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ABSTRAK

Doni Malqadri : Rancang Bangun  Trainer Elektro Pneumatik
Menggunakan PLC Omron Type CPIE Untuk Mata
Pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) Di SMK
Negeri 5 Padang

Penelitian ini bertujuan untuk mendeskripsikan rancang bangun trainer
elektro pneumatic menggunakan PLC Omron type CP1E untuk mata pelajaran
pengendali system robotic (PSR) di SMK N 5 Padang. Jenis penelitian ini adalah
penelitian kuantitatif dengan menggunakan metode deskriptif. Perancangan
dilakukan baik dari segi perangkat keras (hardware) maupun perangkat lunak
(software). Secara urut membutuhkan suatu hubungan secara utuh dan
menyeluruh berupa konsep perancangan dengan menggunakan metode waterfall
yang meliputi: analisis kebutuhan, perancangan perangkat keras, perancangan
perangkat lunak, dan pembuatan alat serta pengujian. Berdasarkan hasil penelitian
ditarik kesimpulan bahwa Media pembelajaran trainer electro pneumatic pada
mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) layak untuk digunakan,
berdasarkan validasi media memperoleh persentase nilai keseluruhan 95.62%
dengan tingkat kelayakan sangat valid, dan wvalidasi materi mendapatkan
persentase 93.74% dengan tingkat kelayakan sangat valid. Hasil uji praktikalitas
persentase keseluruhan 95.63% dengan tingkat kelayakan sangat praktis.

Kata kunci: Rancang Bangun, Trainer elektro, PLC Omron Type
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BAB I
PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Kemajuan teknologi yang begitu pesat, merupakan sesuatu yang tidak
bisa kita hindari dalam kehidupan sehari-hari. Perkembangan kemajuan
teknologi ini sangat berdampak terhadap berbagai aspek, diantaranya bagian
sektor perindustrian. Dunia industri banyak yang menerapkan mesin-mesin
sistem otomasi sebagai kontrol industri, dimana salah satu prinsipnya yaitu
sistem kontrol pneumatik dan elektro pneumatik, sistem ini digunakan agar
proses produksi lebih efisien dan maksimal.

Sistem pneumatik banyak digunakan dalam dunia industri sebagai
actuator atau penggerak mekanis dan mengaturnya. Sistem pneumatik
merupakan suatu sistem yang bekerja meggunakan udara terkompresi
sebagai media kontrol. Sistem pneumatik digunakan dunia industri mengacu
kepada karakteristik alamiah udara, sistem ini memiliki keunggulan
ketersediaan media udara yang tanpa batas, bersih, ramah lingkungan, dan
mudah ditransportasikan, mempunyai kecepatan yang relatif tinggi, tidak
sensitif terhadap perubahan suhu.

Banyaknya institusi dunia pendidikan yang belum memaksimalkan dan
membekali peserta didik untuk menghadapi kemajuan teknologi terutama
dibidang sistem otomasi dan kontrol pneumatik, pembelajaran yang dapat

membantu peserta didik menjadi individu yang kompeten dan dapat



menyesuaikan diri dengan dunia industri. Kesulitan memahami konsep yang
abstrak, komplek, dan dinamik merupakan permasalahan dalam pembelajaran
sistem pneumatik.

Undang-undang nomor 20 tahun 2003 tentang Sistem Pendidikan
Nasional yang memiliki visi mewujudkan sistem pendidikan sebagai pranata
sosial yang kuat dan berwibawa untuk memberdayakan semua warga negara
Indonesia agar menjadi manusia yang berkulitas sehingga mampu berperan
aktif dalam melewati tantangan zaman yang selalu berubah. Sekolah
Menengah Kejuruan (SMK) merupakan elemen penting bagi sistem
pendidikan nasional di Indonesia dalam mempersiapkan dan mengembangkan
Sumber Daya Manusia (SDM). Lulusan SMK diharapkan dapat bersaing di
dunia kerja ataupun industri dengan kompetensi yang dimilikinya.
Pendidikan kejuruan bertujuan menciptakan tenaga ahli da professional dalam
mengikuti perkembangan dunia industri, maka dalam pembelajaran produktif
haruslah sesuai dengan apa yang digunakan dalam didunia industri agar hasil
pembelajaran efektif dan kompetensi yang diharapkan tercapai.

Kata fasilitas biasa diartikan dalam dua arti berbeda. Secara luas kata
fasilitas dimaksudkan sebagai suatu fasilitas fisik atau non fisik yang
diperlukan bagi kehidupan, atau bisa juga dimaksudkan sebagai benda fisik
yang diperlukan bagi berfungsinya infrastruktur dan tertempel pada
infrastruktur (GPO 2015; Sapri et al 2013; SRT 2009). Fasilitas adalah segala
sesuatu yang dapat membantu memudahkan pelaksanaan suatu usaha dan

juga merupakan sarana prasarana dalam melakukan suatu kegiatan.



Mengingat akan pentingnya sarana dan prasarana atau fasilitas dalam
pembelajaran merupakan salah satu faktor penentu terhadap hasil belajar
peserta didik, secara umum fasilitas belajar yang memadai dan sesuai dengan
kebutuhan kompetensi akan sangat mendukung kegiatan belajar. Hasil
belajar merupakan output dari proses belajar. Jadi, hasil belajar merupakan
hasil yang dicapai peserta didik setelah mengalami proses belajar dalam
waktu tertentu untuk mencapai tujuan sesaui dengan kompetensi yang
ditetapkan.

Sekolah Menengah Kejuruan (SMK) Negeri 5 Padang merupakan salah
satu sekolah yang menyelenggarkan kegiatan Proses Belajar Mengajar (PBM)
di wilayah kota Padnag. Salah satunya program keahlian Teknik Elektronika
Industri (TEI) yang baru berdiri pada tahun 2021, program keahlian ini
mempelajari tentang sistem otomasi industri dan kontrol industri. Pengendali
Sistem Robotik (PSR) merupakan mata pelajaran produktif Teknik
Elektronika  Industri  (TEI), kompetensi yang diajarkan adalah
mengoperasikan sistem kendali pneumatik, elektro pneumatik, dan komponen
pendukung elektro pneumatik lainya seperti sensor, valve, relay dll.

Berdasarkan hasil Program Pengalaman Lapangan Kependidikan
(PPLK) di SMK N 5 Padang periode Juli-Desember 2022, mata pelajaran ini
masih tergolong baru dan proses pembelajaranya masih menggunkan cara
konvesional, sistem kendali elektro pneumatik masih di jelaskan sebatas teori
saja dan dibantu dengan video pendukung lainya. Dalam kegiatan praktik

peserta didik banyak diarahkan menggunakan software FluidSim, sedangkan



mata pelajaran ini membutuhkan alat bantu berupa frainer untuk mendukung
proses pembelajaran nya, namun demikian, kekurangan alat praktik
pendukung berdampak pada rendahnya pemahaman peserta didik terhadap
sistem kontrol elektro pneumatik, hal ini dapat dilihat pada tabel 1 berikut ini:

Tabel 1. Pencapaian Peserta Didik Tahun 2022/2023

No. Tahun Jumlah Siswa KKM Rata-Rata Nilai

1. 2022/2023 24 75 71.16

(Sumber : Rapor peserta didik Mata Pelajaran Pengendali Sistem Robotik)

Berdasarkan alasan tersebut dibutuhkannya fasilitas alat pratikum
simulator atau frainer yang mirip dengan kondisi yang nyata atau menyerupai
sistem otomasi dunia industri, terutama disekolah menengah kejuraun.
Trainer ini berguna untuk menyampaikan informasi atau tujuan pembelajaran
kepada peserta didik, terutama untuk menigkatkan pemahaman tentang
rancangan sistem control elektro pneumatik.

Trainer harus mencerminkan situasi nyata dan mudah dioperasikan,
selain itu frainer juga menggambarkan proses yang sedang berlangsung
secara fisik, atau matematis. Trainer sendiri merupakan salah satu media
pembelajaran yang banyak digunakan institusi pendidikan sebagai alat bantu
dalam pembelajaran, yang bertujuan untuk menyampaikan pesan atau
informasi pembelajaran. Namun, banyak faktor yang mempengaruhi tidak
adanya fasilitas media belajar yang memadai sesuai denga kompetensi yang
dibutuhkan, salah satunya memerlukan dana yang besar, dan masih banyak

lagi faktor-faktor lainya.



Penelitian sebelumnya telah membuat trainer elektro pneumatik yang
low cost menggunakan mikrokontroler Arduino, sehingga penerapan
Programmable Logic Controller (PLC) tidak diaplikasikan pada trainer
tersebut (Fitriani, 2021:321). Mengacu pada permasalahan tersebut, maka
penulis bertujuan membuat trainer elektro pneumatik yang terbagi menjadi
beberapa blok atau bagaian. Adapun bagian-bagaian dalam frainer yang akan
dirancang ialah blok pneumatik murni, elektro pneumatik, dan aktuator
sensor. Bagian-bagian ini dirancang agar memudahkan peseta didik untuk
memahami alur dari sistem kontrol mulai dari pneumatik murni hingga
elektro pneumatik yang dijalankan menggunakan PLC.

Untuk mengatasi permasalahan tersebut perlu adanya alat bantu berupa
trainer elektro pneumatik yang memberikan kemudahan bagi peserta didik
SMK Negeri 5 Padang untuk praktik Pengendali Sistem Robotik (PSR), maka
dari itu timbul lah ide atau gagasan penulis untuk membuat “Rancang
Bangun Trainer Elektro Pneumatik Menggunakan PLC Omron Type
CPIE Untuk Mata Pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) Di Smk
Negeri 5 Padang” Dengan adanya trainer elektro pneumatik ini diharapkkan
dapat meningkatkan kompetensi peserta didik yang dibutuhkan dalam dunia

industri.

. Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang masalah, dapat diidentifikasikan masalah

sebagai berikut :



1. Belum adanya Trainer Elektro Pneumatik mengunakan PLC Omron Type
CPIE untuk mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) di SMK
Negeri 5 Padang khususnya.

2. Peserta didik kelas XI Teknik Elektronika Industri SMK Negeri 5 Padang
tidak dapat melaksanakan seluruh kegiatan pratikum sesuai dengan
indikator pencapaian pada silabus.

3. Rendahnya hasil pencapaian pembelajaran peserta didik pada mata

pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) di SMK Negeri 5 Padang.

. Batasan Masalah

Perancangan Trainer Elektro Pneumatik mengunakan PLC Omron Type
CPIE untuk mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) di SMK Negeri
5 Padang yang dibahas dalam penelitian ini tidak terlalu luas dan
menyimpang pada topik yang ditentukan, maka dalam perancangan ini
penulis membatasi beberapa hal yaitu:

1. Trainer dibuat berupa Trainer Elektro Pneumatik untuk praktik mata
pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR)

2. Mikrokontroler yang digunakan adalah Programmable Logic Controller
(PLC) Omron Type CPIE.

3. Bahasa pemograman yang digunakan pada trainer ini ialah Bahasa Ladder
Logic Diagram.

4. Penggunaan trainer terbatas.



D. Rumusan Masalah

Berdasarkan permasalahan yang terdapat pada latar belakang maka

dibuat perumusan masalah sebagai berikut :

1.

Bagaimana merancang 7rainer Elektro Pneumatik mengunakan PLC
Omron Type CPIE untuk mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik
(PSR) di SMK Negeri 5 Padang?

Bagaimana cara merancang media pembelajaran berbasis Trainer Elektro

Pneumatik?

. Bagaimana cara menguji kelayakan sebuah Trainer Elektro Pneumatik

mengunakan PLC Omron Type CPIE untuk mata pelajaran Pengendali

Sistem Robotik (PSR) di SMK Negeri 5 Padang?

E. Tujuan

Adapun tujuan dari penulisan proposal ini yaitu sebagai berikut :

. Menghasilkan 7rainer Elektro Pneumatik mengunakan PLC Omron Type

CPIE untuk mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) di SMK
Negeri 5 Padang.

Dapat menghasilkan Trainer Elektro Pneumatik mengunakan PLC Omron
Type CPIE untuk mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik (PSR) di
SMK Negeri 5 Padang sebagai media pembelajaran.

Dapat menguji tingkat kelayakan Trainer Elektro Pneumatik mengunakan
PLC Omron Type CPIE untuk mata pelajaran Pengendali Sistem Robotik

(PSR) di SMK Negeri 5 Padang yang telah dibuat.



F. Manfaat
Adapun manfaat dari perancangan Trainer Elektro Pneumatik
mengunakan PLC Omron Type CPlE untuk mata pelajaran Pengendali

Sistem Robotik (PSR) di SMK Negeri 5 Padang sebagai berikut :

1. Dapat meningkatkan hasil belajar peserta didik dalam mata pelajaran
Pengendali Sistem Robotik.

2. Dapat meningkatkan kualitas lulusan SMK Negeri 5 Padang dalam
kompetensi keahlian Teknik Elektronika Industri yang bermutu dan
kompeten untuk bidang industri.

3. Sebagai media pembelajaran dalam pratikum Pengendali Sistem Robotik
(PSR).

4. Memberikan pengalaman dan masukan dalam mengembangkan trainer
bagi peneliti

5. Sebagai kajian dan referensi untuk penelitian yang relevan selanjutnya.



