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ABSTRAK 

 

Abdul Razik : Rancang Bangun Prototype Pick And Place Berbasis 
Programmable Logic Control (PLC) Sebagai Media 
Pembelajaran Pada Mata Pelajaran Pengendali Sistem 
Robotik 

 

Tujuan yang akan di capai dalam pembuatan tugas akhir ini adalah dapat 
membuat sebuah Prototype Pick And Place Berbasis Programmable Logic Control 
(PLC) Sebagai Media Pembelajaran Pada Mata Pelajaran Pengendali Sistem 
Robotik. Metode yang digunakan dalam pembuatan alat ini dimulai dengan 
merancang blok diagram, menentukan spesifikasi komponen berdasarkan blok 
diagram, pembuatan diagram alir, menggabungkan perangkat keras. prototype pick 
and place berbasis programmable logic control (PLC) terdiri dari berbagai macam 
komponen utama terdiri dari, PLC, silinder pneumatik, solenoid, tower lamp, relay, 
ELCB, control box button, air service unit. Uji validitas dilakukan oleh 4 orang ahli 
yaitu 2 orang ahli media dan 2 orang ahli materi. Hasil uji validasi yang didapatkan 
adalah 94,37% dari ahli media dan 93,74% dengan kategori sangat valid. Uji 
praktikalitas dilakukan oleh peserta didik sebanyak 10 orang. Hasil uji praktikalitas 
didapatkan 89,62% dengan kategori sangat praktis. 

 
 
Kata Kunci : Prototype, Pick And Place, PLC, Pengendali Sistem Robotik. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang Masalah 

Sejalan dengan berkembangnya ilmu pengetahuan dan teknologi saat ini, 

peran teknologi dalam dunia industri pun ikut berkembang dengan pesat. Salah 

satu dari bukti perkembangan teknologi tersebut adalah otomasi. Otomasi 

merupakan pemanfaatan teknologi untuk membantu proses kerja dari yang 

rumit menjadi lebih sederhana, praktis dan efisien dengan hasil yang 

diharapkan. Perkembangan teknologi ini pun harus selaras dengan pendidikan 

agar kemampuan sumber daya manusia semakin berkualitas. Pendidikan 

merupakan salah satu cara untuk dapat menguasai teknologi yang selalu 

berkembang. Seperti yang tertuang dalam pembukaan Undang Undang Dasar 

1945 yaitu mencerdaskan kehidupan bangsa. Otomasi industri merupakan 

salah satu pelajaran yang mempelajari bagaimana teknologi-teknologi yang 

ada di industri saat ini seperti PLC, Mikrokontroler, Pneumatik, dan lain-lain. 

Suyono dan Hariyanto (2014:207) menerangkan bahwa pembelajaran 

adalah aktivitas yang berlangsung dengan kondisi menyenangkan sehingga 

dapat membangkitkan kreativitas anak secara penuh dan merangsang siswa 

untuk aktif sehingga mencapai tujuan pembelajaran secara efektif. Arsyad 

(2017:3-6) mengemukakan bahwa media adalah alat-alat yang berbentuk 

grafis, photografis, atau elektronis untuk menangkap, memproses, dan 

menyusun kembali informasi visual atau verbal yang memiliki tujuan 

instruksional atau mengandung maksud-maksud pengajaran. Menurut Hamalik 
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dalam Arsyad (2017:19) mengemukakan bahwa penggunaan media 

pembelajaran pada proses belajar mengajar mampu membangkitkan keinginan 

dan minat yang baru, membangun motivasi dengan rangsangan pada kegiatan 

belajar, bahkan membawa pengaruh-pengaruh psikologis terhadap siswa. 

Perkembangan teknologi dapat meningkatkan kinerja serta 

memungkinkan untuk melaksanakan berbagai kegiatan dengan cepat, tepat dan 

akurat, sehingga akhirnya meningkatkan produktivitas. Salah satunya adalah 

sebuah alat dengan system kendali yang dikontrol menggunakan 

Programmable Logic Control (PLC). 

Penggunaan sistem kontrol pada industri banyak diaplikasikan dengan 

kombinasi antara komponen kontroler dengan komponen pneumatik pada 

proses produksi. Pneumatik berasal dari bahasa Yunani yang berarti udara atau 

angin. Semua sistem yang menggunakan tenaga yang disimpan dalam bentuk 

udara yang dimampatkan untuk menghasilkan suatu kerja disebut dengan 

sistem pneumatik. Pneumatik banyak digunakan di berbagai industri, 

tujuannya adalah untuk menggerakkan mekanis dan mengaturnya. Pneumatik 

juga sering disebut sebagai alat kontrol industri. Pada industri modern 

pneumatik banyak sekali kegunaannya. Dalam penerapannya, sistem 

pneumatik banyak digunakan sebagai sistem automasi. Penggunaan udara 

bertekanan sudah banyak dikembangkan untuk keperluan proses produksi, 

misalnya untuk melakukan gerakan mekanik yang selama ini dilakukan oleh 

tenaga manusia, seperti menggeser, mendorong, mengangkat, menekan, dan 

memisahkan. 
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Perkembangan teknologi saat ini dan kebutuhan industri yang semakin 

tinggi, PLC (Programmable Logic Controller) sangat ramai digunakan di 

industri karena selain kemudahannya dalam pemrograman (berbasis ladder 

diagram), keuntungan lain yang didapat adalah fleksibilitas, jumlah kontak, 

pilot running, serta menyederhanakan komponen-komponen sistem kontrol 

seperti counter, dan timer. Di samping itu, telah tersedia juga sistem HMI 

(Human Machine Interface) sehingga dapat melakukan pemantauan kinerja 

PLC. 

Dalam industri yang di dalamnya terdapat kegiatan memindahkan barang 

atau objek kerja yang dilakukan secara berulang  ulang, memiliki radiasi dari 

suatu tempat ke tempat lain tentunya tidak mungkin jika kegiatan pemindahan 

objek kerja tersebut dilakukan dengan menggunakan tenaga manusia, karena 

dapat dipastikan mencederai manusia. Maka dari itu diperlukan sebuah alat 

yang dapat digunakan untuk mengatasi masalah tersebut dimana objek yang 

berbahaya tersebut dapat dipindahkan dengan aman. 

Oleh karena itu maka dibuatlah sebuah prototype pick and place yang 

bisa dijadikan sebagai media dalam pembelajaran untuk dipelajari oleh peserta 

didik, sebagai acuan bagaimana sistem otomatisasi sebuah alat dalam 

mengerjakan tugas dapat dilakukan secara berulang  ulang sehingga 

mengefesiensi waktu, biaya, tenaga, dan sumber daya manusia yang ada dalam 

mengerjakannya. 

Media pembelajaran itu sendiri merupakan sebuah alat yang digunakan 

untuk menyampaikan pesan atau materi pembelajaran dari guru ke siswa. 
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Semakin nyata media yang digunakan di sekolah menengah kejuruan maka 

semakin konkrit ilmu yang didapatkan siswa. Maka sebaiknya media 

pembelajaran yang digunakan SMK adalah media pembelajaran yang 

menyerupai industri dalam bentuk mini sehingga pembelajaran berlangsung 

berbasis industri yang dapat dibawa ke dalam kelas. Proses pembelajaran inilah 

tidak semua SMK mampu melakukanya karena keterbatasan pengalaman dan 

ilmu pengetahuan tenaga pendidik berbeda di setiap SMK. Sedangkan di dalam 

dunia pendidikan SMK tenaga pendidik dituntut dapat mengembangkan media 

pembelajaran yang kreatif dan efektif digunakan dalam proses pembelajaran 

(Risfendra, 2019:23). 

Keterbatasan ini juga dirasakan SMK Negeri 1 Sumatera Barat. 

Sebelumnya Smk Negeri Sumatera Barat Jurusan Teknik Elektronika Industri 

telah memiliki sebuah trainer sistem pneumatik yang penggunaannya terbatas 

yang digunakan dalam mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR). Mata 

pelajaran pengendali sistem robotic merupakan salah satu mata pelajaran 

produktif yang diberikan kepada siswa kelas XI Program Studi Teknik 

Elektronika Industri (TEI) di SMK Negeri 1 Sumatera Barat. Pada mata 

pelajaran PSR siswa mempelajari dan menyiapkan dirinya untuk mampu 

mengenal serta menguasai konsep fisika udara bertekanan (sistem pneumatik), 

memahami komponen yang digunakan untuk membuat rangkaian 

elektropnemuatik, memahami konsep dan cara kerja katup solenoid, 

memahami konsep sistem kendali robotik yaitu memahami data komponen 

utama robot/Modular Production System (MPS) menggunakan PLC, membaca 
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diagram rangkaian robot MPS, memahami urutan pengoperasian robot MPS, 

serta membuat robot MPS secara manual maupun otomatis. 

Media pembelajaran merupakan sarana yang dapat mendukung 

tercapainya tujuan pembelajaran. Hasil observasi pelaksanaan kegiatan belajar 

serta penggunaan alat penunjang kegiatan praktek di SMK Negeri 1 Sumatera 

Barat menunjukkan bahwa penggunaan alat praktek sebelumnya dalam belajar 

belum optimal membantu tercapainya tujuan pelajaran. Berdasarkan survei dan 

wawancara dengan guru mata pelajaran PSR, penulis menemukan trainer yang 

sudah ada di sekolah masih sederhana dan belum menggunakan sistem kontrol 

terintegrasi menggunakan PLC. Kelemahan trainer yang digunakan selama ini 

diantaranya tidak mengarahkan siswa pada proses pemikiran kritis, kreatif dan 

mandiri, media yang digunakan masih berupa triner pneumatik sederhana yang 

hanya sebatas menyambung selang udara dari kompresor ke katup pneumatik 

dan siswa mengontrol aliran dan arah udara dalam katup solenoid secara 

manual dan tanpa menggabungkannya dengan sensor lain serta trainer ini 

masih belum menggunakan PLC sebagai sistem kontrolnya. Saat pembelajaran 

guru masih menggunakan media pembelajaran berupa trainer yang terpisah  

pisah dan belum terintegrasi dalam satu sistem seperti di industri. Maka dari 

hal tersebut siswa tidak mengetahui secara konkrit tentang sistem kontrol 

otomasi di industri karena tidak ada media pembelajaran yang digunakan 

menyerupai industri di dalam proses pembelajaran di sekolah serta belum dapat 

menunjang pembelajaran PSR yang mana membutuhkan sebuah training kit 

yang kompleks dan menggunakan PLC sebagai sistem kontrolnya. Bila kondisi 
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pembelajaran ini dibiarkan akan berdampak negatif terhadap hasil belajar. 

Untuk mencapai tujuan pembelajaran PSR, idealnya diperlukan training kit 

yang bisa merepresentasikan sistem kendali robotik di industri berupa 

prototype Pick and Place. Hal ini disebabkan karena mata pelajaran PSR 

bersifat konkrit, memerlukan contoh dan implementasi langsung. Media juga 

diharapkan bisa menjawab dan membuktikan materi yang dipelajari secara 

teoritis untuk diaplikasikan. Media training kit dikembangkan agar mampu 

memberi solusi terhadap keterbatasan media training kit yang digunakan dalam 

proses pembelajaran. 

Berdasarkan permasalahan diatas, maka di rancanglah sebuah Prototype 

Pick and Place Berbasis Programmable Logic Control (PLC) Sebagai Media 

Pembelajaran Pada Mata Pelajaran Sistem Pengendali Robotik , yang 

dapat dengan cepat memindahkan sebuah benda / barang. 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang tersebut dapat diidentifikasikan masalah 

sebagai berikut :  

1. Prototype yang terdapat di sekolah sebelumnya masih sederhana 

pengontrolan katup solenoid masih dilakukan secara manual dan belum 

menggunakan PLC sebagai kontrolnya. 

2. Kurang mendukungnya sistem pembelajaran yang lebih mendekati 

sistem kerja industri. 

3. Adanya resiko kecelakaan dalam bekerja tanpa pemanfaatan sistem 

kendali otomatis pada mesin Pick and Place. 
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C. Batasan Masalah 

Agar lebih terarahnya perancangan dalam pembuatan alat ini maka 

penulis memberi batasan masalah sebagai berikut :  

1. Mikrokontroler yang digunakan adalah PLC dengan jenis Mitsubishi 

FX1S. 

2. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Bahasa Ladder Diagram 

dengan menggunakan Aplikasi GX Developer. 

3. Menggunakan Solenoid Valve, Silinder Pneumatic Gripper, silinder 

double rod, dan silinder single rod. 

D. Rumusan Masalah 

Berdasarkan batasan masalah yang dikemukakan maka dapat 

dirumuskan masalah yang akan dibahas yaitu : 

1. Bagaimana membuat Prototype Pick and Place berbasis Programmable 

Logic Control (PLC) Sebagai Media Pembelajaran. 

2. Bagaimana mengembangkan system control berbasis Programmable 

Logic Control (PLC) pada Prototype Pick and Place. 

3. Bagaimana mengaplikasikan Programmable Logic Control (PLC) pada 

Prototype Pick and Place. 

E. Tujuan Tugas Akhir 

Berdasarkan batasan dan rumusan masalah di atas, maka tujuan tugas 

akhir ini adalah untuk:  
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1. Dapat Membuat sistem control pada alat Pick and Place berbasis 

Programmable Logic Control (PLC). 

2. Dapat mengembangkan sistem control pada alat Pick and Place berbasis 

Programmable Logic Control (PLC). 

3. Mengaplikasikan Programmable Logic Control (PLC) sebagai otak yang 

menjalankan system kendali otomatis pada alat Pick and Place. 

F. Manfaat Tugas Akhir 

Manfaat yang dapat di peroleh dari perancangan tugas akhir ini adalah: 

1. Dapat membantu peserta didik dalam mempelajari dan menganalisis 

sistem kendali otomatis berbasis PLC. 

2. Dapat membantu peserta didik dalam mengaplikasikan sistem kendali 

otomatis berbasis PLC. 

3. Memudahkan pekerjaan manusia dari segi efesiensi waktu, tenaga, 

kualitas dan hasil yang di dapat. 

 

 

 

  


