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ABSTRAK

Perkembangan teknologi otomatisasi industri semakin pesat, khususnya dengan
integrasi internet of things (loT) yang memungkinkan pengendalian dan
pemantauan jarak jauh. Penelitian ini bertujuan merancang dan membangun sistem
kendali motor servo berbasis 10T sebagai media pembelajaran portabel yang
mengintegrasikan PLC Omron NX1P2-9024DT, HMI Schneider HMIGXU3512,
dan Node-Red. Sistem ini dirancang dalam sebuah koper kustom yang memuat
motor servo 1S-series AC R88M-1M10030H/T dan komponen pendukung lainya
untuk memberikan pengalaman pembelajaran interaktif bagi mahasiswa. Sistem ini
memungkinkan kendali posisi motor servo pada sumbu X, dan Y secara real time
melalui antar muka HMI maupun perangkat smartphone yang terhubung ke Node-
Red. Pengujian mencakup konektifitas 10T, keandalan kontrol motor servo,
integrasi sistem, dan kemudahan antar muka pengguna, dengan hasil menunjukkan
sistem yang stabil, efektif, dan sesuai untuk mendukung pembelajaran teknologi
otomasi berbasis 10T. Selain itu hasil pengujian menunjukkan aspek mekanik di
nilai layak dengan rata-rata skor portabilitas 79,8%, ketahanan, 80%, kepraktisan

73,5%. Yang termasuk katagori baik.

Kata Kunci: 10T, Motor Servo, PLC Omron NX1P2-9024DT, Media

Pembelajaran.
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ABSTRACT

The development of industrial automation technology is increasingly rapid,
especially with the integration of the internet of things (1oT) which enables remote
control and monitoring. This study aims to design and build an l1oT-based servo
motor control system as a portable learning medium that integrates the Omron
NX1P2-9024DT PLC, Schneider HMIGXU3512 HMI, and Node-Red. This system
Is designed in a custom suitcase containing a 1S-series AC R88M-1M10030H/T
servo motor and other supporting components to provide an interactive learning
experience for students. This system allows real-time control of the servo motor
position on the X and Y axes through the HMI interface or a smartphone device
connected to Node-Red. Testing includes 10T connectivity, servo motor control
reliability, system integration, and user interface ease, with the results showing a
stable, effective, and suitable system to support learning of loT-based automation
technology. In addition, the test results show that the mechanical aspects are
considered feasible with an average portability score of 79.8%, durability, 80%,

and practicality of 73.5%. Which is included in the good category.

Keywords: 10T, Servo Motor, PLC Omron NX1P2-9024DT, Learning Media.
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Ahkhir-akhir ini, sistem otomatisasi dalam industri manufaktur telah mengalami
perkembangan pesat dengan adanya teknologi terbaru yaitu Internet Of Things
(1oT), yang memiliki peran penting dalam berbagai sektor seperti manufaktur dan
robotika [1]. loT adalah perangkat yang dapat berkomunikasi dan beroperasi secra
otomatis, meningkatkan efesiensi dan memudahkan pemantauan dan pengendalian
jarak jauh [2]. Sistem IoT dapat menghubungkan perangkat melalui internet untuk
saling bertukar data secara otomatis. Hal ini memungkinkan pengendalian
perangkat secara real time [3]. salah satu aplikasi 10T yang semakin populer adalah
pada sistem kendali motor servo [4].

Dalam perkembangan teknologi semakin pesat, dibutuhkan pula tenaga terampil
untuk bisa mengoperasikan atau mengimplementasikan otomatisasi industri dan
loT. Untuk itu, beberapa penelitian terdahulu telah mengembangkan media
pembelajaran (trainer/teaching aids) untuk mengimplementasikan otomatisasi
industri dan loT. Misalnya perancangan teaching aids motor servo AC R88M
untuk perkuliahan PLC dan motor servo [5]. Media pembelajaran yang
dikembangkan tersebut berupa troli yang menggunakan motor servo Motor Servo
AC R88M Berbasis PLC NX1P2 yang akan difokuskan pada pengendalian posisi
dan kecepatan motor servo untuk sumbu X, Y dan Z. Berdasarkan hasil
pengujian, media pembelajaran tersebut layak untuk digunakan sebagai alat bantu
pengajaran [5]. Penelitian terdahulu telah mengembangankan media praktikum
untuk pembelajaran instalasi motor listik dengan menerapkan SCADA dan loT
menggunakan PLC sebagai kontrol motor AC [6]. Media pembelajaran tersebut
mampu membantu pembelajar untuk dapat mengendalikan HMI, memprogram
PLC, dan mengendalikan secara lokal maupun jarak jauh, serta berbentuk portabel
sehingga dapat dioperasikan dan dibawa dengan mudah. Akan tetapi, media

pembelajaran tersebut belum mampu mengendalikan posisi dan kecepatan motor
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servo. Ada pula pengembangan media pembelajaran sistem kontrol berbentuk
portabel (koper) yang memanfaatkan mikrokontroller Arduino Uno berbasis IoT,
ESP 8266, dan motor servo DC yang bergerak dua arah [7]. Berdasarkan hasil
pengujian kepada ahli, pengujian kepraktisan, dan pengujian efektivitas, media
pembelajaran tersebut layak untuk digunakan.

Berdasarkan penelitian terdahulu mengenai rancang bangun teaching aid motor
servo AC sebagai alat bantu pengajaran yang memanfaatkan PLC, motor servo, dan
HMI. Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan teaching aid motor servo AC
sebagai alat bantu pengajaran. Rancang bangun teaching aid motor servo AC ini
menggunakan trolly trainer yang terintegrasi dengan sistem mekanik, elektrik dan
data, terdiri dari tiga motor servo AC tipe R88M-1M10030-S2 beserta drivernya
untuk sumbu X, Y, dan Z, dikendalikan menggunakan PLC Omron NX1P2 dan
antarmuka HMI. Trainer trolly ini memberikan pegalaman belajar yang interaktif
karena mahasiswa dapat langsung mempraktikkan pengendalian motor servo
dengan dukungan PLC dan HMI, serta desainnya yang terintegrasi membuat proses
pembelajaran lebih sistematis dan nyata. Namun kekurangan dari trainer trolly ini

dengan ukuranya yang relatif besar sehingga membutuhkan ruang khusus [5].

Media pembelajaran yang dikembangkan ini diharapkan bermanfaat dalam
mendukung proses pembelajaran teknologi otomasi industri, khususnya pada
sistem kendali motor servo berbasis 10T. Dengan mengintegrasikan perangkat
seperti PLC omron, HMI, dan Node-RED ke dalam sistem portabel berbentuk
koper, media ini memungkinkan interaksi yang praktis, fleksibel, dan real-time,
baik secara lokal maupun jarak jauh. Hal ini memudahkan dosen dan PLP dalam
menyampaikan materi, serta meningkatkan pemahaman mahasiswa malalui
pengalaman langsung mengoperasikan sistem kendali modern. Selain itu,
mahasiswa dapat belajar secara interaktif dengan teknologi terkini yang umum
digunakan di industri, sehingga dapat meningkatkan keterampilan teknis dan

kesiapan kerja mereka di dunia nyata.



1.2 Rumusan Masalah

masalah yang akan diangkat dalam penelitian ini:

1) Bagaimana merancang sistem kendali motor servo berbasis 10T dan portabel
agar dapat diterapkan pada pembelajaran praktikum PLC?

2) Bagaimana kelayakan sistem mekanik, elektrik, dan informatik serta
koneksi 10T pada sistem kendali motor servo portabel?

3) Bagaima implementasi sistem kendali motor servo portabel berbasis IoT

dalam mendukung proses pembelajaran pada mata kuliah PLC?

1.3 Batasan Masalah
Berdasarkan permasalahan yang telah diuraikan, untuk pembahasan spesifik
terdapat beberapa batasan masalah sebagai berikut.

1) Alat yang akan dikembangkan merupakan media pembelajaran sistem
kendali motor servo sebagai bahan ajar perkuliahan.

2) Pengembangan alat difokuskan pada bentuk yang sederhana, mudah
dipindahkan, dan digunakan secara portabel, tanpa mempertimbangkan
aspek estetika atau desain industri.

3) Sistem kendali yang digunakan yaitu servo motor AC 1S-Series Omron
dengan type R88M-1M10030H, dan PLC Omron NX1P2-9024DT, sebagai
kontroler.

4) Sistem ini mencakup fitur kendali jarak jauh berbasis I0T secara real-time
menggunakan koneksi internet, tanpa membahas keamanan data dan

enkripsi komunikasi.

1.4 Tujuan dan Manfaat

Tujuan dari penelitian ini yaitu:

1) Merancang dan mengembangkan sistem kendali motor servo berbasis 10T
yang portabel untuk digunakan pada pembelajaran praktikum PLC.

2) Melakukan pengujian serta menganalisis kelayakan sistem mekanik,
elektrik, komunikasi, dan koneksi 10T pada sistem kendali motor servo
portabel.

3) Mengimplementasika sistem kendali motor servo portabel berbasis loT

dalam proses pembelajaran pada mata perkuliahan PLC.



Adapun manfaat penelitian ini antara lain sebagai berikut.

1) Media pembelajaran yang dikembangkan dapat membantu dosen/PLP
dalam pembelajaran sistem kendali berbasis IoT.
2) Media pembelajaran ini mempermudah mahasiswa dalam mempelajari

sistem kendali secara jarak jauh.

1.5 Sistematika Penulisan

Sistematika Karya Tulis Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai
berikut.

BAB | PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan

masalah, tujuan, batasan masalah, dan sistematika penulisan.

BAB Il TINJAUAN PUSTAKA, berisi gambaran umum tentang landasan teori
untuk menjelaskan beberapa istilah dan ilmu terkait serta melihat hasil pencapaian

penelitian terdahulu dengan kajian yang sama.

BAB 1l METODOLOGI PENYELESAIAN MASALAH, berisi langkah-langkah

penyelesaian tugas akhir berupa gambaran umum sistem serta perancangan sistem.

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN, berisi jawaban permasalahan yang
dirumusan, dan penjelasan mengenai hasil-hasil TA.

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan yang diperoleh dari penelitian yang telah
dilakukan serta saran bagi pembaca.



Gambar I1V.1 Integrasi Sistem
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