacaan sensor| X 100

nilai pembacaan alat ukur

g 230 —229,2 X 100 %
rror = 530 0

Error = 0,35 %

226 — 225,2

E =— X10009
rror 276 00 %

Error = 0,35 %

224 — 223

_ - - 0
Error 574 X 100 %

Error = 0,45 %

Error = 225222 ¥ 100 %
rror = 223 0

Error = 0,45 %

223 — 221,50

_-__- 0
Error 523 X 100 %

Error = 0,67 %

%
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» Perhitungan akurasi pembacaan sensor terhadap arus saluran

1. Menentukan nilai arus saluran secara teori berdasarkan nilai

tegangan setiap bus yang yang erukur.

Loop 1

—V31 + VLl + VBZ = O

—230+V,, +226 =0

V., = 230 — 226

VL1:4V

Setelah mengetahui nilai Vi1 selanjutnya nilai tersebut dipakai untuk menghitung

nilai arus pada L

Vi1
I, =—
L1 ZLl
L 4
1™ 6,87
I,; = 0582 A

Loop 2

_VBZ + VLZ + VB3 = O

Vi, = 226 — 224

VL1=2V

Setelah mengetahui nilai V> selanjutnya nilai tersebut dipakai untuk menghitung
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nilai arus pada L

VLZ
I, =—=
o 2
11~ 687
I,; =0,291A

Loop 3

—Vps + Vi3 + Vg =0

—224+V,;+223=0

Vi3 =224 — 223

VL3:1V

Setelah mengetahui nilai Vi3 selanjutnya nilai tersebut dipakai untuk menghitung

nilai arus pada L3

VL3
I, =—
L3 ZL3
1
lis = 6,87
IL3 == 0,146 A

Unutk L 4 dicari dengan menghitung nilai Z pada beban, sehingga

. V2 Cos Phi
, _223x1
B5 — 15
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49729
Zs =5

Zgs = 3315,266 Ohm

Setelah mengetahui nilai Zg selanjutnya nilai tersebut dipakai untuk menghitung

nilai arus pada L4

Vps
Iy = Z_s
B
L 223
L1 7 3315,266

ILl = 0,06A
Error = nilai secara te.ori'—nilaipemb'acaan sensor X 100 %
nilai secara teori
1) Iu
Errop < 26370582
rror = 0.63 0
Error = 8,247 %
2) I
Errop < 2340291 o
rror = 0,34 0
Error = 16,838 %
3) Iu
£ _ 0,146 — 0,15 X 100 %
rror = 0,146 0

Error = 2,739 %
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4) VBS5

Error = 0.06

Error = 33,33 %

0,06 — 0,08

X 100 %

89



