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ABSTRAK 

 

Bidang pendidikan terus mencari cara yang efektif untuk pelaksanaan proses 

belajar mengajar, salah satunya dengan penggunaan media pendukung 

pembelajaran atau teaching aid. Pada penelitian kali ini media pembelajaran 

motor servo AC dengan tipe R88M-1M10030-S2. Media pembelajaran akan 

difokuskan pada pengendalian posisi dan kecepatan motor servo untuk sumbu x, y 

dan z. Penelitian ini menggunakan metode pengerjaan eksperimen berdasarkan 

literasi yang telah dilakukan. Pengujiannya penelitian ini dilakukan dalam 

beberapa jenis, yakni pengujian parameter Ragam Gerak, pengujian fungsi 

NC(Numeric Control), pengujian fungsi HMI, dan pengujian evaluasi oleh 

pengguna. Didapatkan bahwa presentase nilai simpangan sebesar 4,9% terhadap 

output value yang bervariasi. Pada pengujian posisi, didapat nilai simpangan dari 

sumbu X dan sumbu Z memiliki rata-rata error akhir yang kecil dengan nilai error 

sumbu X sebesar 0,21% dan sumbu Z sebesar 0,24%. Dapat dilihat rata-rata error 

Sumbu Y adalah yang terbesar dengan rata-rata nilai error sebesar 5,84%. Secara 

keseluruhan nilai rata-rata evaluasi HMI adalah 89% untuk kualitasi HMI 

Teaching Aid Motor Servo AC yang telah dibuat. Angka ini tergolong sangat baik 

untuk melanjutkan penggunaan HMI Teaching Aid Motor Servo AC sebagai 

media bantu proses pengajaran. 

 

Kata kunci: Posisi, Kecepatan, Motor Servo, Alat Bantu Pengajaran, PLC Omron 

NX1P2 
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ABSTRACT 

 

Education field continues to look for effective ways to implement the teaching and 

learning process, one of which is the use of learning support media or teaching 

aids. In this research, AC servo motor learning media with type R88M-1M10030-

S2. The learning media will focus on controlling the position and velocities of the 

servo motor for the x, y and z axes. This research uses experimental work methods 

based on the literacy that has been done. The testing of this research is carried 

out in several types, namely testing the Motion Variety parameters, testing the NC 

(Numeric Control) function, testing the HMI function, and testing the evaluation 

by the user. It was found that the percentage of deviation value was 4.9% against 

the varying output value. In position testing, the deviation value of the X-axis and 

Z-axis has a small average final error with an X-axis error value of 0.21% and a 

Z-axis of 0.24%. It can be seen that the average Y-axis error is the largest with an 

average error value of 5.84%. Overall the average value of the HMI evaluation is 

89% for the quality of the AC Servo Motor Teaching Aid HMI that has been made. 

This figure is considered very good to continue the use of HMI Teaching Aid 

Motor Servo AC as an auxiliary medium for the teaching process. 

 

Keywords: Position, Velocity, Servo Motor, Teaching Aid, Omron PLC NX1P2 
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I BAB I 

PENDAHULUAN 

I.1 Latar Belakang 

Bidang pendidikan terus mencari cara yang efektif untuk pelaksanaan proses 

belajar mengajar, salah satunya dengan penggunaan media pendukung 

pembelajaran atau teaching aid. Teaching aid merupakan media atau wadah bahan 

ajar pendidik yang digunakan dalam kegiatan belajar mengajar di kelas/lab 

praktikum sebagai sarana berkreasi untuk dapat lebih banyak bereskplorasi pada 

bidang yang tengah dipelajari[1]. Teaching aid yang menerapkan model 

pembelajaran 3M (Membaca, melihat, dan mempraktikkan) mampu meningkatkan 

penyerapan informasi dibandingkan sebatas belajar secara teori [2].  

Pembelajaran otomasi pada penyelenggaraan sekolah menengah kejuruan ataupun 

pendidikan tinggi vokasi[3], memerlukan pengamatan dan praktikum pada sensor 

atau aktuator yang dipelajari agar siswa ajar dapat memahami keahliannya dengan 

lebih baik. Aktuator yang dapat pelajari pun beracam-macam seperti acting 

cylinder, motor sinkron, motor AC, Motor DC tipe brushless, motor stepper, dan 

motor servo[4]. 

Sampai saat ini dalam konteks pembelajaran motor servo, banyak penelitian yang 

hanya berfokus pada motor servo DC, hal itu karena teknologi motor servo AC 

yang sebenarnya masih belum banyak dipakai[5]. Motor servo sendiri adalah 

sebuah perangkat atau aktuator putar listrik yang menggunakan sistem loop 

tertutup, dengan begitu motor ini dapat mengatur penentuan posisi sudut poros, 

dan memastikannya agar tetap sesuai. Motor servo banyak digunakan karena 

struktur mesinnya yang umum juga karena kemampuannya yang baik dalam 

kontrol kecepatan bervariasi atau dalam kondisi daya motor yang rendah[5].  

Menurut penelitian sebelumnya[6][7], pengaturan parameter untuk perubahan 

posisi dan kecepatan dilakukan dengan motion controller dan inverter. 

Penggunaan motion controller dan inverter mulai digantikan dengan sistem baru, 

yakni menggunakan driver motor servo yang hanya memerlukan metode akses 

ethernet untuk fungsi motion dasar.  
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Melihat banyaknya penggunaan motor servo dan sedikitnya media pendukung 

pembelajaran dalam lab/kelas yang khusus mempelajari motor servo AC, maka 

dalam penelitian kali ini akan dibuat media pembelajaran motor servo AC dengan 

komunikasi menggunakan etherCAT[8]. 

Teaching Aid ini menggunakan motor servo AC Omron dengan tipe R88M-

1M10030-S2. Pembelajaran akan berfokus pada pengendalian posisi dan 

kecepatan sumbu x, y, dan z untuk mesin bor. Plant yang dibuat menggunakan 

sistem kendali close loop dengan kendali PLC omron NX1P2 untuk mengatur 

posisi dan kecepatan. Penggunaan PLC untuk motor servo dimaksudkan agar 

pengaturan posisi dan kecepatan ini dapat diubah langsung melalui HMI. Dengan 

menggunakan HMI, perpindahan objek (mesin bor) ke posisi yang diinginkan 

dapat dilakukan dengan tepat dan cepat. Untuk komunikasi antara driver dan PLC 

menggunakan komunikasi EtherCAT[9]. Diharapkan pengguna media belajar ini 

dapat belajar mengendalikan motor servo dari sebuah kasus yang diberikan nanti 

saat pembelajaran. 

I.2 Rumusan Masalah 

Berikut merupakan rumusan masalah yang melatar belakangi diambilnya topik 

ini: 

1. Bagaimana membuat rancangan mekanisme motor servo AC R88M-

1M10030T-S2? 

2. Bagaimana membuat rancangan program pada PLC dan HMI pada media 

pembelajaran?  

3. Bagaimana integrasi sistem yang dibuat? 

I.3 Batasan Masalah 

Berdasarkan permasalahan yang didapatkan, agar dapat dibahas lebih spesifik 

maka dibentuk beberapa batasan masalah sebagai berikut. 

1. Sistem dapat melakukan pengaturan posisi dan kecepatan motor servo AC 

R88M-1M10030T-S2 pada sumbu X, Y, dan Z dengan controller PLC 

OMRON NX1P2-9024DT.  

2. Sistem dapat melakukan kendali melalui HMI NB. 
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I.4 Tujuan dan Manfaat  

Tujuan dari pembuatan tugas akhir ini yaitu : 

1. Untuk membuat rancangan mekanisme motor servo AC dengan HMI sebagai 

interface. 

2. Untuk membuat program pengaturan posisi dan kecepatan pada motor servo. 

3. Untuk melakukan integrasi HMI dengan sistem yang dibuat. 

4. Untuk menambah ilmu mengenai gerak aktuator motor servo AC. 

 

Serta manfaat dari penelitian ini diantaranya: 

1. Dapat membantu pengajar untuk menyampaikan ilmu dengan simulasi 

langsung. 

2. Dapat mempermudah pelajar dalam menyerap ilmu mengenai pembelajaran 

motor servo AC, dengan mempraktikkannya langsung. 

I.5 Sistematika Penulisan 

Sistematika Karya Tulis Tugas Akhir ini dibahas dengan penjabaran sebagai 

berikut. 

BAB I PENDAHULUAN, berisi uraian mengenai latar belakang, perumusan 

masalah, tujuan, batasan masalah dan sistematika penulisan. 

BAB II 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 III 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 

dirumuskan, dan penjelasan mengenai hasil-hasil TA.  

BAB V PENUTUP, berisi kesimpulan yang diperoleh dari penelitian yang telah 

dilakukan serta saran bagi pembaca. 


