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ABSTRAK

Latar belakang penelitian ini didasari oleh masih terbatasnya media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik yang sesuai
dengan SKKNI untuk mendukung program /ink and match antara sekolah dan
industri. Penelitian ini bertujuan untuk menghasilkan rancangan, mengetahui unjuk
kerja, dan mengetahui tingkat kelayakan trainer robot omni wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik kelas XII
Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri di SMK Negeri 3 Wonosari.

Penelitian ini menggunakan metode penelitian Reasearch and
Development (R&D) dengan 8 tahap prosedur pengembangan yang meliputi: (1)
pengumpulan data, (2) desain produk, (3) validasi desain, (4) revisi desain, (5) uji
coba produk, (6) revisi produk, (7) uji coba pemakaian, dan (8) revisi produk.
Pengumpulan data dilaksanakan dengan observasi lapangan berupa diskusi,
wawancara dan angket. Objek penelitian ini adalah media pembelajaran berupa
trainer robot omni wheels. Sedangkan subjek penelitian ini merupakan siswa kelas
EI1 dan EI2 Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri SMK Negeri 3
Wonosari. Media pembelajaran ini divalidasi oleh dua ahli materi dan dua ahli
media. Teknik analisis data dilakukan dengan metode analisis deskriptif kuantitatif.

Hasil penelitian diketahui bahwa: (1) Media pembelajaran trainer robot
omni wheels pada pembelajaran Perekayasaan Sistem Robotik dilengkapi dengan
manual book dan jobsheet. (2) Unjuk kerja trainer sudah berfungsi dengan baik dan
stabil. Berdasarkan hasil penguijian, diketahui blok Regulator memiliki output 5V
dan 8V, pengolahan ADC bekerja pada 10 bit dan 8bit, sensor jarak dengan
ketelitian 1 cm, blok Driver Motor L298D dapat diatur dengan nilai PWM 0-255, dan
keypad mengendalikan 10 manuver. (3) Tingkat kelayakan diperoleh trainer dari
validasi isi mendapatkan persentase sebesar 96,79% dengan kategori sangat layak.
Sedangkan hasil validasi konstrak mendapatkan persentase sebesar 96,13% dengan
kategori sangat layak. Kemudian hasil uji coba pemakaian oleh siswa mendapatkan
persentase sebesar 83,91% dengan kategori sangat layak. Sehingga trainer robot
omni wheels dapat dikategorikan sangat layak sebagai media pembelajaran pada
mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik Kompetensi Keahlian Teknik
Elektronika Industri di SMK Negeri 3 Wonosari.

Kata Kunci: Robot Omn/i Wheels, Perekayasaan Sistem Robotik, Teknik Elektronika
Industri
Vii
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BAB I

PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Dewasa ini Teknologi robot memberi pengaruh besar pada berbagai
sektor. Salah satu sektor yang terpengaruh yaitu pada sektor industri yang telah
menerapkan sistem otomasi kontrol. Hal ini memerlukan peningkatan kompetensi
Sumber Daya Manusia (SDM) yang menguasai IPTEK guna menunjang perubahan
dan perkembangan tersebut. Cara dunia pendidikan untuk meningkatkan
kompetensi SDM vyaitu dengan program /ink and match antara industri dengan
industri.

Dalam meningkatkan kompetensi SDM, Sekolah Menengah Kejuruan
(SMK) menjadi ujung tombak dalam mewujudkan tujuan pendidikan. SMK
merupakan pendidikan menengah yang mempersiapkan lulusannya dengan
memiliki keahlian tertentu. Pasal 7 pada PP Nomor 29 tahun 1990 memaparkan
“sekolah menengah kejuruan perlu mempunyai sejumlah program yang
memungkinkan tamatannya memasuki lapangan kerja yang tersedia. Program-
program diharapkan senantiasa disesuaikan dengan perkembangan lapangan
kerja.” Salah satu Kompetensi Keahlian SMK yang mendukung dunia industri dalam
otomasi kontrol yaitu Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri.

Salah satu sekolah menengah kejuruan yang menyelenggarakan
Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri dan telah menggunakan
kurikulum 2013 sebagai pedoman pelaksanaan yaitu SMK Negeri 3 Wonosari.

Teknik Elektronika Industri merupakan kompetensi keahlian yang mempelajari
1



penguasaan bidang sistem kontrol, maintenance peralatan industri berbasis
electrical control serta microprocessor. Perekayasaan sistem robotik menjadi salah
satu mata pelajaran yang diajarkan dalam Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika
Industri.

Standar Kompetensi Kerja Indonesia (SKKNI) nhomor 631 tahun 2016 pada
Bidang Otomasi Industri pada kode unit C.282900.019.01 menuntut Kompetensi
Keahlian Teknik Elektronika Industri mampu “Mengoperasikan Sistem Robot
(Handling System)” Hal tersebut selaras dengan silabus pada mata pelajaran
perekayasaan sistem robotik pada KD. 4.1 yaitu “menerapkan sistem robotik
sebagai objek yang dikontrol dalam teknik mekatronik, elektronika industri dan
otomasi industri.” Idikator yang ingin dicapai yaitu mengetahui sistem penggerak
pada robot dan mengetahui sistem sensor robotik. Dengan menyelaraskan silabus
dengan SKKNI, guru diharapkan dapat memberikan pembelajaran yang efektif.

Berdasarkan observasi dan diskusi penulis dengan Haris Suryono, S.Pd.
selaku ketua jurusan Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri dan Delta
Pembriyanto, S.T selaku guru pengampu mata pelajaran Perekayasaan Sistem
Robotik di SMK Negeri 3 Wonosari, diperoleh data bahwa pada mata pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik masih mengalami keterbatasan media pembelajaran.
Media pembelajaran Perekayasaan Sistem Robotik yang di gunakan saat ini
menggunakan robot /ine follower dengan pemrograman AVR atau Arduino, namun
tidak disertai jobsheet dan manual book sehingga kurang menarik bagi siswa.
Sedangkan simulasi kontrol aktuator menggunakan board Arduino dan project
board dengan komponen terpisah sehingga kurang praktis dan efisien dalam

menggunakan. Media pembelajaran tersebut pada dasarnya telah membantu



proses belajar menggajar dan praktikum, akan tetapi belum mewakili penggunaan
robot di indutri dan kurang menarik bagi siswa. Oleh sebab itu dibutuhkan media
pembelajaran berupa {rainer robot yang dapat memudahkan siswa dalam
melakukan praktikum.

Trainer yang dikembangkan dalam penalitian ini dirancang dengan
konfigurasi robot omni wheels 4 axis menggunakan Arduino sebagai pemroses
utama; sensor masukan berupa potensiometer, sensor jarak, dan keypad; baterai
3000mAh sebagai sumber tegangan serta beberapa komponen pendukung
lainnya.

Berdasarkan pemaparan masalah di atas dan untuk mencari solusi dari
masalah tersebut, maka penulis bermaksud melakukan penelitian dengan judul:
“Trainer Robot Omni Wheels Sebagai Media Pembelajaran pada Mata Pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri di
SMK Negeri 3 Wonosari”. Diharapkan 7rainer Robot Omni Wheels dapat
meningkatkan proses belajar yang lebih efektif dan lebih menarik.

B. Identifikasi Masalah

Berdasarkan latar belakang pada proses pembelajaran di atas dapat
diidentifikasi beberapa masalah sebagai berikut.
1. Media pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK
Negeri 3 Wonosari kurang menarik, kurang praktis dan kurang efisien.
2. Belum ada media pembelajaran mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik

yang mewakili penggunaan robot indutri di SMK Negeri 3 Wonosari.



3. Media pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK
Negeri 3 Wonosari saat ini menggunakan robot /ine follower dengan
pemrograman AVR atau Arduino.

4. Media pembelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK Negeri 3 Wonosari
bersifat konvensional dengan menggunakan board Arduino dan project board
dengan komponen terpisah sehingga kurang praktis dan efisien.

5. Belum ada media pembelajaran mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik
yang disertai jobsheet dan manual book di SMK Negeri 3 Wonosari.

C. Batasan Masalah

Berdasarkan identifikasi masalah yang diuraikan, maka fokus
permasalahan dibatasi pada masalah berikut.
1. Belum ada media pembelajaran mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik
yang mewakili penggunaan robot indutri di SMK Negeri 3 Wonosari.
2. Belum ada media pembelajaran mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik
yang disertai jobsheet dan manual book di SMK Negeri 3 Wonosari.

D. Rumusan Masalah

Berdasarkan batasan masalah yang ada, maka didapatkan rumusan
masalah sebagai berikut.

1. Bagaimana perancangan trainer robot omni wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK
Negeri 3 Wonosari?

2. Bagaimana unjuk kerja trainerrobot omni wheels sebagai media pembelajaran
pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK Negeri 3 Wonosari?

3. Bagaimana tingkat kelayakan trainer robot omni wheels sebagai media

pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik?



Tujuan Penelitian

Tujuan dari penelitian mengacu pada rumusan masalah, dengan

penjabaran sebagai berikut.

1. Menghasilkan trainer robot omni wheels sebagai media pembelajaran pada

mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK Negeri 3 Wonosari.

2. Mengetahui unjuk kerja dari trainer robot omni wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK
Negeri 3 Wonosari.

3. Mengetahui tingkat kelayakan dari trainer robot omni wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik.

F. Manfaat Penelitian

Hasil penelitian diharapkan dapat bermanfaat, diantaranya sebagai
berikut:

1. Manfaat Teoritis

a. Hasil penelitian dapat mendukung pembelajaran siswa Kompetensi Keahlian
Teknik Elektronik Industri dalam memahami konsep dan pengendalian sistem
robotik.

b. Hasil penelitian dapat digunakan sebagai bahan referensi tambahan bagi
penelitian selanjutnya yang relevan.

2. Manfaat Praktis

a. Bagi guru mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik, hasil penelitian berupa

trainer robot omni wheels dapat membantu dalam menyampaikan materi

pembelajaran.



b.

G.

Bagi peserta didik, hasil penelitian berupa trainer robot omni wheels dapat
membantu dalam mempelajari sistem robotik pada mata pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik.
Bagi peneliti, mendapat pengetahuan bagaimana langkah mengembangkan
media pembelajaran {rainer robot omni wheels pada mata pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik.

Spesifikasi Produk

Spesifikasi produk yang akan dikembangkan dalam penelitian ini adalah

trainer robot tipe beroda dengan spesifikasi sebagai berikut:

1.

10.

11.

12.

13.

Trainer dikemas dalam bentuk robot omni wheels 4 Axis (four wheel drive)
dengan panjang 17,6 cm, lebar 17,6 cm, dan tinggi 11,5 cm.

Satu buah Arduino Mega 2560 sebagai sistem pemroses utama.

Satu buah keypad dengan 6 push button sebagai perangkat input

Satu buah sensor jarak HC-SR04.

Satu buah LCD 2X16.

Satu buah battery Lithium 3000mAh.

Satu buah kabel USB Tipe B.

Satu buah kabel konverter

Dua buah push button sebagai perangkat /input.

Dua buah driver motor dual channel/ L293D.

Empat buah potensiometer sebagai perangkat /input

Empat buah motor DC gearbox sebagai actuator.

Jobsheet dan manual Book digunakan untuk mendukung media pembelajaran

yang dikembangkan.



BAB II

KAJIAN PUSTAKA

A. Kajian Teori

1. Sekolah Menegah Kejuruan

Sekolah Menengah Kejuruan (SMK) adalah jenjang pendidikan tingkat
menengah yang mengembangkan kemampuan siswa dalam memiliki keahlian
tertentu. SMK merupakan salah satu bentuk pendidikan formal pada pendidikan
menengah kejuruan sebagai lanjutan dari SMP, MTs, atau sederajat. Pernyataan
ini tertera dalam Peraturan Pemerintah No. 74 tahun 2008 pasal 1 ayat 21 yang
berbunyi “Sekolah Menengah Kejuruan yang selanjutnya disingkat SMK adalah
salah satu bentuk satuan pendidikan formal yang menyelenggarakan pendidikan
kejuruan pada jenjang Pendidikan Menengah sebagai lanjutan dari SMP, MTs, atau
bentuk lain yang sederajat atau lanjutan dari hasil belajar yang diakui sama atau
setara SMP atau MTs".

Berdasarkan tingkatan pendidikan, SMK setara dengan sekolah
menengah atas, akan tetapi keduanya mempunyai tujuan yang berbeda. SMK
dirancang dengan tujuan menghasilkan lulusan yang berkompeten dibidangnya.
Sesuai dengan ketentuannya, sekolah menengah kejuruan menyelenggarakan
program-program pendidikan yang disesuaikan dengan jenis-jenis lapangan kerja
(Peraturan Pemerintah Nomor 29 Tahun 1990).

Adhikary, P.K. dalam Sudira (2012: 13) menjelaskan bahwa pendidikan
kejuruan dirancang untuk mengembangkan ketrampilan, kecakapan, pemahaman,

sikap, dan kebiasaan-kebiasaan kerja yang dibutuhkan oleh pekerja dalam
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memasuki dunia kerja secara produktif. SMK disiapkan dengan memiliki berbagai
macam jenis Kompetensi Keahlian. Kompetensi Keahlian yang dilaksanakan di SMK
menyesuaikan dengan kebutuhan dunia kerja, masyarakat, dan pasar yang ada.

Kurikulum pada SMK dirancang agar lulusan siap untuk langsung terjun
di dunia kerja. Kurikulum yang ada di SMK disusun sedemikian rupa agar sesuai
dengan kebutuhan pada dunia kerja yang ada. Dengan masa studi sekitar tiga atau
empat tahun, lulusan SMK diharapkan mampu bekerja sesuai dengan keahlian
yang telah dipelajari. Menurut Sudira (2013: 12) pendidikan kejuruan merupakan
pendidikan yang unik dan universal, karena pendidikan kejuruan dikembangkan
berdasarkan kebutuhan, permasalahan, harapan, dan tantangan masyarakat
melebihi kebutuhan efisiensi sosial sehingga perlu ditingkatkan keterampilan life
skill dan career skill dengan penguatan pendidikan dan pelatihan.

Berdasarkan beberapa pendapat dapat disimpulkan bahwa Sekolah
Menengah Kejuruan (SMK) adalah jenjang pendidikan tingkat menengah yang
mengembangkan kemampuan siswa dalam memiliki keahlian tertentu dengan
tujuan menghasilkan lulusan yang berkompeten dibidangnya dan memiliki
kompetensi untuk memenuhi kebutuhan dunia kerja yang mencakup untuk
mengembangkan ketrampilan, kecakapan, pemahaman, sikap, dan kebiasaan-
kebiasaan kerja yang dibutuhkan oleh pekerja dalam memasuki dunia kerja secara
produktif.

2. Pembelajaran

Dalam Kamus Besar Bahasa Indonesia istilah pembelajaran diartikan

proses, cara, atau perbuatan yang menjadikan orang atau makhluk hidup belajar

dan berasal dari kata dasar belajar. Menurut Gagne dalam Dahar (2011), belajar



merupakan suatu proses di mana organisasi berubah perilakunya sebagai akibat
pengalaman. Siregar & Nara (2011: 3) menjelaskan, belajar merupakan sebuah
proses yang kompleks yang terjadi pada semua orang dari sejak bayi hingga liang
lahat. Salah satu ciri seseorang telah belajar yaitu adanya perubahan tingkah laku
dalam diri orang tersebut yang disebabkan oleh terjadinya perubahan pada tingkat
pengetahuan, keterampilan, atau sikapnya (Arsyad, 2017: 1).

Menurut Siregar dan Nara (2011: 13), pembelajaran merupakan upaya
sadar dan disengaja yang harus membuat siswa belajar, dimana tujuan harus
ditetapkan terlebih dahulu sebelum proses dilaksanakan, serta pelaksanaannya
terkendali, baik isinya, waktu, proses, maupun hasilnya. Menurut PP No 19 tahun
2005 pasal 19 ayat 1, “proses pembelajaran pada satuan pendidikan
diselenggarakan secara interaktif, inspiratif, menyenangkan, menantang,
memotivasi peserta didik untuk berpartisipasi aktif, serta memberikan ruang yang
cukup bagi prakarsa, kreativitas, dan kemandirian sesuai dengan bakat, minat, dan
perkembangan fisik serta psikologis peserta didik”.

Dari berbagai macam pendapat yang telah diuraikan, maka dapat ditarik
kesimpulan bahwa pembelajaran merupakan rangkaian peristiwa usaha belajar
yang dilaksanakan sesuai dengan rencana yang telah disusun demi tercapainya
tujuan yang telah ditentukan dan diselengarakan secara interaktif dan inspiratif
guna memotivasi peserta didik untuk mengembangkan kreativitas sesuai dengan

bakat dan minatnya.
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3. Media Pembelajaran di SMK
a. Pengertian media pembelajaran di SMK

Kata media berasal dari bahasa latin mediusyang secara harafiah berarti
‘tengah’, ‘perantara’, atau ‘pengantar’, sedangkan dalam bahasa Arab berarti
perantara atau pengantar dari pengirim kepada penerima pesan. Gerlach & Ely
(1971) dalam Arsyad (2017: 3) menyatakan, media apabila dipahami secara garis
besar yaitu manusia, materi, atau kejadian yang membangun kondisi yang
membuat siswa mampu memperoleh pengetahuan, keterampilan, atau sikap.
Menurut Gagne’ dan Briggs (1975) secara implisit berpendapat bahwa media
pembelajaran meliputi alat yang secara fisik digunakan untuk menyampaikan isi
materi pengajaran (Arsyad, 2017: 4). Dengan kata lain, media adalah alat yang
digunakan sebagai sumber belajar atau wahana fisik yang mengandung
instruksional guna merangsang siswa untuk belajar. Sedangkan menurut Daryanto
(2013), "media pembelajaran adalah alat dan bahan pembelajaran yang digunakan
sebagai perantara terjadinya komunikasi sehingga menimbulkan interaksi
langsung antara murid dengan sumber ajar.” Tingkat penyampaian materi kepada
siswa jjuga dipengaruhi oleh jenis media pembelajaran yang digunakan. Gerlach
dan Ely dalam Daryanto (2013) berpendapat, berdasarkan ciri—ciri fisiknya media
dikelompokan menjadi delapan kelompok, yaitu benda sebenarnya, presentasi,
presentasi grafis, gambar diam, gambar bergerak, rekaman suara, pengajaran
terprogram dan simulasi.

Media pembelajaran di SMK merupakan sebuah alat yang mencakup
materi belajar sesuai dengan masing-masing Kompetensi Keahlian yang dipelajari.

Media pembelajaran yang digunakan oleh pendidik atau guru di SMK untuk
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menyampaikan materi harus dapat merangsang pikiran, perasaan, perhatian dan
minat siswa dalam belajar serta mampu menggambarkan kondisi pada dunia
industri.

Berdasarkan uraian di atas, dapat disimpulkan bahwa media
pembelajaran di SMK merupakan perangkat yang digunakan untuk komunikasi dan
sumber informasi yang dapat mengirimkan pesan dari guru kepada siswa untuk
merangsang pikiran, perasaan, perhatian dan minat siswa dalam proses belajar
mengajar yang brupa benda sebenarnya atau simulasi, sehingga dapat menunjang
keberhasilan dan ketercapaian tujuan pembelajaran yang selaras dengan
kompetensi kebutuhan dunia kerja.

b. Manfaat Media Pembelajaran di SMK

Media pembelajaran di SMK digunakan guru untuk menyampaikan
materi pelajaran kepada siswa agar materi pembelajaran yang sukar dapat
dipahami oleh siswa terutama materi pembelajaran yang rumit dan kompleks.
Menurut Newby (2011: 16) manfaat media pembelajaran bagi guru dan siswa
dapat digunakan sebagai berikut, (1) menampilkan materi kepada siswa agar
mudah dipahami; (2) memungkinkan peserta didik untuk mempelajari materi
dalam berbagai degan cara membaca teks, melihat rancangan, atau
mendengarkan materi; (3) mempertahankan dan meningkatkan konsentrasi
peserta didik; (4) memotivasi siswa dalam mencapai tujuan. Menurut Hamalik
(1986) dalam Arsyad (2017: 19). fungsi media pembelajaran dalam proses belajar
mengajar yaitu dapat membangkitkan keinginan dan minat yang baru,
membangkitkan motivasi dan rangsangan kegiatan belajar serta pengaruh-

pengaruh psikologis terhadap siswa. Penggunaan media pembelajaran sangat
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membantu keefektifan proses pembelajaran dan penyampaian isi pembelajaran
sehingga dapat membantu peserta didik dalam memahami pelajaran dan
memudahkan dalam menyerap informasi.

Merangkum dari pendapat beberapa ahli di atas, dapat disimpulkan
bahwa manfaat media pembelajaran yaitu (1) membangkitkan motivasi siswa
dalam pembelajaran; (2) memperjelas penyampaian pembelajaran kepada siswa;
(3) meningkatkan konsentrasi siswa dalam pembelajaran; (4) membuat siswa lebih
aktif karena metode pembelajaran yang lebih variatif. Manfaat ini dapat terapkan
pada penggunaan trainer robot omni wheels sebagai media pembelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik kelas XII Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika
Industri.

c. Kriteria Pemilihan Media Pembelajaran di SMK

Pemilihan media pembelajaran di SMK tidak terlepas dari konteksnya
bahwa media merupakan komponen dari sistem instruksional secara keseluruhan.
Menurut Arsyad (2017:74) ada empat kriteria yang harus diperhatikan dalam
memilih media yaitu (1) sesuai dengan tujuan yang ingin dicapai; (2) tepat untuk
mendukung isi pelajaran bersifat fakta, konsep dan prinsip; (3) praktis, luwes dan
bertahan; (4) guru terampil menggunakannya; (5) pengelompokkan sasaran; (6)
mutu teknis.

Menurut Dick dan Carey (1978) dalam Sadiman, dkk (2011: 86)
menyebutkan bahwa ada empat faktor dalam pemilihan media pembelajaran yaitu
(1) ketersediaan sumber; (2) ketersediaan dana, tenaga, dan fasilitas; (3) mudah
digunakan, kepraktisan, dan ketahanan dari media; (4) faktor efektivitas biaya

dalam jangka waktu yang lama.
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Merangkum dari pendapat ahli di atas, kriteria pemilihan media
pembelajaran meliputi kesesuaian tujuan pembelajaran, kebutuhan siswa,
efektifitas media, dan kemudahan pengunaan sehingga dapat digunakan secara
maksimal dan membantu dalam proses pembelajaran.

d. Klasifikasi Media Pembelajaran di SMK
1) Media Objek ( 7rainer)

Pengembangan media objek ({rainer) bertujuan untuk memberikan
kesempatan belajar kepada siswa dalam kondisi yang mirip dengan kondisi yang
sebenarnya. Objek yang sesungguhnya akan memberikan rangsangan kepada
siswa dalam mempelajari tugas yang menyangkut keterampilan psikomotor
Anderson (1987: 183). Menurut Anderson (1987: 184-185) ada tiga teknik latihan
yang paling umum dalam menggunakan media objek, yaitu (a) latihan simulasi;
(b) latihan menggunakan alat, (c) latihan kerja.

Dalam pengembangan (frainer digunakan beberapa model
pengembangan. Menurut Sukmadinata (2015: 57) model pengembangan
merupakan tahapan atau langkah dalam pengembangan. Secara garis besar ada
tiga langkah dalam penelitian dan pengembangan vyaitu (a) studi pendahuluan
dengan mengkaji teori dan mengamati produk atau kegiatan yang ada; (b)
melakukan pengembangan atau program kegiatan; (c) menguji atau memvalidasi
produk atau program kegiatan.

Berdasarkan pendapat para ahli dapat disimpulkan bahwa media objek
(trainer) digunakan sebagai alat untuk menyampaikan materi ajar dari guru ke

siswa sehingga dapat merangsang pikiran, perasaan, perhatian, dan kemampuan
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siswa serta dalam pengembangannya harus diselaraskan dengan tujuan
pendidikan yang didasarkan pada aspek afektif, kognitif dan psikomotor.
2) Media Cetak (Job sheet)
Media cetak yang digunakan dalam media pembelajaran ini yaitu berupa
Jobsheet. Jobsheet merupakan salah satu media dengan instruksional yang
digunakan untuk membantu proses belajar mengajar. Menurut Widarto (2013)
dalam Permana, Sunarya, & Santyadiputra (2015: 154) Jobsheet merupakan
lembar tugas yang harus diselesaikan oleh siswa. Jobsheet terdiri dari judul,
kompetensi dasar, alokasi waktu, alat dan bahan yang dibutuhkan, informasi
singkat, langkah kerja, tugas, dan laporan. Pembuatan jobsheet harus disesuaikan
dengan aturan yang ada. Jobsheet dapat berupa panduan untuk latihan
pengembangan aspek kognitif maupun pengembangan semua aspek
pembelajaran. Jobsheet dalam penelitian ini merupakan jobsheet yang digunakan
untuk mengoperasikan trainer.
Pengembangan jobsheet menurut Trianto (2014: 84), ada beberapa hal

yang harus dianalisis yaitu.
a) Analisis Struktur Isi

Analisis struktur isi dilaksanakan dengan mencermati kurikulum garis-garis

besar program pengajaran yang sesuai mulai dari bahan kajian, pokok

bahasan, subpokok bahasan, serta garis besar perincian isi pokok bahasan.
b) Analisis Konsep

Analisis konsep yaitu mengidentifikasi konsep-konsep utama yang akan

diajarkan dan menyusunnya secara sistematis sesuai urutan penyajian dan

merinci konsep-konsep yang relevan.
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d)
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Analisis Prosedural

Analisis prosedural dilakukan dengan mengidentifikasi tahap-tahap
penyelesaian tugas sesuai dengan bahan kajian, hasil analisis ini akan
diperoleh peta tugas dan analisis prosedural.

Analisis Pemrosesan Informasi

Analisis pemrosesan informasi adalah analisis tugas yang diakukan untuk
mengelompokkan tugas-tugas yang dilaksanakan siswa selama pembelajaran
dengan mempertimbangkan waktu.

Dapat disimpulkan bahwa, Jobsheet merupakan salah satu media

instruksional yang digunakan untuk membantu proses belajar mengajar

disesuaikan dengan aturan yang dalam pengembangannya harus dianalisis dari

stuktur isi, konsep, prosedural, maupum pemrosesan informasi dan berupa

panduan untuk latihan pengembangan aspek kognitif maupun pengembangan

semua aspek pembelajaran.

Dalam menyusun media cetak (Job sheet) ada beberapa aturan yang

harus diperhatikan. Anderson (1987: 165) berpendapat sebagai berikut.

a)

b)

d)

Sesuaikan analisis desain dan materi pelajaran dengan sasaran, bahasa, usia
dan kemampuan atau kebiasaan baca siswa.

Gunakan jenis huruf, desain halaman, dan penataan halaman yang sesuai.
Cobakan konsep media cetak kepada orang yang tidak mengetahui pokok
masalah yang dibahas, buat catatan perbaikan dari isi dan desainnya.

Hindari penggunaan kata yang berlebihan, istilah lokal, dan kalimat yang

rumit.
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e) Hindari penggunaan huruf besar pada kalimat yang panjang untuk memberi
penekanan.
f) Gunakan sketsa, foto, atau grafik untuk memperjelas dan efisienkan waktu.
g) Gunakanlah bahan asli atau baku untuk penggandaan.
h) Apabila menggunakan flipchart, easel, sheet, atau wall charts, batasi jumlah
informasi yang ditampilkan.

i) Jangan terlalu banyak menggunakan tipe huruf untuk memberi tekanan.

Aturan dalam penyusunan media cetak tersebut digunakan sebagai
landasan penyusunan jobsheet trainer robot omni wheels guna meningkatkan
efisiensi dan efektivitas belajar dalam kelas.
e. Evaluasi Media Pembelajaran

Evaluasi dalam pengembangan media pembelajaran dilakukan setelah
media selesai dibuat guna menentukan sejauh mana pencapaian tujuan yang telah
ditetapkan sebelumnya. Proses penilaian (evaluasi) perlu dilakukan sebelum media
pembelajaran dipakai secara luas.

Menurut Arsyad (2017: 218) tujuan evaluasi media pembelajaran yaitu:
(1) menentukan keefektifan media pembelajaran; (2) menentukan apakah media
pembelajaran dapat diperbaiki atau ditingkatkan; (3) memilih media pembelajaran
yang sesuai untuk dipergunakan dalam proses belajar mengajar di kelas; (4)
menentukan kesesuaian isi pelajaran dengan media pembelajaran; (5) mengetahui
apakah media pembelajaran itu benar-benar memberi sumbangan terhadap hasil
belajar seperti yang dinyatakan; (6) mengetahui sikap peserta didik terhadap

media pembelajaran.
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Menurut Sadiman (2011: 182), Evaluasi media pembelajaran di bagi
menjadi dua macam yaitu evaluasi formatif dan evaluasi sumatif. Evaluasi formatif
merupakan sebuah teknik evaluasi untuk mengetahui tingkat efektivitas dan
efisiensi media untuk mencapai tujuan pembelajaran yang telah ditetapkan. Ada
beberapa tahapan dalam evaluasi formatif yaitu evaluasi satu lawan satu (one to
one), evaluasi kelompok kecil (small group evaluation), dan evaluasi lapangan
(field evaluation).

1) Evaluasi Satu lawan Satu (one to one)
Evaluasi satu lawan satu (ono to one) dilaksanakan dengan cara memilih dua
subjek sasaran, yaitu siswa yang dipilih dari populasi penelitian berdasarkan
dari segi kemampuan di atas rata-rata dan dibawah rata-rata. Kedua subjek
diamati hingga mendapatkan hasil sebagai landasan mengukur kesalahan
ataupun kekurangan dari media pembelajaran yang dirancang.

2) Evaluasi Kelompok Kecil (small group evaluation)
Evaluasi kelompok kecil (small group evaluation) dilaksanakan dengan cara
memilih 10 sampai 20 subjek sasaran yaitu siswa yang dipilih dari populasi
penelitian berdasarkan macam-macam karakteristik, kemampuan (pandai,
sedang, dan kurang pandai), jenis kelamin (laki-laki dan perempuan), usia,
dan latar belakang.

3) Evaluasi Lapangan (field evaluation)
Evaluasi lapangan (field evaluation) merupakan tahapan terakhir dari tahapan
evaluasi formatif yang dilaksanakan dengan cara mengujicobakan produk

terhadap 30 subjek penelitian dengan karakteristik yang beragam seperti
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tingkat kepandaian, kelas, latar belakang, jenis kelamin, usia, kemampuan
belajar, dan sebagainya.

Evaluasi media pembelajaran juga dapat diartikan sebagai kegiatan
untuk menilai efektivitas serta efisiensi sebuah bahan ajar atau media
pembelajaran. Evaluasi yang digunakan dalam penelitian ini yaitu evaluasi satu
lawan satu yang diperuntukkan kepada ahli media dan ahli materi yang terdiri dari
dosen atau guru dan evaluasi lapangan diujikan kepada siswa.

Pertimbangan penggunaan unsur-unsur visual dalam merancang
media pembelajaran meliputi pengaturan tampilan, keseimbangan, warna,
keterbacaan, dan menarik (Smaldino, dkk 2011: 78). Dalam mengevaluasi suatu
media pembelajaran ada beberapa kriteria yang harus diperhatikan. Walker dan
Hess (1984: 206) dalam Arsyad (2017: 219-220) berpendapat, kriteria untuk
mengevaluasi media pembelajaran berdasarkan kualitas adalah sebagai berikut:
(a). Kualitas isi dan tujuan yang terdiri dari ketepatan, kepentingan, kelengkapan,

keseimbangan, minat, perhatian, dan kesesuaian dengan situasi siswa.

(b). Kualitas instruksional terdiri dari memberikan kesempatan belajar,
memberikan bantuan untuk belajar, kualitas memotivasi, fleksibilitas
instruksionalnya, hubungan dengan program pembelajaran lainnya, kualitas
tes dan penilaiannya, dan dapat memberikan dampak bagi guru.

(c). Kualitas teknis yang terdiri dari keterbacaan, mudah digunakan, kualitas
tampilan atau tayangan, kualitas pengelolaan, dan kualitas dokumentasi.

Selaras dengan hal tersebut Sleeman dan Cobun (Rumempuk, 1988: 19)
memiliki pendapat tentang beberapa kriteria umum dalam mengevaluasi media

pembelajaran sebagai berikut:



().

(b).
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(d).

(e).

(f).

(9).
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Tujuan instruksional yaitu media pembelajaran dapat menunjang tujuan
yang telah ditetapkan.

Kualitas visual yaitu media pembelajaran jelas, tepat, dan disertai penjelasan.
Program yang terstruktur yaitu media pembelajaran diharapkan sejalan
dengan program yang telah disusun.

Kesesuaian dengan kehendak siswa yaitu media pembelajaran relevan
dengan apa yang diterima dan dikehendaki siswa.

Ketepatan waktu yaitu media pembelajaran sesuai dengan waktu yang
disediakan dalam kegiatan belajar.

Karakter siswa yaitu media pembelajaran sesuai dengan karakter siswa
sehingga dapat mencapai hasil belajar yang optimal.

Nilai praktis yaitu media pembelajaran mudah dioperasikan tanpa
membutuhkan keterampilan khusus.

Menurut panduan pengembangan bahan ajar (Depdiknas, 2008: 28),

komponen evaluasi mencakup.

(a).

(b).

Komponen kelayakan isi antara lain kesesuaian dengan SK KD, kesesuaian
dengan perkembangan anak, kesesuaian dengan kebutuhan bahan ajar,
kebenaran substansi materi pembelajaran, manfaat untuk penambahan
wawasan, kesesuaian dengan nilai moral, dan nilai-nilai sosial.

Komponen Kebahasaan antara lain keterbacaan, kejelasan informasi,
kesesuaian dengan kaidah Bahasa Indonesia yang baik dan benar,

pemanfaatan bahasa secara efektif dan efisien (jelas dan singkat).
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(c). Komponen Penyajian antara lain kejelasan tujuan (indikator) yang ingin
dicapai, keruntutan sajian, pemberian motivasi, daya tarik, interaksi
(pemberian stimulus dan respond), kelengkapan informasi.

(d). Komponen Kegrafikan antara lain penggunaan font; jenis dan ukuran, /ayout
atau tata letak, ilustrasi, gambar, foto, dan desain tampilan.

Merangkum pendapat bebrapa ahli, maka kriteria yang digunakan dalam
evaluasi media pembelajaran yang digunakan dalam penelitian ini adalah yaitu.
(@). Kualitas materi terdiri dari ketersesuaian dengan silabus, ketersesuaian

materi, keruntutan materi, kejelasan materi, kelengkapan media cetak, dan
ketersesuaian dengan situasi siswa.

(b).  Kualitas teknis terdiri dari tata letak, warna, ukuran dan bentuk tulisan,

keterbacaan dan kemudahan pengoperasian, dan keamanan.

(c). Kualitas instruksional terdiri dari merangsang kegiatan belajar siswa dan

mempermudah proses pembelajaran.

4. Pengembangan Media Pembelajaran

a. Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik

Mata pelajaran perekayasaan sistem robotik merupakan mata pelajaran
yang terdapat pada kurikulum 2013 untuk Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika
Industri di SMK. Dalam mata pelajaran perekayasaan sistem robotik siswa akan
mendapatkan pengetahuan tentang tentang arsitektur, susunan komponen, sistem
dinamik, sistem penggerak, pembuatan program sederhana, dan sistem sensor
pada sistem robotik. Berdasarkan silabus pada mata pelajaran perekayasaan

sistem robotik yang di buat Kementrian Pendidikan dan Kebudayaan, dalam
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pelaksanaannya terdapat beberapa kompetensi dasar yang dapat dilihat pada
Tabel 1.

Tabel 1. Silabus Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik.

Kompetensi Dasar Indikator Materi Pokok

3.1 | Memahami arsitektur | « Mengetahui 1. Pengenalan Robot
struktur susunan dan sistem penggerak | 2. Power Sugply untuk robot:
komponen sistem (aktuator) pada a. Sumber AC / Catu daya;
robot robotik Batery

4.1 | Menerapkan sistem = Mengetahui b. Sistem Penggerak
robotik sebagai obyek | sistem sensor /Aktuator Robot
yang dikontrol dalam robotik 3. Menguijicobakan sensor
teknik mekatronik, untuk robotik:
elektronika industri, a. Sensor yang bersifat Biner;
dan otomasi industri b. Sensor Analog

b. Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri

Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri bertujuan mendidik
siswa agar mempunyai kemampuan atau keterampilan pada bidang sistem kontrol
dan maintenance peralatan industri berbasis kontrol elektronik dan mikroprosesor.
Kompetensi tersebut meliputi pengetahuan dan keterampilan elektronika umum,
mikrokontroller, mikroprosessor, pneumatic, PLC, dan programming berbasis
komputer yang erat kaitannya dengan proses produksi di Industri.

Penelitian pengembangan media pembelajaran ini juga mengacu pada
Standar Kompetensi Kerja Nasional Indonesia (SKKNI) nomor 631 tahun 2016
pada bidang otomasi industri dengan rincian pada Tabel 2. SKKNI digunakan
sebagai acuan program produktif sehingga harus ada relasi dengan kurikulum agar
dapat menghasilkan peserta didik yang memiliki keterampilan yang kompeten

sesuai kompetensi keahliannya.
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Tabel 2. Tabel SKKNI bidang otomasi industri

Tahun

=2
o

Kode Unit

Judul Unit Kompetensi

2016

C.282900.003.01

Mengoperasikan Peralatan Elektronik

2016

C.282900.009.01

Memelihara Peralatan Elektronik

2016

C.282900.011.01

Memelihara Sensor

2016

C.282900.016.01

Mengoperasikan Sistem Elektronik

2016

C.282900.019.01

Mengoperasikan Sistem Robot (Handling System)

2016

C.282900.024.01

Memelihara Sistem Elektronik

2016

C.282900.026.01

Memelihara Sistem Robot (Handling System)

2016

C.282900.030.01

Merakit Peralatan dan Sistem Elektronik

O (N U |A|WN |-

2016

C.282900.035.01

Menulis Program Software

—
o

2016

C.282900.036.01

Menguji Sistem Otomasi

c. Pengembangan Trainer Robot Omni Wheels

Perancangan pengembangan media pembelajaran trainer robot omni

wheels disesuaikan dengan tujuan, rencana pembelajaran, dan materi yang

digunakan di sekolah. Ditinjau dari Tabel 1 dan Tabel 2 didapatkan hasil berupa

analisis kebutuhan yang diperlukan dalam pengembangan media dan sesuai antara

silabus dan SKKNI yang dapat dilihat pada Tabel 3.
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Tabel 3. Analisis Kebutuhan Pengembangan Media Pembelajaran

No Silabus SKKNI Rencana Pengembangan
Kompetensi Dasar Memelihara Merancang trainer robot
3.1 Memahami arsitektur | Sistem Robot omni wheels sebagai media
1 struktur susunan dan (Handling pembelajaran pada mata
komponen sistem System) ngaJaran Per_akayasaan
Sistem Robotik
robot _ :
41 Menerapkan sistem randeIs:'I:rgeglearakayasaan
2 rObOtlk. sebagai objek Sistem RJobotik dengan
yang dikontrol dalam spesifikasi
teknik mekatronik, Sistem Penggerak 4 Axis
elektronika industri, Mendesain jobsheet
dan otomasi industri penggunaan trainer robot
3 omni wheels sebagai media
Indikator pembelajaran pada mata
« Mengetahui sistem pelajaran Perakayasaan
penggerak (aktuator) Sistem Robotik :
pada robotik Meranc_ang sistem kerja
« Mengetahui sistem rangkaian untuk mengolah
) Input — Output sensor yang
4 | sensor robotik bersifat biner dan analog
dengan pemrograman
Mikrokontroler Arduino
Mega2560

Dari hasil analisis kebutuhan pengembangan media pembelajaran yang

telah diuraikan, maka akan dikembangkan meliputi dua aspek yaitu media objek

berupa trainer robot omni wheels dan jobsheet.

5. Robot Omni Wheels

Winarno & Deni Arifianto (2011: 2) berpendapat, kata robot berasal dari

bahasa Ceko yaitu robota, yang berarti pekerja. Robot adalah sebuah alat mekanik

yang dapat melakukan tugas fisik, baik menggunakan pengawasan dan kontrol

manusia, atau menggunakan program yang telah didefinisikan terlebih dahulu.

USA Robotic Industries Associacion (RIA) mendefinisikan robot sebagai sebuah

manipulator multi fungsi terprogram yang didesain untuk memindahkan material,




24

peralatan dan peralatan khusus melalui suatu variabel gerakan terprogram untuk
melaksanakan suatu tugas bervariasi (Suprapto dan Suyitno, 2009: 4).

Robot omni wheels merupakan sebuah robot beroda yang menggunakan
roda omni (omni wheels) sehingga bisa bergerak ke segala arah, di sudut
manapun, tanpa memutar badan robot terlebih dahulu. Dalam dunia industri Robot
omni wheels digunakan sebagai robot transporter. Bentuk fisik robot omni wheels

dapat dilihat pada gambar 1.

Gambar 1. Bentuk fisik robot omni wheels (KUKA, 2018)

Berdasarkan pendapat di atas dapat disimpulkan bahwa robot omni
wheels adalah robot yang dapat bergerak bebas kesegala arah secara otomatis
dengan menggunakan sensor atau secara manual dengan menggunakan kontrol
manusia untuk pengendalikan pergerakan robot. 7rainer robot omni wheels yang
akan digunakan sebagai media pembelajaran tersusun dari perangkat keras
(Hadware) dan perangkat lunak (software).

a. Perangkat keras ( Hardware)
1) Mekanik
Winarno & Deni Arifianto (2011: 15) menjelaskan mekanik merupakan

salah satu bagian penting yang digunakan untuk menyusun sebuah robot. Sistem
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mekanik meliputi bentuk dan desain robot, material penyusun robot, serta sistem
penunjang penggerak robot.

Penggunaan roda juga menjadi pertimbangan mekanik yang harus
dilakukan dalam pembuatan ({rainer robot omni wheels. Posisi roda harus
diperhitungkan sebelum memulai perancangan dasar. Hal ini disebabkan roda
trainer robot omni wheels memiliki bentuk dan cara kerja yang berbeda daripada

roda biasa. Cara manuver robot omni wheels dapat dilihat pada gambar 2.

_ S ol 9 !
Y% L%y

Gambar 2. Manuver Robot Omni Wheels (Nelson, 2012)

Bahan yang digunakan untuk membangun robot omn/ wheels sebagian
besar menggunakan akrilik dengan ketebalan 2 mm. Bahan ini memiliki kelebihan
yaitu relatif ringan. Adapun setiap roda robot omni terbuat dari plastik dengan
diameter 58mm yang di sisi luarnya terdapat 10 buah roda bebas. Untuk ukuran
omni wheels dapat dilihat pada gambar 3, sedangkan gambar 4 menunjukkan

bentuk fisik omni wheels.
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Gambar 4. Omni Wheels (Nexus, 2016)

2) Aktuator (Motor DC)

Pitowarno (2006: 16) menjelaskan aktuator adalah komponen penggerak
yang jika dilihat dari prinsip penghasil geraknya dapat dibagi menjadi 3 bagian,
yaitu penggerak motor listrik (motor DC, servo, stepper motor, motor AC, dan
sebagainya), penggerak pneumatik (berbasis kompresi gas: udara, nitrogen, dan
sebagainya), dan penggerak hidrolik (berbasis kompresi benda cair: minyak
pelumas, dan sebagainya). Sistem dalam pergerakan trainer robot omni wheels ini
menggunakan penggerak motor listrik dengan jenis motor DC yang berfungsi

sebagai pengerak roda.
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Motor DC merupakan salah satu alat yang mengubah energi listrik
menjadi mekanik yang dikembangkan oleh Michael Faraday tentang konsep hukum
elektromagnetik. Budiharto (2014: 54) menjelaskan bahwa prinsip kerja motor DC
yaitu, jika ada kumparan dilalui arus, maka pada kedua sisi kumparan akan bekerja
gaya Lorentz. Konstruksi motor DC dapat dilihat pada gambar 5.

Medan magnetis

Medan magnet
Angker dinamo

Komutator

Sikat

Penghasil arus D.C
(Baterai)

Gambar 5. Konstruksi motor DC (Budiharto, 2014)

Trainer robot omni wheels digerakkan dengan motor DC gearbox yang
terhubung dengan poros roda. Putaran motor akan membuat roda berputar
sehingga robot dapat bergerak. Motor DC yang digunakan pada trainer robot omni
wheels telah dilengkapi dengan gearbox untuk meningkatkan gaya dorong dari

motor DC yang digunakan. Gambar 6 menunjukkan bentuk fisik motor DC gearbox.

Gambar 6. Motor DC Gearbox
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3) Driver Motor DC

Salah satu pengendalian motor DC adalah menggunakan Pulse Width
Modulation (PWM). Debono, (2013) berpendapat, sistem pengendalian motor DC
menggunakan PWM yang nantinya akan menghasilkan variasi kecepatan. Variasi
kecepatan dapat diperoleh dari lebar pulsa On dibandingkan dengan periode pulsa.
Semakin tinggi waktu On pada pulsa maka semakin tinggi pula tegangan yang

dihasilkan seperti telihat pada gambar 7.

L Pulte Pericd L
ITI
Pulne 'l\'ldth

7 L 1L 1 y

Duty Cycle = Pulss Width | Pulss Period
Dty Cwche: 25 %

5 Valt
| 2.5 Vit
-1 -1

Dty Cyche: 30 %

5 Valt

5 Valt

‘ 1.TS Valt

Duty Cyela: T5 %
PWM Signal input Averags Vallage on the Matoer

Gambar 7. PWM dalam mengontrol kecepatan motor DC (Debono, 2013)

Pengendalian motor DC tidak hanya sebatas pengendalian kecepatan
namun juga pengendalian arah putaran. Pengendalian ini membutuhkan driver
motor agar motor dapat bergerak searah atau berlawanan jarum jam. Pada trainer
robot omni wheels driver motor yang digunakan yaitu IC L293D yang merupakan

tipe H-Bridge. Gambar 8 merupakan karakteristik IC L293D.
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Gambar 8. Karakteristik IC L293D (Anonim, 2016)
IC L293D merupakan driver motor yang memiliki dua output channel
motor dengan tegangan kerja 4,5 — 36 volt. Tabel 4 merupakan tabel tipe kerja
dari IC L293D.

Tabel 4. Tipe kerja IC L293D

Input Output

A EN Y
H H H
L H L
X L Z

Keterangan :

H : High Level

L : Low Level

X : Irrelevant

z : High Impedance (off)

4) Sensor

Karim (2013: 12) menjelaskan sensor adalah komponen elektronik yang
dapat mendeteksi perubahan gejala yang ada disekitarnya baik besaran fisis
berupa variasi mekanis, magnetis, panas, sinar dan kimia dengan diubah menjadi
tegangan dan arus listrik.

Trainer robot omni wheels ini terdapat sensor elektronik dan sensor

mekanik. Sensor yang digunakan merupakan sensor umum yang sering digunakan
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pada industri yaitu sensor jarak HC-SR04, sensor mekanik yang berupa
potansiometer dan Push-button.
a) Sensor Jarak HC-SR04

Sensor jarak berfungsi untuk mendeteksi jarak robot dengan benda
disekitarnya. Sensor jarak yang digunakan adalah sensor ultrasonik HC-SR04.
Sensor ini termasuk pada sensor jarak kategori sonar (suara ultrasonik).

Sensor ultrasonik adalah sebuah sensor yang berfungsi untuk mengubah
besaran fisis (bunyi) menjadi besaran listrik dan sebaliknya. Cara kerja sensor ini
didasarkan pada prinsip dari pantulan suatu gelombang suara sehingga dapat
dipakai untuk menafsirkan eksistensi (jarak) suatu benda dengan frekuensi
tertentu. Disebut sebagai sensor ultrasonik karena sensor ini menggunakan

gelombang ultrasonik (bunyi ultrasonik) seperti telihat pada gambar 9.

HC-SR04 Object

Trigger Transmitter )

—> Vs

//

>

%

Echo

Receiver Z

< »l
L »

S
Gambar 9. Cara kerja sensor ultrasonik (Elangsakti, 2015)

Gelombang ultrasonik adalah gelombang bunyi yang mempunyai frekuensi
sangat tinggi yaitu 20.000 Hz. Bunyi ultrasonik tidak dapat di dengar oleh telinga
manusia. Bunyi ultrasonik dapat merambat melalui zat padat, cair dan gas.
Reflektivitas bunyi ultrasonik di permukaan zat padat hampir sama dengan
reflektivitas bunyi ultrasonik di permukaan zat cair. Akan tetapi, gelombang bunyi

ultrasonik akan diserap oleh tekstil dan busa.
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Sensor ultrasonik HC-SR04 pada trainer robot omni wheels dipasang pada
bagian depan robot untuk mengetahui jarak robot ke objek didepannya dengan
memancarkan sinyal ultrasonik. Sensor inilah yang akan menjadi navigasi pada
robot agar dapat berjalan menghindari benda. Bentuk fisik sensor ultrasonik HC-

SR04 dapat dilihat pada gambar 10.

Gambar 10. Sensor ultrasonik HC-SR04 (Elangsakti, 2015)

b) Potensiometer

Potensiometer adalah komponen elektronika yang berfungsi sebagai
pengatur arus listrik yang variabel nya dapat diubah dengan cara memutar knob
(Daryanto, 2011: 13).

Resistor variabel (Potensiometer) adalah resistor yang nilai resistansinya
dapat diubah-ubah sesuai dengan kebutuhan suatu rangkaian elektronik (Suyadhi,
2010: 21). Potensiometer merupakan resistor yang dapat diubah nilai variabel
resistansinya. Struktur internal, bentuk dan simbol potensiometer dapat dilihat

pada gambar 11.
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Gambar 11. Struktur, Bentuk dan Simbol potensiometer (Dickson Kho, 2017)

c) Push-button

Sistem kerja push-button PTM (push to make) yaitu saklar akan bekerja
sebagai penghubung saat tombol ditekan, sedangkan saat tombol dilepas maka
saklar akan kembali ke posisi normal. Simbol push-button PTM dapat dilihat pada
gambar 12, sedangkan pada gambar 13 menunjukkan bentuk fisik dari push-

button PTM.

Gambar 12. Simbol Push-button PTM (Caang Go, 2011)

Gambar 13. Bentuk Push-button PTM (Caang Go, 2011)



5) LCD (Liquid Cyrstal Display)

LCD dipergunakan untuk menampilkan pesan atau informasi kepada
penggunadan untuk menampilkan data /nput, data output dan data lain. Modul
LCD terdiri pin data, kontrol, catu daya, dan pengatur kontras tampilan (Andrianto,
2008: 69). Konfigurasi pin LCD yang dipakai dalam menampilkan suatu data dari

mikrokontroller berukuran 16x2 karakter. Konfigurasi pin LCD 16x2 karakter seperti

gambar 14 berikut:

Gambar 14. Konfigurasi Pin LCD 16x2 karakter (Anonim, 2008)

Tabel 5. Fungsi Konfigurasi Pin LCD 20x4

Pin No | Name Function Description

1 Vss Power GND

2 Vdd Power + 5V

3 Vo Contras Ady. (-2)0-5V
4 RS Command Register Select
5 R/W Command Read // Wiite
6 E Command Enable (Strobe)
7 DO o Data

8 D1 o Data

9 D2 o Data
10 D3 o Data
11 D4 o Data
12 D5 o Data
13 D6 o Data
14 D7 o Data
15 A +5 v
16 K GND
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6) Mikrokontroler (Arduino Mega 2560)

Sasongko (2012: 1) menjelaskan mikrokontroler adalah sebuah rangkaian
terintegrasi yang didalamnya terkoneksi mikroprosesor, memori, port I/O, dan
peripheral lainnya. Mikrokontroller ini fungsi utamanya adalah dapat digunakan
untuk mengendalikan suatu alat.

Menurut Sulaiman (2012:1), arduino merupakan platform yang terdiri dari
software dan hardware. Hardware Arduino sama dengan mikrokontroller pada
umumnya hanya pada arduino ditambahkan penamaan pin agar mudah diingat.
Software Arduino merupakan software yang digunakan untuk membuat dan
memasukkan program ke dalam Arduino. Pemrograman Arduino tidak sebanyak
tahapan mikrocontroller konvensional karena Arduino sudah didesain mudah untuk
dipelajari, sehingga para pemula dapat mulai belajar mikrokontroller dengan
Arduino.

Feri Djuandi (2011) menyatakan bahwa arduino berkembang dan memiliki
beberapa jenis sesuai dengan jenis papan fungsinya. Jenis board Arduino yang
digunakan pada trainer robot omni wheels ini adalah Arduino Mega 2560. Arduino
Mega 2560 adalah papan pengembangan mikrokontroller yang berbasis chip
Atmega 2560. Dengan penggunaan yang cukup sederhana, hanya tinggal
mengkoneksikan USB dengan komputer atau menggunakan adaptor AC ke DC.
karakteristik dari Arduino Mega 2560 dapat dilihat pada Tabel 6, sedangkan bentuk

board Arduino Mega 2560 dapat dilihat pada gambar 15.



Gambar 15. Arduino Mega 2560 (Arduino, 2017)

Tabel 6. Karakteristik Arduino Mega2560

Microcontroller ATmega2560
Tegangan Kerja SV
Input Voltage (recommended) 7-12V
Input Voltage (limit) 6-20V
Digital I/O Pins 5S4
PWM Digital I/O Pins 15
Analog Input Pins 16

DC Current per I/O Pin 20 mA
DC Current for 3.3V Pin 50 mA
Tg bhyFlash Memory 128 KB
EEPROM 4 KB
Clock Speed 16 MHz

b. Perangkat lunak ( Software )

35

Perangkat Lunak yang digunakan pada robot ini yaitu Arduino IDE. Arduino

IDE adalah software pemrograman khusus untuk Arduino yang menggunakan

Bahasa aras tinggi. Arduino IDE terdiri dari:

1.

Editor program, sebuah window yang memungkinkan pengguna menulis dan
mengeditprogram dalam bahasa Processing.
Compiler, sebuah modul yang mengubah kode program (bahasa Processing)

menjadi kode biner. Bagaimanapun sebuah mikrokontroler tidak akan bisa
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memahami bahasa Processing. Yang bisa dipahami oleh mikrokontroler adalah
kode biner. Itulah sebabnya compiler diperlukan dalam hal ini.

3. Uploader, sebuah modul yang memuat kode biner dari komputer ke dalam
memory didalam papan Arduino.

Berikut tampilan Arduino IDE dapat dilihat pada gambar 16.

sketch_mar09a | Arduino 1. — ] X

File Edit Sketch Tools Help

OO0 BEEA 2]
sketch_marlSa :

boid setup () { ~

A4 put your setup code here, to run once

+

woid loop() {
Ff put your main code here, to run repeatedly:

'

Gambar 16. Arduino IDE

B. Penelitian yang Relevan

Beberapa penelitian yang relevan dengan penelitian ini adalah :

1. Djoko Santoso dkk. Pengembangan Trainer Signal Conditioning Untuk Mata
Kuliah Instrumentasi. Yogyakarta: UNY. Penelitian ini bertujuan untuk
mengembangkan trainer signal conditioning untuk mahasiswa jurusan
pendidikan teknik elektronika dan menilai kelayakan trainer signal conditioning
untuk mahasiswa jurusan pendidikan teknik elektronika. Penelitian ini

menggunakan model pengembangan yang terdiri dari analisis, desain,
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implementasi dan evaluasi, dimana letak evaluasi dan revisi terletak pada tiap
tahapan.
Didik Bayu Saputro.7rainer Mikrokontroller ATmegal6 sebagai Media
Pembelajaran di SMK NEGERI 2 Pengasih. Yogyakarta : UNY. Penelitian ini
bertujuan untuk merancang trainer mikrokontroller ATmegal6, menguji unjuk
kerja dan tingkat kelayakannya. Penelitian ini menggunakan metode Research
and Development, yang meliputi: 1).Analisis; 2). Desain; 3). Implementasi; 4).
Pengujian; 5). Validasi; dan 6). Uji coba pemakaian. Hasil penelitian
menunjukkan dalam rancangan trainer mikrokontroller ATmegal6 meliputi 1).
Rangkaian sistem minimum, 2). Input/Output, 3). Interupsi, 4). LCD, 5). ADC,
6). Komunikasi Serial dan 7). RTC . Hasil pengujian dan pengamatan unjuk kerja
setiap bagian trainer tersebut mampu mengeksekusi program yang ditulis
menggunakan bahasa pemrograman basic dengan compiler BASCOM-AVR
dengan tegangan kerja 10-15 VDC.
Kedua penelitian tersebut merupakan pengembangan media
pembelajaran frainer. Dari penelitian tersebut dapat diambil penelitian yang
relevan dan dikembangkan kembali oleh peneliti yaitu pembuatan trajiner baru.

C. Kerangka Pikir

Penelitian ini dilandasi masalah yang telah di paparkan pada bagian
pendahuluan, mengingat pentingnya sebuah media pembelajaran dalam proses
pembelajaran, maka dilakukan penelitian yang terfokus pada pengembangan
media pembelajaran yang sesuai antara SKKNI dan Silabus. Langkah awal sebelum
penelitian dilakukan yaitu mengetahui keterbatasan media pembelajaran pada

mata pelajaran perekayasaan sistem robotik yang diselengarakan oleh Kompetensi
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Keahlian teknik elektronika industri di SMK Negeri 3 Wonosari. Berdasarkan dari
perumusan tersebut digunakan untuk membuat sebuah tranier robot omni wheels
sebagai media pembelajaran.

Trainer robot omni wheels sebagai media pembelajaran digunakan
sebagai alat bantu pembelajaran di dalam kelas. 7rainer robot omni wheels
merupakan sebuah alat bantu pembelajaran praktikum Perekayasaan Sistem
Robotik yang didalamnya terdapat beberapa fitur pendukung yang terintegrasi dan
Jobsheet praktikum. Berdasarkan teori yang ada dalam kajian pustaka jika
dirancang maka akan menjadi sebuah produk berupa trainer robot omni wheels.

Langkah selanjutnya setelah media pembelajaran trainer robot omni
wheels terbentuk, selanjutnya dilakukan uji validasi untuk mendapat tingkat
kelayakan media. Uji validasi media dan materi dilakukan oleh para ahli serta uji
pemakaian oleh siswa di sekolah. Dari runtutan proses inilah sebuah trainer robot
omni wheels diharapkan dapat dijadikan sebagai media pembelajaran. Diagram

kerangka pikir dari penelitian ini dapat dilihat pada Gambar 17.



Studi lapangan mengenai media pembelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik

v

Analisis Masalah

1. Siswa mengalami kesulitan belajar dikarenakan keterbatasan media pembelajaran.

2. Media pembelajaran Perekayasaan Sitem Robotik di SMK N 3 Wonosari bersifat
konvensional dengan menggunakan board Arduino dan project board.

3. Belum ada pengembangan robot omni wheels sebagai media pembelajaran

Perekayasaan Sitem Robotik.

Solusi

Trainer robot Omni wheels sebagai media pembelajaran pada mata pelajaran
Perekayasaan Sitem Robotik di SMK N 3 Wonosari

v

Pengembangan media pembelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik

Silabus SKKNI
Perekayasaan > | <€ Teknik Elektronika
Sistem Robotik Industri
Y

Penyusunan dan Pengembangan Media Pembelajaran
Realisasi trainer robot omni wheels, manual book, dan jobsheet

v

Uji Validasi Ahli Materi dan Ahli Media

<>

Tidak

Uji Pemakaian pada Peserta Didik

v

Hasil

Trainer robot Omni wheels sebagai media pembelajaran,manual book,
Jobsheet, Unjuk Kerja, dan Tingkat kelayakan media pembelajaran

Gambar 17. Diagram kerangka pikir
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D. Pertanyaan Penelitian

Berdasarkan kerangka pikir di atas, dapat dirumuskan pertanyaan
penelitian sebagai berikut.

1. Bagaimana perancangan trainer 7rainer Robot Omni Wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK
Negeri 3 Wonosari?

2. Bagaimana unjuk kerja trainer Trainer Robot Omni Wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK
Negeri 3 Wonosari?

3. Bagaimana tingkat kelayakan 7rainer Robot Omni Wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK

Negeri 3 Wonosari?



BAB III

METODE PENELITIAN

A. Model Pengembangan

Model pengembangan yang digunakan dalam penelitian ini menggunakan
metode penelitian Reasearch and Development (R&D). Menurut Sugiyono (2015:
407), R&D merupakan sebuah penelitian yang digunakan untuk menghasilkan
suatu produk tertentu, dan menguji keefektifan produk tersebut. Metode penelitian
ini berdasarkan analisis kebutuhan agar produk yang dihasilkan dapat berfungsi
untuk masyarakat luas secara efektif.

Pengembangan yang dilakukan dalam penelitian ini yaitu pengembangan
trainer sebagai media pembelajaran. Media pembelajaran ini belum ada
sebelumnya di SMK Negeri 3 Wonosari. Media yang dikembangkan vyaitu trainer
robot omni wheels dilengkapi jobsheet dan manual book sebagai pendukung
praktikum.

B. Prosedur Pengembangan

Pada umumnya penelitian R&D bersifat /ongitudinal (beberapa tahap).
Penelitian ini mengadaptasi sepuluh prosedur pengembangan media yang ditulis
oleh Sugiyono, yaitu (1) studi potensi masalah, (2) pengumpulan data, (3) desain
produk, (4) validasi Desain, (5) revisi Desain, (6) uji coba produk, (7) revisi produk,
(8) uji coba pemakaian, (9) revisi produk, dan (10) produk masal. Adapun tahap

yang dilakukan dapat dilihat pada gambar 18.

41
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Potens P ' L—l Desain
dan enggrrpu s Bk Validas Desain
Masalah ata
Uji Coba Rewvisi Ujicoba Revisi
Pemakaian Produk Produk Desain
N
S ;
Revisi Produksi Masal
Produk

Gambar 18. Langkah-langkah penelitian R&D (Sugiyono, 2015: 409)

Adapun tahap-tahap yang dilakukan dalam penelitin ini disederhanakan

menjadi 8 langkah, dapat dilihat pada gambar 19.

Studi Potensi ' |Pengumpulan ' Desain ' Validasi
Masalah Data Produk Desain

L
Uji Coba ‘ Revisi ‘ Uji Coba ‘ Revisi
Pemakaian Prouk Produk Desain

Gambar 19. Penyederhanaan langkah penelitian R&D

1. Studi potensi masalah

Penelitian diawali dengan didapatinya sebuah masalah yang ada di
lapangan. Dalam penelitian ini, masalah dibatasi dalam lingkup bidang
perekayasaan sistem robotik. Studi potensi masalah dilakukan melalui obeservasi,
wawancara, dan analisis kelas. Studi potensi yang dilakukan akan menemukan
sebuah potensi masalah. Potensi masalah yang ditemukan, maka dicari solusi guna

mengatasi masalah tersebut.
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2. Pengumpulan data

Pengumpulan data dilaksanakan dengan melakukan observasi,
wawancara, dan analisis kelas pada Kompetensi Keahlian Teknik Elektonika
Industri di SMK Negeri 3 Wonosari. Informasi yang didapat dari mata pelajaran
perekayasaan sistem robotik pada Kompetensi Keahlian Teknik Elektonika Industri

belum menggunakan trainer secara terpadu dan kurang bervariasi.

3. Desain produk
Desain produk dilakukan untuk merancang produk yang akan dibuat.
Desain harus sesuai dengan masalah yang ada agar dapat mewakili benda konkret
atau nyata sehingga subjek yang dijadikan sasaran dapat menggunakan produk
sesuai dengan kompetensi keahlian. Dalam penelitian ini, desain produk dilengkapi
dengan penjelasan mengenai bahan-bahan yang digunakan untuk membuat
produk tersebut berupa ukuran, toleransi, alat dan bahan, serta prosedur kerja.
Selain itu juga dijelaskan cara kerja, kelebihan, dan kekurangannya.
4. Validasi desain
Validasi desain dilakukan untuk mengetahui apakah desain atau
rancangan produk sesuai dengan tujuan penelitian atau tidak. Validasi desain
dilakukan untuk mengetahui efektivitas rancangan produk. Pengembangan produk
akan diukur dari produk yang telah ada jika alat tersebut sudah ada, namun jika
produk yang dirancang belum ada maka validasi desain dilaksanakan oleh ahli
guna mengetahui kesesuaian dengan kriteria yang diharapkan. Dengan
dilakukannya validasi desain oleh para ahli maka dapat diketahui kekurangan,

kelemahan, kelebihan dan kekuatan produk yang dirancang.
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5. Revisi desain

Revisi desain dilakukan setelah dilakukannya validasi desain oleh
beberapa ahli. Dari revisi tersebut akan didapati kelemahan dan kekuatan produk
yang dirancang. Kelemahan yang didapat kemudian diperbaiki sehingga dapat
meminimalisasi kelemahan yang ada.
6. Uji coba produk

Desain produk yang telah dibuat dan direvisi kemudian disusun dan
direalisasikan. Produk yang telah terealisasi kemudian dapat diujicobakan. Uji coba
dilakukan dengan tujuan untuk mengetahui tingkat kelayakan produk yang dibuat.
Trainer robot omni wheels sebagai media pembelajaran dalam mata pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik diuji coba oleh dosen ahli dan guru mata pelajaran

Perekayasaan Sistem Robotik.

7. Revisi produk

Produk yang telah diuji coba oleh dosen dan guru akan diketahui
kekurangannya. Kekurangan yang didapati kemudian direvisi atau diperbaiki untuk
meningkatkan kelayakan dan kualitas produk yang dibuat. Revisi yang dilakukan
bertujuan untuk meminimalisasi kelemahan saat produk diterapkan oleh jumlah

populasi yang lebih besar.

8. Uji coba pemakaian

Setelah melalui proses revisi produk, diasumsikan produk siap untuk uji
coba pemakaian. Uji coba pemakaian dilakukan pada siswa progam keahlian teknik
elektronika industri di SMK Negeri 3 Wonosari. Setelah diujicobakan, maka siswa

akan menilai media pembelajaran ditinjau dari tingkat kelayakan medianya.
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C. Sumber Data
1. Sumber Data

Sumber data pada penelitian ini merupakan data primer. Data primer
diperoleh dari hasil penelitian kelayakan trainer robot omni wheels oleh ahli materi,
ahli media, dan siswa.

2. Tempat dan Waktu Penelitian

Tempat penelitian di Laboratorium Program Studi Pendidikan Teknik
Elektronika Fakultas Teknik UNY untuk pengembangan, revisi, dan validasi produk.
Sedangkan untuk tempat observasi dan pengembilan data di SMK NEGERI 3
Wonosari yang beralamat di Jalan Pramuka No. 8 Wonosari, Gunungkidul,
Yogyakarta. Penelitian dilaksanakan pada bulan September 2018.

3. Objek dan Subjek Penelitian

Dalam penelitian ini objek yang akan diteliti adalah trainer robot omni
wheels sebagai media pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem
Robotik. Menurut Arikunto (2010: 109) subjek penelitian merupakan orang yang
dapat merespon, memberikan informasi tentang data penelitian. Data penelitian
diambil dengan mengunakan angket, dengan subjek evaluasi terdiri dari.

a) Para ahli sebagai evaluator ahli (Expert Judgement) pada tahap review yang
terdiri dari ahli materi dan ahli media. Sebagai ahli media dan ahli materi adalah
Dosen dari Jurusan Pendidikan Teknik Elektronika dan guru dari Kompetensi
Keahlian Teknik Elektronika Industri SMK Negeri 3 Wonosari.

b) Siswa kelas XII Kompetensi Keahlian Teknik Elektronika Industri SMK Negeri 3
Wonosari sebagai reviewer pengguna media yang digunakan untuk mengambil

data kelayakan media.
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D. Metode dan Alat Pengumpulan Data
1. Teknik Pengumpulan Data

Dalam penelitian ini teknik pengumpulan data yang digunakan adalah
kuesioner (angket). Kuesioner adalah daftar pertanyaan yang di distribusikan
untuk diisi dan dikembalikan dibawah pengawasan peneliti untuk mendapatkan
sampel (Nasution, 2012: 128). “Kuesioner merupakan teknik pengumpulan data
yang dilakukan dengan cara memberi seperangkat pertanyaan atau pernyataan
tertulis kepada responden untuk dijawabnya. Kuesioner merupakan teknik
pengumpulan data yang efisien bila peneliti tahu dengan pasti variabel yang akan
diukur (Sugiyono, 2015: 199).” Angket dalam penelitian ini diberikan secara
langsung kepada responden. Responden yang dilibatkan dalam pengambilan data
adalah dosen dan guru sebagai ahli materi, ahli media dan pengguna atau siswa.
Penyusunan butir angket sebagai alat ukur didasarkan pada kisi-kisi angket.
Responden mengisi semua pertanyaan yang ada di dalam kuesioner.
2. Instrumen Penelitian

Instrumen penelitian adalah alat yang dapat digunakan dalam
pengukuran terhadap fenomena sosial maupun alam (Sugiyono, 2015: 147).
Instrumen penelitian dapat berupa angket, tes, skala bertingkat, pedoman
wawancara, pedoman observasi, dan check-/ist (Arikunto, 2010: 219). Instrumen
dalam penelitian ini terdiri dari instrumen kelayakan media pembelajaran untuk
ahli materi, ahli media pembelajaran, dan siswa. Kisi-kisi instrumen penelitian ini
mengacu dan memodifikasi dari penelitian pengembangan media pembelajaran

Hartopo (2018: 52) yang telah divalidasi dan digunakan sebelumnya.
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a. Instrumen Uji Kelayakan Ahli Materi

Kelayakan materi dapat dilakukan dengan membandingkan materi
pelajaran perekayasaan sistem robotik dengan isi instrumen. Kisi-kisi instrumen uji
kelayakan materi pada mata pelajaran perekayasaan sistem robotik dapat dilihat
pada tabel 7.

Tabel 7. Kisi-kisi instrumen ahli materi

Aspek Indikator Nomor Butir
Kesesuaian dengan silabus 1,2
Kesesuaian materi 3,4, 5,6
. . | Keruntutan materi 7,8
Kualitas Materi Kejelasan materi 9, 10, 11
Kelengkapan media cetak (Job sheet) 12, 13
Kesesuaian dengan situasi siswa 14, 15, 16
Kualitas Memperjelas penyampaian pesan 17,18
Instruksional | Membantu proses pembelajaran 19, 20, 21

b. Instrumen Uji Kelayakan Ahli Media

Pengujian kelayakan media dilakukan dengan meminta pendapat ahli
media pembelajaran. Instrumen ahli media digunakan untuk menguji media
pembelajaran yang telah dibuat. Kisi-kisi instrumen ahli media dapat dilihat pada
tabel 8 berikut.

Tabel 8. Kisi-kisi instrumen ahli media

Aspek Indikator Nomor Butir
Tata letak komponen 1,2
Warna 3,4

. | Ukuran dan bentuk tulisan 5, 6

Kualitas Teknis Keterbacaan > 8.9

Kemudahan pengoperasian 10,11, 12
Keamanan 13, 14

Kualitas Merangsang kegiatan belajar siswa 15, 16

Instruksional | Mempermudah proses pembelajaran 17, 18, 19




C.

media pembelajaran. Kisi-kisi Instrumen responden dapat dilihat pada tabel 9.

Instrumen Responden (Siswa)
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Instrumen responden (siswa) digunakan untuk mengukur kelayakan

Tabel 9. Kisi-kisi instrumen responden

Aspek Indikator Nomor Butir
Tata letak komponen 1,2
Warna 3,4
Kualitas Ukuran dan bentuk tulisan 5, 6
Teknis Keterbacaan 7.8
Kemudahan pengoperasian 9, 10, 11
Keamanan 12, 13
Kejelasan materi 14, 15, 16
Kualitas Materi | Kelengkapan media cetak ( Job sheef) 17, 18
Kesesuaian dengan situasi siswa 19, 20, 21
Kualitas Merangsang kegiatan belajar siswa 22,23
Instruksional | Mempermudah proses pembelajaran 24, 25

3. Validitas dan Reliabilitas Instrumen

a. Uji Validitas Instrumen

Pengujian validitas instrumen dilakukan dua tahap yaitu dengan validitas

isi (content validity) dan validitas konstruk ( construct validity). “Pengujian validasi

isi, dapat digunakan pendapat dari ahli (judgment expert). Menurut Sugiyono

(2015: 177), instrumen dikonstruksikan dengan aspek-aspek yang akan diukur

yang berlandaskan teori tertentu, maka selanjutnya dikonsultasikan dengan ahli.

Pada penelitian ini, para ahli yang menguji instrumen yaitu guru SMK Negeri 3

Wonosari dan Dosen Pendidikan Teknik Elektronika FT UNY.

Setelah mengkonsultasikan kepada para ahli, untuk mengetahui setiap

butir instrumen valid atau tidak dapat diketahui dengan mengkorelasikan skor butir

(X) dan skor total (Y). Untuk menganalisis item, korelasi yang digunakan untuk uji

hubungan antar sesama data interval adalah korelasi (r) product moment dari
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Pearson. Rumus untuk mencari korelasi product momentyang termuat dalam buku

Sugiyono (2015: 255) adalah sebagai berikut.

nx XY, - (XX)XY)

T‘x}. =
JnEx - XU E Y - %))
(Sugiyono, 2015: 255)
Keterangan:
n = Banyaknya Pasangan data X dan Y.
2X = Total Jumlah dari Variabel X.
2Y = Total Jumlah dari Variabel Y.
>X? = Kuadrat dari Total Jumlah Variabel X.
>Y? = Kuadrat dari Total Jumlah Variabel Y.

>XY = Hasil Perkalian dari Total Jumlah Variabel X dan Variabel Y.

b. Uji Reliabilitas Instrumen

Uji reliabilitas instrumen dalam penelitian ini menggunakan rumus Alpha.
Rumus Alpha digunakan untuk mencari reliabilitas instrumen yang skornya bukan
0 atau 1. Rumus Alpha yaitu:

L k E{Th:
= o LT

(Arikunto, 2010: 196)

}

2
e

Dimana:
T = Reliabilitas Instrumen
k = mean kuadrat antara subjek

Yop? = jumlah varian butir
0,2 = variasi total

Setelah koefisien reliabilitas diketahui, selanjutnya diinterpretasikan

menggunakan kategori menurut Arikunto (2010: 276) seperti tabel 10.
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Tabel 10. Tabel interpretasi nilai r

Besarnya nilai r Interpretasi
0,800 - 1,00 Tinggi
0,600 - 0,800 Cukup
0,400 - 0,600 Agak Rendah
0,200 — 0,400 Rendah
0,000 - 0,200 Sangat Rendah

E. Teknik Analisis Data

Teknik analisis data dilakukan dengan metode analisis deskriptif
kuantitatif. Data yang dianalisis diperoleh dari angket penilaian oleh ahli materi,
ahli media dan responden peserta didik berupa nilai kualitatif. Jawaban responden
kemudian diubah menjadi nilai kuantitatif berdasarkan tabel dan aturan pemberian
skor pada tabel 11.

Tabel 11. Aturan pemberian skor Butir Instrumen

Penilaian Keterangan Skor
53 Sangat Setuju 5
S Setuju 4
KS Kurang Setuju 3
T5 Tidak Setuju 2
5TS Sangat Tidak Setuju 1

Skala pengukuran yang digunakan untuk menentukan kategori kelayakan
produk yakni menggunakan skala Likert dengan lima pilihan jawaban. Jawaban
dari setiap item instrumen yang menggunakan skala Likert mempunyai gradasi
sangat positif dan sangat negatif. Pilihan respon skala lima mempunyai validitas
respon yang lebih baik sehingga mampu mengungkap lebih maksimal perbedaan
sikap responden (Widoyoko, 2009: 106).

Proses selanjutnya adalah memaparkan mengenai kelayakan produk

untuk diimplementasikan pada mata pelajaran perekayasaan sistem robotik di
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kelas XII Teknik Elektronoka Industri SMK Negeri 3 Wonosari. Setelah data
tersebut diperoleh, selanjutnya untuk melihat bobot masing-masing tanggapan

dan menghitung skor reratanya dengan rumus.

D

¥ =
n
Keterangan:
X : Skor rata-rata
n : Jumlah Penilai
Yx : Skor total masing-masing

Menentukan nilai keseluruhan aspek setiap pengujian dengan menghitung
skor rata-rata seluruh aspek penilaian kemudian diubah sesuai dengan kriteria
dalam tabel. Untuk mengetahui tingkat kelayakan berdasarkan penilaian dalam
bentuk persentase menggunakan rumus:

. Kelayakan(%) = skor kenyataan 100%
persentase kelayakaniz) = o yang d!hﬂrﬂpkaﬂx ’

Data skor (dalam %) yang diperoleh dari hasil perhitungan kemudian
dikonversi menjadi data kualitatif. Pedoman pengubahan interval skor
menggunakan konversi dari Arikunto (2010: 238) dapat dilihat pada tabel 12.

Tabel 12. Pedoman konversi nilai

Rentang Persentase nilai Kategori Kelayakan
80,1% - 100% sangat Layak
60,1% - 80% Layak
40,1% - 60% Kurang Layak
20,1% - 40% Tidak Layak

0% - 20% Sangat Tidak Layak




BAB IV

HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN

A. Hasil Penelitian

Hasil penelitian dilaksanakan berdasarkan prosedur pengembangan
penelitian oleh Sugiyono. Adapun tahapan yang telah dilaksanakan meliputi 1)
pengumpulan data, 2) desain produk, 3) validasi dan revisi desain, 4) pembuatan
produk, 5) uji coba produk, 6) revisi produk, 7) Uji coba pemakaian, dan 8) revisi
produk. Berikut ini merupakan penjelasan mengenai hasil penelitian setiap tahap.
1. Pengumpulan Data

Pengumpulan data dilakukan dengan observasi lapangan menggunakan
angket pada siswa terhadap pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan
Sistem Robotik. Observasi ini bertujuan untuk melihat potensi masalah yang
nantinya digunakan untuk merumuskan produk yang akan dikembangkan.

a. Siswa

Observasi lapangan dilaksanakan dengan pengamatan dan menggunakan
angket pada siswa. Siswa diminta untuk mengisi angket mengenai pembelajaran
pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik. Berikut ini hasilnya.

1) Proses pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik guru
dan siswa bersama-sama mendiskusikan topik materi. Hal ini berarti siswa
memiliki potensi untuk belajar mandiri sehingga dengan adanya trainer sebagai
sumber belajar akan meningkatkan kemandirian belajar mengajar.

2) Perangkat pembelajaran yang digunakan dalam mata pelajaran ini

menggunakan proyektor, laptop, modul Arduino, sensor dan motor. Namun
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pada media Arduino, sensor, dan motor perangkat yang digunakan masih
terpisah-pisah dan satu perangkat digunakan untuk 5 orang. Hal ini
menunjukkan bahwa trainer yang akan dibuat bersifat satu kesatuan terpadu
agar praktis dan efisien dalam menggunakannya.

Pada pembelajaran praktek Perekayasaan Sistem Robotik juga sudah
menggunakan robot /ine follower. Namun siswa mengeluhkan robot /ine
follower yang digunakan tidak disertai jobsheet. Pembuatan produk trainer

harus menggunakan jobsheet agar siswa memahami materi secara mendalam.

b. Guru

Teknik observasi pada guru menggunakan metode wawancara dan angket

dengan hasil sebagai berikut.

1)

2)

3)

Keterbatasan media pembelajaran dalam bentuk frainer yang bersifat satu
kesatuan terpadu.

Perangkat media pembelajaran yang digunakan menggunakan robot /ine
follower dengan sensor jarak berbasis pemrograman AVR atau arduino.
Simulasi kontrol gerak menggunakan modul arduino, motor DC dan project
board yang masih terpisah. Sehingga untuk simulasi pada robot otomasi

industri belum sesuai dengan penggunaa pada industri saat ini.

Selain itu, pada tahap ini juga mengumpulkan data mengenai Kompetensi Dasar

(KD) dan indikator yang ingin dicapai. KD dan indikator pada silabus Mata pelajaran

perekayasaan sistem robotik kelas XII yang ingin dicapai yaitu KD 4.1 Menerapkan

sistem robotik sebagai objek yang dikontrol dalam teknik mekatronik, elektronika

industri, dan otomasi industri dengan indikator: 1) Memahami sistem penggerak

(aktuator) pada robotik, 2) Memahami sistem sensor robotik. Berdasarkan hasil
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observasi menganalisis potensi yang ada maka pada penelitian ini akan membuat
trainer robot omni wheels menyesuaikan indikator tersebut.
Pembuatan frainer ini sudah disetujui dan didiskusikan oleh guru mata pelajaran.
2. Desain Produk

Setelah pengumpulan data langkah selanjutnya adalah desain produk awal.
Produk yang akan dikembangkan mencakup materi pengolahan data ADC,
pengolahan data Sensor HC-SR04, pengendalian motor DC dan konfigurasi robot
omni wheels disertai dengan manual book dan jobsheet. Pembuatan desain trainer
ini disesuaikan dengan tujuan yang ingin dicapai. Gambar 20 dan 21 menunjukkan

desain produk awal.

Trainer Robot \\
Omni Wheels R

TOMBOL INPUT
- +

IO\ LMD\
\ ﬂ ® o g

s \ STOP  START
i
'

Gambar 20. Desain produk awal trainer

N

Gambar 21. Desain produk awal box trainer
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Validas desain produk dilaksanakan oleh dua validator yaitu guru mata

pelajaran perekayasaan sistem robotik Teknik Elektronoka Industri SMK Negeri 3

Wonosari dan Dosen Pembimbing TAS. Validasi dilaksanakan dengan menunjukkan

desain awal trainer. Berikut ini hasil validasi desain seperti tabel 13.

Tabel 13. Hasil validasi desain

Traingr Robol
vy VWil

Guru:

“Pada trainer
diusahakan untuk
bagian
mikrokontrolernya
dibuat terlihat dan
terpisah. Sehingga
siswa dapat
mengetahui lokasi
pin mikrokontroler
Arduino Mega2560.”

Dosen:
“Disesuaikan dengan
kebutuhan disekolah
dan roda dirubah
agar tidak licin.”

Guru:

“Untuk box dibuat
Sederhana dan lebih
aman untuk trainer
saja.”

Dosen:

“Trainer diusahakan
bersifat portable dan
box disesuaikan.”

Setelah desain awal produk divalidasi kemudian desain direvisi sesuai dengan

hasil validasi. Gambar 22 menunjukkan desain revisi trainer dan 23 menunjukkan

desain revisi box trainer. Desain inilah yang nantinya direalisasikan.
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Gambar 23. Revisi desain produk awal box trainer

4. Pembuatan Produk

Realisasi produk dimulai dengan pembuatan blok rangkaian trainer,
body trainer, manual book, dan jobsheet. Berikut ini pemaparan masing-masing
langkah pembuatannya. Pembuatan desain rangkaian dan /ayout menggunakan

software Proteus 7.9.
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a. Blok Rangkaian Trainer
Trainer ini terdiri dari beberapa blok rangkaian yang meliputi 1)

rangkaian regulator, 2) rangkaian driver motor, 3) rangkaian LCD, dan 4)
rangkaian pin keypad.
1) Blok Rangkaian Regulator

Blok rangkaian regulator ini berfungsi sebagai pengatur tegangan
masukan pada trainer dengan tegangan input 12V DC dan output 5V DC dan 8V
DC. Arus maksimal yang dihasilkan regulator ini adalah 2A. Skema rangkaian

regulator dapat dilihat pada gambar 24 dan gambar 25 menunjukkan /ayout PCB

regulator.
113
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Gambar 25. Layout PCB regulator

Setelah tahap desain rangkaian selanjutnya, desain direalisasi seperti gambar 26.

Gambar 26. Realisasi rangkaian regulator
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2) Blok Rangkaian Driver MotorL293D

Blok rangkaian ini berfungsi sebagai pengendali motor DC dengan
menguatkan sinyal PWM dari controller. I1C yang digunakan dalam driver ini adalah
IC L293D. Pembuatan desain rangkaian ini disesuaikan dengan pin pada Arduino
Mega 2560. Skema rangkaian Driver Motor L293D dapat dilihat pada gambar 27

dan gambar 28 menunjukkan Driver Motor L293D.

12 8:—=_ N1 VES V5 OUT B i |41 VES
11 1Mz ouT2 7 H IMZ
=L Ens . e
— FHi2 ) M2 L ez
1 8 = L ouT3 ; ' & O—— N2 QuTa
9 i N4 GHD  GHD CUTA B O (Op—— M4 EMD GHD OUTY

Gambar 28. Layout PCB driver motor L293D

Untuk realisasi rangkaiannya dapat dilihat pada gambar 29.

Gambar 29. Realisasi rangkaian driver motor L293D
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3) Blok Rangkaian LCD

Blok rangkaian ini digunakan untuk menghubungkan LCD dengan pin
arduino. Pembuatan desain rangkaian ini disesuaikan dengan bentuk pin pada
Arduino Uno. Gambar 30 menunjukkan skema rangkaian LCD dan 31 menunjukkan

layout PCBnya.
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Gambar 30. Skema rangkaian LCD

Zo DG,

Gambar 31. Layout PCB LCD

Untuk realisasi rangkaiannya dapat dilihat pada gambar 32.

Gambar 32. Realisasi rangkaian LCD
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4) Blok Rangkaian Keypad

Blok rangkaian Keypad digunakan sebagai pengendali dalam mode
manual dengan cara menekan tombol. Keypad ini terdiri dari 6 mini switch dan
menggunakan sistem aktif low yang dimana yang akan bekerja jika mendapatkan
trigger OV/ground. Cara menghubungkannya menggunakan kabel jumper.
Gambar 33 menunjukkan skema rangkaian Keypad dan gambar dan 34

menunjukkan /ayout Keypad.
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Gambar 33. Skema rangkaian Keypad

Gambar 34. Layout PCB driver Keypad

Untuk realisasi rangkaiannya dapat dilihat pada gambar 35.
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Gambar 35. Realisasi rangkaian Keypad
b. Body Trainer
Body trainer dibuat menggunakan akrilik putih dengan tebal 2 mm dengan
dimensi panjang 17,6 cm, lebar 17,6 cm, dan tinggi 4,9 cm. Gambar 36
menunjukkan desain dari body trainer. Pada bagian atas body trainer berfungsi
sebagai tempat komponen dan dilengkapi keterangan menggunakan stiker pada
bagian luarnya. Desain akrilik disesuaikan dengan ukuran masing-masing

komponen. Gambar 37 menunjukan bentuk fisik body trainer.

| i |
I 1
ATE.BE e

Gambar 36. Desain body trainer
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Gambar 37. Bentuk fisik body trainer

c. Manual book

Manual book merupakan buku panduan yang berisi mengenai instruksi
keselamatan, spesifikasi, bentuk fisik, bagian-bagian trainer, serta skema
rangkaian dan /ayout yang ada pada trainer. Instruksi keselamatan menjelaskan
mengenai keselamatan kerja dalam penggunaan trainer. Spesifikasi frainer berisi
mengenai kemampuan dan fitur yang dimiliki frainer. Bentuk fisik trainer
menampilkan gambar nyata dan dimensi. Kemudian pada bagian-bagian trainer
di jelaskan mengenai komponen penyusun {rainer, spesifikasi beserta skema
rangkaiannya. Sedangkan pada skema rangkaian dan /ayout berisi blok rangkaian
yang ada pada trainer serta /ayout PCB yang digunakan. Gambar 38 menunjukkan

bentuk fisik dari manual book.
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MANUAL BOOK

TRAINER ROBOT OMNI WHEELS

ADITYADIMASD S

P Powt Tk Bwaboorig

Gambar 38. Bentuk fisik manual book

d. Jobsheet

Jobsheet merupakan lembar kerja yang digunakan oleh siswa untuk
menggunakan trainer. Jobsheet yang dibuat disesuaikan dengan trainer. Jobsheet
ini terdiri dari empat bagian meliputi 1) pengolahan data ADC, 2) pengolahan data
Sensor HC-SR04, 3) pengendalian motor DC dan 4) konfigurasi robot omni wheels.
Masing-masing bagian memiliki stuktur sebagai berikut kompetensi dasar, tujuan
pembelajaran, teori dasar, alat dan bahan, keselamatan kerja, skema rangkaian,

langkah kerja, dan tugas. Gambar 39 menunjukkan bentuk fisik jobsheet.
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JOBSHEET

PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK
TRAINER ROBOT OMNI WHEELS

ADTYADIMAS DS
7T Pend Tokribc Eakironii

Gambar 39. Bentuk fisik jobsheet

5. Uji Coba Produk

Setelah produk jadi, langkah selanjutnya adalah Uji coba produk. Uji coba
produk dilaksanakan dalam dua tahap yaitu Uji coba oleh peneliti dan oleh ahli.
Uji coba tahap pertama meliputi Uji coba setiap rangkaian pada trainer sesuai
degan jobsheet. Sedangkan Uji coba tahap dua meliputi uji validasi media dan
materi oleh ahli. Berikut ini pemaparan masing-masing tahap pengujian.
a. Uji coba Tahap Pertama

Pengujian tahap pertama dilakukan oleh peneliti dengan menguji 5
rangkaian yang ada meliputi 1) Blok regulator, 2) Pengolahan data ADC, 3)
Pengolahan data sensor jarak, 4) Blok driver motor L298D, dan 5) Blok rangkaian
keypad. Setiap blok dan rangkaian diujicoba berdasarkan jobsheet yang telah

dibuat.



1) Pengujian Blok Regulator

Pengujian regulator dilakukan dengan mengukur tegangan
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input,

tegangan output, dan arus yang dihasilkan. Tabel 14 menunjukkan hasil

pengujian.

Tabel 14. Hasil pengujian blok power supply

Tegangan Input (VDC) | Tegangan Output (VDC) Arus Output (A)
7,92 1
12 VDC 4,95 >

2) Pengujian Rangkaian Pengolahan Data ADC

Pada pengujian Pengolahan data ADC dilakukan berdasarkan jobsheet

1. Pada jobsheet 1 dilakukan pengujian pembacaan data ADC 10bit dan 8bit.

Tabel 15 dan 16 menunjukkan hasil pengujiannya.

Tabel 15. Pengujian pengolahan data ADC 10bit

Posisi Knop Nilai ADC Tegangan (v)
Minimum (kiri penuh) 0 0
Tengah 512 2,35
Maksimum (kanan penuh) 1023 4,92

Tabel 16. Pengujian pengolahan data ADC 8bit

Posisi Knop Nilai ADC Tegangan (v)
Minimum (kiri penuh) 0 0
Tengah 128 2,35
Maksimum (kanan penuh) 255 4,92

3) Pengujian Rangkaian Pengolahan Data Sensor Jarak

Pengujian

rangkaian

pengolahan data

sensor

jarak dilakukan

berdasarkan jobsheet 2 dengan hasil seperti tabel 17 dan 18. Pada jobsheet 2
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dilakukan pengujian pembacaan data langsung HC-SR04 dan konversi ke-

centimeter.

Tabel 17. Pengujian pengolahan data langsung HC-SR04

Jarak Objek (cm) 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20

Nilai Data 117 | 235 | 352 | 470 | 588 | 705 | 823 | 941 | 1058 | 1176
Tabel 18. Pengujian pengolahan data centimeter HC-SR04

Jarak Objek (cm) 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20

Nilai Data 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20

4) Pengujian Blok Driver Motor L298D

Pengujian blok driver motor L298D dilakukan berdasarkan jobsheet 3

dengan hasil seperti tabel 19 dan 20. Pengujian dilakukan dengan memutar knop

potensiometer dari arah kiri ke kanan atau sebaliknya untuk mengatur kecepatan

motor DC. Putaran motor DC diatur oleh nilai PWM 0-255. Semakin besar nilai

PWM semakin cepat putaran motor DC.

Tabel 19. Pengujian blok driver motor L298D CW

Arah Putaran Knop Nilai PWM Arah Putaran
Kiri 0 Berhenti
Kanan 255 Kanan

Tabel 20. Pengujian blok driver motor.298D CCW

Arah Putaran Knop Nilai P WM Arah Putaran
Kiri 255 Kiri
Kanan 0 Berhenti

5) Pengujian Blok rangkaian keypad

Pengujian ini merupakan pengujian terakhir berdasarkan jobsheet 4. Hasil

penguijiannya terlihat pada tabel 21. Berdasarkan tabel 21 dapat dilihat bahwa
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hasil pengamatan pengujian blok rangkaian keypad menunjukkan hasil yang sesuai
dengan gambar arah pada keypad dengan 10 manuver.

Tabel 21. Pengujian Blok rangkaian keypad

No | Pin Tombol Tampilan LCD

1 27 Maju

2 26 Kiri

3 26 dan 27 Maju Serong Kiri
4 25 Kanan

5 25 dan 27 MAju Serong Kanan
6 24 Mundur

7 24 dan 26 Mundur Serong Kiri
8 24 dan 25 Mundur Serong Kanan
9 23 Putar Kiri

10 22 Putar Kanan

11 | Tidak di tekan Stop

b. Uji coba Tahap Kedua

Uji coba tahap kedua merupakan pengujian validasi media pembelajaran.
Tahap penguijian ini meliputi uji validasi isi (content validity) oleh ahli materi dan
uji validasi konstrak (construct validity) oleh ahli media. Ahli materi merupakan
orang yang memahami materi pembelajaran mata pelajaran perekayasaan sistem
robotik. Ahli materi dalam penelitian ini adalah Dosen Pendidikan Teknik
Elektronika dan Guru Teknik Elektronika Industri SMK Negeri 3 Wonosari.
Sedangkan ahli media merupakan seorang ahli dalam media pembelajaran. Ahli
media yang menguji adalah dua orang Dosen Pendidikan Teknik Elektronika.

Tahapan yang dilakukan untuk mendapatkan validasi dari ahli yaitu
mendemokan {rainer robot omni wheels dengan langkah kerja sesuai dengan
Jjobsheet. Selanjutnya ahli mengisi angket tingkat kelayakan media pembelajaran.
Dalam angket tersebut ahli dapat memberikan saran atau masukan untuk

perbaikan pada media pembelajaran jika diperlukan.
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1) Hasil Uji Validasi Isi (Content Validity)

Hasil uji validasi isi berupa tanggapan para ahli materi terhadap materi
pembelajaran sesuai dengan angket. Penilaian ditinjau dari dua aspek meliputi
kualitas materi dan kualitas instruksional. Data penilaian para ahli dapat dilihat
pada tabel 22.

Tabel 22. Data uji validasi isi

1 5 5 5 5

2 5 5 5 5

3 5 5 4 4.5

4 5 5 5 5

5 5 5 5 5

6 5 4 5 4.5

7 5 5 5 5

1 Kualitas Materi g g g 2 4?5
10 5 5 5 5

11 5 5 5 5

12 5 5 5 5

13 5 5 5 5

14 5 4 4 4

15 5 5 5 5

16 5 5 4 4.5

Jumlah 80 78 76 77
17 5 5 4 4.5

. 18 5 5 5 5
2 IKr:Isatlljflissional 19 > > 4 4.5
20 5 5 5 5

21 5 5 5 5

Jumlah 25 25 23 24

Setelah memperoleh data dari ahli materi, selanjutnya data dihitung guna
mencari nilai presentase kelayakan media pembelajaran dilihat dari uji validitas
isi. Rumus perhitungan presentase adalah sebagai berikut:

a) Rumus Rerata Skor
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Perhitungan rerata skor dapat dihitung menggunakan rumus:

_ 78
x=2 =7 = 488
n 16

b) Presentase

Untuk mendapatkan nilai kelayakan dapat dihitung menggunakan rumus:

skor kenyataan

1009
skor yang diharapkan x %

persentase kelayakan(%) =

78
persentase kelayakan(%) = a0” 100% = 97,5 %

Tabel 23. Presentase hasil uji validitas isi oleh ahli materi

Ahli 1
1 | Kualitas Materi 4.88 78 80 97.50
2 | Kualitas Instruksional 5 25 25 100.00
Persentase Rerata Ahli 1 98.75

Ahli 2
1 | Kualitas Materi 4.75 76 80 95.00
2 | Kualitas Instruksional 4.6 23 25 92.00
Persentase Rerata Ahli 2 93.50

Berdasarkan tabel 23, maka persentase kelayakan dari ahli materi ditinjau dari
kualitas materi dan kualitas instruksional dapat dilihat dalam diagram batang pada

gambar 40.



70

Penilaian Ahli Materi

120 T
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8
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£
S 40
20
0 . -
Ahli 1 Ahli 2
M Kualitas Materi 97.50 95.00
W Kualitas Instruksional 100.00 92.00

Kelayakan Setiap Aspek

Gambar 40. Diagram batang presentase ahli materi

Berdasarkan gambar 40 diperoleh data persentase kelayakan aspek
kualitas materi dari dua ahli materi memperoleh 97,50% dan 95,00%, sehingga
rata-ratanya adalah 96,25%. Sedangkan dilihat dari aspek kualitas instruksional
memperoleh data 100,00% dan 92,00%, sehingga rata-ratanya menjadi 96,00%.

Persentase penilaian ahli materi dari kedua aspek yang dinilai secara
keseluruhan diperoleh data 96,13%. Melihat perolehan nilai total tersebut, maka
materi media robot omni wheels dapat dikategorikan sangat layak untuk
digunakan sebagai media pembelajaran pada mata pelajaran perekayasaan sistem
robotik di SMK Negeri 3 Wonosari.
2) Hasil Uji Validasi Konstruk (Content Validity)

Hasil uji validasi konstruk merupakan tanggapan para ahli media
terhadap media pembelajaran sesuai dengan angket. Penilaian ditinjau dari dua
aspek meliputi kualitas teknis dan kualitas instruksional. Data penilaian para ahli

media dapat dilihat pada tabel 24.
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Tabel 24. Data uji validasi konstruk

1 5 5 5 5
2 5 5 5 5

3 5 4 5 4.5
4 5 4 4 4

5 5 4 5 4.5

6 5 4 5 4.5
Kualitas 7 5 4 4 4
1 Teknis 8 5 5 5 5
9 5 5 5 5
10 5 5 5 5
11 5 5 5 5
12 5 5 5 5

13 5 4 5 4.5

14 5 4 5 4.5

Jumlah 70 63 68 65.5

15 5 5 5 5
. 16 5 5 5 5
2 Inslitlt?lil;ac;snal 17 > > > >
18 5 5 5 5
19 5 5 5 5

Jumlah 25 25 25 25

Setelah memperoleh data dari ahli media, selanjutnya data dihitung guna mencari
nilai presentase kelayakan media pembelajaran dilihat dari uji validitas konstruk.
Tabel 25 menunjukkan hasil perhitungannya.

Tabel 25. Presentase hasil uji validitas konstruk oleh ahli media

Ahli 1
1 | Kualitas Teknis 4.50 63 70 90.00
2 | Kualitas Instruksional 5.00 25 25 100.00
Persentase Rerata Ahli 1 95.00

Ahli 2
1 | Kualitas Teknis 4.86 68 70 97.14
2 | Kualitas Instruksional 5.00 25 25 100.00
Persentase Rerata Ahli 2 98.57
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Berdasarkan tabel 25, maka persentase kelayakan dari ahli media dapat

digambarkan dalam diagram batang seperti gambar 41.

Penilaian Ahli Media

120 4
< 100
)
§ 80
C
g 60
)
o 40
20
0 >
0 0
Kualitas Teknis 90.00 97.14
M Kualitas Instruksional 100.00 100.00

Kelayakan Setiap Aspek

Gambar 41. Diagram batang presentase ahli media
Gambar 41 menunjukkan bahwa persentase kelayakan ditinjau dari aspek
kualitas teknis dari dua ahli materi memperoleh 90,00% dan 97,14%, sehingga
rata-ratanya adalah 93,57%. Ditinjau dari aspek kualitas instruksional
memperoleh 100,00% dan 100,00%, sehingga rata-ratanya adalah 100,00%.
Persentase penilaian ahli media dari kedua aspek yang dinilai secara
keseluruhan diperoleh data 96,79%. Melihat perolehan nilai total tersebut, maka
media pada trainer robot omni wheels dapat dikategorikan sangat layak untuk
digunakan sebagai media pembelajaran pada mata pelajaran perekayasaan sistem
robotik di SMK Negeri 3 Wonosari.
6. Revisi Produk
Berdasarkan hasil validasi media yang diuji oleh ahli, diperlukan revisi
pada trainer robot omni wheels. Tabel 26 menunjukkan bagian yang direvisi.

Tabel 26. Bagian media pembelajaran yang direvisi
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Ahli Media 1:

“Keterangan pada

setiap bagian perlu

diperhatikan sehingga

periu ditambahkan

Keterangan Driver

Motor pada IC L298D.”

Berdasarkan tabel 26, maka media pembelajaran akan direvisi. Gambar 42

menunjukkan hasil revisi media pembelajaran.

4

Gambar 42. Hasil revisi media pembelajaran
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7. Uji Coba Pemakaian

Uji pemakaian dilakukan pada siswa kelas XII EI1 dan EI2 SMKN 3
Wonosari. Sebelum melakukan pengujian pemakaian kepada siswa, butir
instrumen yang akan digunakan diujikan untuk menilai media secara keseluruhan.
a. Uji Validitas Butir Instrumen

Instrumen yang telah divalidasi oleh ahli (jusgement expert) selanjutnya
diuji validitas tiap butir pernyataannya. Hal ini bertujuan untuk mengetahui valid
atau tidaknya setiap butir instrumen sebelum digunakan pada uji pemakaian. Ada
tiga aspek yang diuji dalam instrumen untuk responden (siswa) meliputi kualitas
teknis, kualitas materi, dan kualitas instruksional. Uji validitas butir instrumen
dilaksanakan pada kelas XII EI2 SMK Negeri 3 Wonoari yang berjumlah 32 siswa.
Tabel 27 menunjukkan hasil pengujian butir instrumennya.

Tabel 27. Data hasil uji validitas butir 1

Responden| X | Y | xy | xz | vz |
1 4 105 420 16 11025
2 5 109 545 25 11881
3 4 107 428 16 11449
4 4 105 420 16 11025
5 4 108 432 16 11664
6 4 103 412 16 10609
7 4 105 420 16 11025
8 4 108 432 16 11664
9 4 102 408 16 10404
10 4 103 412 16 10609
11 4 107 428 16 11449
12 4 105 420 16 11025
13 4 90 360 16 8100
14 4 103 412 16 10609
15 4 107 428 16 11449
16 4 105 420 16 11025
17 5 106 530 25 11236
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18 5 107 535 25 11449
19 4 102 408 16 10404
20 5 107 535 25 11449
21 5 108 540 25 11664
22 4 111 444 16 12321
23 4 105 420 16 11025
24 4 99 396 16 9801
25 4 103 412 16 10609
26 3 93 279 9 8649
27 3 91 273 9 8281
28 4 102 408 16 10404
29 4 109 436 16 11881
30 3 92 276 9 8464
31 4 111 444 16 12321
32 5 112 560 25 12544
2 131 3330 | 13693 | 545 | 347514

Dari Tabel 27 di atas dapat diambil nilai sebagai berikut:

2X =131 2X2 =545
2Y = 3330 2Y2  =347514
2XY =13693 n =32

Selanjutnya untuk mengetahui valid atau tidaknya butir 1 dapat diketahui
dengan mengorelasikan skor butir (X ) dengan skor total (Y ). Berikut ini
merupakan rumus yang digunakan.

ny X - X))
Ty =
(X - EX0H I - S

32 x13693 — 131 x 3330

Tx

’ J{32 x 545 — (131)*}{32 x 347514 — (3319)%}
Tyy = 0.656

Data lengkap perhitungannya dapat dilihat pada lampiran 20. Kriteria yang
digunakan untuk uji validitas butir instrumen apabila rhitung > rtabel, maka butir

instrumen dianggap valid. Dari data rtabel dengan taraf signifikansi 5% sebesar
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0,349. Oleh karena itu perhitungan nilai rhitung di atas dinyatakan valid karena
0,656 > 0,349. Hasil perhitungan tiap butir instrumen dapat dilihat pada tabel 28.

Tabel 28. Hasil perhitungan validitas butir instrumen

1 0.656 0.349 Valid 14 0.556 0.349 Valid
2 0.531 0.349 Valid 15 0.397 0.349 Valid
3 0.427 0.349 Valid 16 0.377 0.349 Valid
4 0.471 0.349 Valid 17 0.364 0.349 Valid
5 0.414 0.349 Valid 18 0.408 0.349 Valid
6 0.417 0.349 Valid 19 0.379 0.349 Valid
7 0.393 0.349 Valid 20 0.456 0.349 Valid
8 0.624 0.349 Valid 21 0.600 0.349 Valid
9 0.355 0.349 Valid 22 0.486 0.349 Valid
10 0.508 0.349 Valid 23 0.408 0.349 Valid
11 0.580 0.349 Valid 24 0.456 0.349 Valid
12 0.613 0.349 Valid 25 0.438 0.349 Valid
13 0.417 0.349 Valid

Hasil pada tabel 26 menunjukkan seluruh butir instrumen valid. Sehingga Butir
instrumen yang digunakan berjumlah 25 butir pertanyaan dalam uji pemakaian.
b. Uji Reliabilitas Instrumen

Pengujian reliabilitas instrumen berarti apabila instrumen digunakan
untuk mengukur objek yang sama maka akan menghasilkan data yang tetap sama
walaupun pada waktu yang berbeda. Pengujian reliabilitas menggunakan rumus

alpha dengan hasil sebagai berikut.

o _k _Zabz} o _ 25 { _5,599} o
i = (k—1) {1 o2 = (25-1) 1 30800) 1 = 0,8523

Hasil perhitungan 0,8523 yang menunjukkan bahwa berdasarkan tabel
interpretasi nilai r maka reliabitilas instrumen termasuk tinggi sehingga instrumen
dapat dipercaya ketika digunakan. Untuk data lengkap perhitungannya ada di

lampiran 21.
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c. Hasil Uji Pemakaian

Kegiatan uji pemakaian dilakukan oleh siswa dengan mempraktikan
trainer robot omni wheels. Uji pemakaian dilaksanakan pada dua kelas yaitu kelas
EI1 dan EI2 SMK Negeri 3 Wonoari. Instrumen yang digunakan pada pengujian
ini merupakan instrumen yang sudah valid dan reliabel yang terdiri dari tiga aspek
meliputi kualitas teknis, kualitas materi, dan kualitas instruksional. Lihat lampiran
22 untuk lebih detailnya. Berdasarkan hasil pengujian diperoleh hasil aspek
kualitas teknis diperoleh persentase 81,63 dengan kategori sangat layak, aspek
kualitas materi diperoleh persentase 81,48 dengan kategori sangat layak, dan
aspek kualitas instruksional diperoleh persentase 83,91 dengan kategori sangat

layak. Gambar 43 menunjukkan diagram batang persentase setiap aspek.

Presentase Tingkat Kelayakan

100.00
90.00 83.15 83.41 84.29
80.00
70.00
60.00
50.00
40.00
30.00
20.00
10.00

0.00

Presentase (%)

Kualitas Teknis Kualitas Materi Kualitas Instruksional
Kelayakan Setiap Aspek
Gambar 43. Diagram batang persentase kelayakan setiap aspek
Sedangkan persentase kelayakan total dari media pembelajaran ini
memperoleh skor 83,42% masuk dalam kategori sangat layak. Hal ini berarti
media pembelajaran ini sangat layak digunakan pada mata pelajaran

perekayasaan sistem robotik di SMK Negeri 3 Wonoari.
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8. Revisi Produk

Berdasarkan hasil uji pemakaian, media pembelajaran ini tidak ada revisi atau

perbaikan pada trainer, jobsheet, ataupun manual book.

B. Pemahasan Hasil Penelitian

Pembahasan hasil penelitian ditujukan untuk menjawab tujuan penelitian sesuai

dengan hasil data yang diperoleh.

1. Menghasilkan trainer robot omni wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di
SMK Negeri 3 Wonosari.

Potensi yang ada pada pembelajaran mata pelajaran perekayasaan
sistem robotik di SMK Negeri 3 Wonosari menjadi acuan dalam penelitian
mengenai media pembelajaran trainer ini. Trainer ini merupakan media
pembelajaran berbentuk robot omni wheels 4 axisyang berisi tentang pengenalan
Sistem Robotik menggunakan mikrokontroler Arduino Mega 2560 yang dilengkapi
dengan keypad. Trainerini dilengkapi jobsheet yang terpadu dalam satu kesatuan,
meliputi 1) pengolahan data ADC, 2) pengolahan data Sensor HC-SR04, 3)
pengendalian motor DC, dan 4) konfigurasi robot omni wheels. Selain itu trainer
juga dilengkapi dengan manual book yang berisi mengenai informasi bagian-
bagian, skema rangkaian, dan spesifikasi trainer.

2. Mengetahui unjuk kerja trainer robot omni wheels sebagai media
pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di
SMK Negeri 3 Wonosari

Unjuk kerja trainer ini dilakukan dalam dua tahap, yaitu uji coba unjuk kerja

oleh peneliti dan uji coba unjuk kerja oleh ahli. Berdasarkan hasil pengujian sesuai
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Jjobsheet oleh peneliti, diketahui 1) blok regulator memiliki tegangan output 5V dan
8V, 2) pengolahan data ADC pada tipe data 10 bit dan 8bit, 3) pengolahan data
sensor jarak dengan ketelitian 1 centimeter, 4) blok Driver Motor L298D dapat
diatur dengan nilai PWM 0-255, dan 5) blok rangkaian keypad dapat
mengendalikan 10 manuver trainer. Seperti yang dijelaskan pada uji coba produk,
dapat disimpulkan bahwa ¢rainer sudah berfungsi dengan baik dan stabil pada
setiap bagian maupun secara keseluruhan.

3. Mengetahui tingkat kelayakan trainer robot omni wheels sebagai
media pembelajaran pada mata pelajaran Perekayasaan Sistem
Robotik di SMK Negeri 3 Wonosari.

Uji tingkat kelayakan media pembelajaran dilakukan oleh dua ahli media
dan dua ahli materi. Sedangkan uji tingkat kelayakan pemakaian dilakukan pada
kelas EI1 dan EI2 SMK Negeri 3 Wonosari. Ahli materi menyatakan bahwa skor
penilaian yang didapatkan dari dua aspek meliputi kualitas teknis dan kulitas
instruksional adalah 96,13% masuk dalam kategori sangat layak digunakan. Ahli
media menyatakan penilaian dari aspek kualitas materi dan kualitas instruksional
memperoleh skor 96,79% masuk dalam kategori sangat layak digunakan.
Penguijian kelayakan pemakaian media pembelajaran trainer robot omni wheels
menghasilkan skor 83,42% masuk dalam kategori sangat layak digunakan sebagai
media pembelajaran mata pelajaran perekayasaan sistem robotik di SMK Negeri

3 Wonosari.



BAB V

SIMPULAN DAN SARAN

A. Simpulan

Penelitian trainer robot omni wheels sebagai media pembelajaran pada

mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik di SMK Negeri 3 Wonosari dapat

disimpulkan.

1.

Trainer robot omni wheels sebagai media pembelajaran pada mata pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik telah dibuat dan dikembangkan dengan baik,
yang dilengkapi manual book serta jobsheet. Trainer ini merupakan media
pembelajaran berbentuk robot omni wheels 4 axis yang berisi tentang
pengenalan Sistem Robotik menggunakan mikrokontroler Arduino Mega 2560
yang dilengkapi keypad. Manual book berisi mengenai instruksi keselamatan,
spesifikasi, bentuk fisik, bagian-bagian trainer, dan skema rangkaian dan
layoutyang ada pada trainer. Jobsheet terpadu dalam satu kesatuan meliputi
1) pengolahan data ADC, 2) pengolahan data Sensor HC-SR04, 3)
pengendalian motor DC dan 4) konfigurasi robot omni wheels.

Unjuk kerja trainer robot omni wheels telah bekerja dengan baik dan stabil
pada setiap bagian maupun secara keseluruhan. Berdasarkan hasil pengujian
sesuai jobsheet yang telah dibuat, diketahui 1) blok Regulator memiliki
tegangan output 5V dan 8V, 2) pengolahan data ADC pada tipe data 10 bit
dan 8bit, 3) pengolahan data sensor jarak dengan ketelitian 1 centimeter, 4)
blok driver motor L298D dapat diatur dengan nilai PWM 0-255, dan 5) blok

rangkaian keypad dapat mengendalikan 10 manuver trainer.

80



w

C.

81

Kelayakan media pembelajaran pada penelitian ini berdasarkan hasil uji
validitas isi (content validity) oleh ahli materi mendapatkan hasil 96,79%
(sangat layak), dan uji validitas konstruk (construct validity) yang dilakukan
oleh ahli media mendapatkan hasil 96,13% (sangat layak), serta uji
pemakaian mendapatkan hasil sebesar 83,91% (sangat layak). Sehingga
dalam hal ini menunjukkan bahwa media pembelajaran trainer robot omni
wheels dikatakan layak dan sesuai untuk digunakan pada mata pelajaran

Perekayasaan Sistem Robotik di SMK Negeri 3 Wonosari.

Keterbatasan Produk

Adapun keterbatasan dalam produk trainer robot omni wheels ini meliputi.

Daya baterai tidak dapat digunakan optimal setelah 30 menit penggunaan
dalam kondisi empat motor DC berputar dalam keadaan pwm 255.
Penghubung pin frainer dengan pin Arduino Mega 2560 dengan kabel
penghubung mudah kendor.

Sensor jarak pada trainer hanya terdapat pada bagian depan sehingga

manuver robot pada kondisi otomatis kurang bervariasi.

Pengembangan Produk Lebih Lanjut

Adapun pengembangan produk lebih lanjut akan dilaksanakan meliputi.

Body trainer diganti menggunakan akrilik transparan agar siswa dapat
mengatahui rangkaian pengkabekan dan bentuk fisik dari motor DC yang
digunakan.

Pin penghubung pada trainer dengan pin Arduino Mega 2560 diubah menjadi

soket agar penyambungan lebih erat.
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3. Penambahan beberapa sensor pada frainer agar siswa mengetahui berbagai
macam tipe sensor yang digunakan robot pada kondisi otomatis.
D. Saran
Untuk pengembangan lebih lanjut pada media pembelajaran ini peneliti
memberikan saran.
1. Bagi Sekolah
Dalam laptop atau komputer sekolah diharapkan sudah terinstal aplikasi
Arduino IDE untuk mempermudah dan mempercepat pelaksanaan praktik
pada mata pelajaran sistem robotik.
2. Bagi Guru
Dalam pelaksanaan praktik pada mata pelajaran sistem robotik sebaiknya
dibuat kelompok kecil dengan jumlah anggota 2-3 siswa agar dapat
meningkatkan pemahaman matrei pada siswa.
3. Bagi Siswa
Siswa diharapkan dapat meningkatkan sikap aktif dan kritis selama proses
pembelajaran berlangsung
4. Bagi Peneliti Selanjutnya
Dalam menindaklanjuti penelitian ini sebaiknya menambahkan beberapa

sensor yang sesuai dengan penggunaan di industri.
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Lampiran 1. Surat Keputusan Dekan Fakultas Teknik UNY
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KEPUTUSAN DEKAN FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
NOMOR : 122/PEKA/PB/IX/2018

TENTANG

dipandang perfu mengangkat dosen pembimbingnya;

Fakultas Teknik Universitas Negeri Yogyakarta,

5500),

Universitas Negeri Yogyakarta;

Yogyakana,

Fakultas Teknik Universitas Negeri Yogyakarta.

PEMBELAJARAN  PADA
PEREKAYASAAN SISTEM
KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI
SMK NEGERI 3 WONOSARI

PENGANGKATAN DOSEN PEMBIMBING TUGAS AKHIR SKRIPSI (TAS) MAHASISWA
FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA

DEKAN FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
Menimbang : a. bahwa untuk kelancaran pelaksanaan kegiatan Tugas Akhir Skripsi (TAS) mahasiswa,

b. bahwa untuk keperluan schagaimana dimaksud pada huruf a periu menctapkan
Keputusan Dekan Tentang Pengangkatan Dosen Pembimbing Tugas Akhir Skripsi (TAS)

Mengingst 1. Undang-undang RI Nomor 20 Tabun 2003 Tentang Sistem Pendidikan Nasicnal
(Lembaran Negara Tahun 2003 Nomor 78, Tombahan Lembaran Negara Nomor 4301);

2. Peraturan Pemerintah Republik Indonesia Nomor 4 Tehun 2014 Tentang

Penyelenggaraan Pendidikan Tinggi dan Pengelolaan Perguruan Tinggi (Lembaran

Negara Tahun 2014 Nomor 16, Tambahan Lembaran Negara Republik Indonesia Nomor

3. Keputusan Presiden Republik Indonesia Nemor 93 Tahun 1999 Tentang Perubahan
Institut Keguruan dan limu Pendidikan menjadi Universitas;
4. Peraturan Mendiknas RI Nomor 23 Tahun 2011 Tentang Organisasi dan Tata Kerja

5. Peraturan Mendiknas RI Nomor 34 Tahun 2011 Tentang Statuta Universitas Negeri

6. Keputusan Menteri Pendidikan dan Kebudayaan RI Nomor YR/MPK.A4/KP/2013
Tentang Pengangkatan Rektor Universitas Negen Yogyakarta;

7. Peraturan Rektor Nomor 2 Tahun 2014 tentang Peraturan Akademik;

8. Keputusan Rektor Nomor S00/UN.34/KP/2016 tahun 2016 teatang Pengangkatan Dekan

MEMUTUSKAN
Mepetapkan  © KEPUTUSAN DEKAN TENTANG PENGANGKATAN DOSEN PEMBIMBING
TUGAS AKHIR SKRIPSI (TAS) FAKULTAS TEKNIK UNIVERSITAS NEGERI
YOGYAKARTA.
PERTAMA :  Mengangkat Saudara :
Nama . Dr. Fatchul Arifin, M. T,
NIP : 19720508 199802 1 002
Pangkat/Gelongan : Penata, Illfe
Jabatan Akademik : Lektor Kepala
sebagai Dosen Pembimbing Untuk mahasiswa penyusun Tugas Akhir Skripsi (TAS) :
Nama : Aditya Dimas Daniel Saputra
NIM : 13502241020
Prodi Studi : Pend. Teknik Elektronika - S1
3 Judul Skeipsi/TA : TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA

MATA  PELAJARAN
ROBOTIK PROGRAM
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KEDUA

KETIGA

KEEMPAT

Dosen Pembimbing sebagaimana dimaksud dalam Diktum PERTAMA  bertugas
merencanakan, mempersiapkan, melaksanakan, dan mempertanggungjawabkan pelaksanaan
kegiatan bimbingan terhadap mahasiswa sebagaimana dimaksud dalam Dikwum PERTAMA
sampai mahasiswa dimaksud dinyatakan lulus.

Biaya yang diperlukan dengan adanya Keputusan ini dibebankun pada Anggaran DIPA
Universitas Negeri Yogyakarta Tahun 2018.

Keputusan ini berlaku sejak tanggal 10 September 2018.

Tembusan Kceputusan Dekan ini disampaikan kepada :

1. Para Wakil Dekan Fakultas Teknik;

2. Kepala Bagian Tata Usaha Fakultas Teknik;

3. Kepala Subbagian Keuangan dan Akuntansi Fakultas Teknik;
4. Kepala Subbagian Pendidikan Fakultas Teknik;

$. Ketua Jurusan Pendidikan Teknik Elektronika Fakultas Teknik;
6. Mahasiswa yang bersengkutan;

Universitas Negeri Yogyakarta.

Ditetapkan di : Yogyakarta
Pada tanggal : 10 September 2018
DEKAN FAKULTAS TEKNIK

" UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA,

~Prs. WIDARTO, M.Pd.
P\HP. 19631230 198812 1 001




Lampiran 2. Surat Ijin Penelitian Fakultas Teknik UNY

KEMENTERIAN RISET, TEKNOLOGI, DAN PENDIDIKAN TINGGI
UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA

- FIK\.KULTAS TgKrﬂ‘lt( y

malt : Kampus ng. A 5528

. (0274) 585168 g 276,289 593 {0274) BT 4) 806734

row 7 S e R R OB SR Gy

Nomor : 651N ISTLT/2018 12 September 2018
Lamp. | Bendel Proposal

Hal . lzin Penelitian

Y. 1L Gubernur Dacrah Istimewa Yogyakarta c.q. Kepala Badan Kesatuan Bangsa dan Politlk DIY
2. Kepala SMK N 3 WONOSARI JL Pramuka Ne. 8 Wonosari Gunungkidul Yogyakarta

Kami sampaikan dengan hormat, bahwa mahasiswa tersebut di bawsh ini:

Numa ¢ Aditya Dimas Daniel Saputra

NIM ¢ 13502241030

Program Studi : Pend. Teknik Elektronika - §1

Judul Tugas Akhir i Trainer Robot Omni Wheels Sebagai Media Pembelajaran pada Mata Pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik Program Keahlian Teknik Elckuroniks Induseri di
Sk Negeri 3 Wonosari

Tujusa i Memohon izin mencari data untuk penulisan Tugas Akhir Skopsi (TAS)

Waktu Penclitian ¢ 10 Sepeember - 31 Oktober 2018

Untuk dapat terlaksananya maksud bat, kami mobon dengan b s Rapak/Iba beckenan membert izin dan

bantuan seperlunya

Demikian atas pechatian dan kerj ya kami sampaikan tecima kasih

Ny

—

":_vnl:n.~

Tembusan : ﬂ'x.’Dh Widarto, M.Pd.
1. Sub. Bagian Pendidikan dan Kemahasiswsan ; ~ I NIP- 19631230 198812 1 001
2, Mahasiswa yang bersangikutan. i
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Lampiran 3. Surat Ijin KESBANGPOL DIY

PEMERINTAH DAERAH DAERAH ISTIMEWA YOGYAKARTA
BADAN KESATUAN BANGSA DAN POLITIK
J1. Jenderal Sudirman No 5 Yogvakarta - $5233
Felepon | (0274) S51136, 551275, Fux (0274) 551137

Nomor

Yogyakarie 12 September 2018

Kepada Yth :
1 074/5008/Kesbangpov2018 Kepala Dines Pendidkan, Permuda, dan
Rekomendasi Penelitian Olabraga DIY
di Yogyakans
Memperhatican surat
Darl :  Dekan Fakullos Telkrvk Universtas Negen Yogyakaria
Noemor ¢ B51UNS4.15LT/2018
Tanggal : 12 Seplember 2018
Pedihal :  lzin Penslitian

Sernlah mempeaan sural PAMORONAN 08N Proposal yang Gaukan, maks capal dibeckan
SURt rekomencasl lidak waberatan untux melaksanakan rnsatpenailian caam rangks
penyusunan skrips! dengan judul proposal "TRAWER ROBOT OMW WHEELS SEBAGAI
MEDIA PEMBELAJARAN PADA MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM
ROBOTIK PROGRAM KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI SMK NEGERI 3
WONOSARI" kepada

Nama ¢ ADITYA DIMAS DANIEL SAPUTRA

NiM ¢ 13502241030

No HPIderttas :  089651012460/3402151 707840004
Prodidurusan : Pendidikan Taknk Elekironika

Fakultas : Fakultas Teknk Unverstas Negan Yogyshats
Loxasi Peneltan : SMX Negeri 3 Waonosan

Wakti Penalilian t 12 Septembar 2018 s.d 31 Okiober 2018

Sehubungan dengan maksuc tersebut  dinersphan ager pihak yang terkan  depal
membankan bantuan / fashitas yang dkntunkan

Kepada yang bersangkitan dwajbkan

1 Menghormati dan mantaat peraturan dan tata ‘ershb yarng berlaku d  wilsyah
nsepenaitan;

2 Tdak cibenarkan melakikan rsetipencisian yang fidek sesual atau fidek ada
xaitannya dengan judul nset/peneltan dmaksud

3 Menyerankan hasil nsctpeneitan kepaca Badan Kesbangpol DIY selambae-
|mmsmmmm-maw

4  Surat rekomendasi ine dapat diperpanjang maksimel 2 (dua) kali dengan

MEnuMpEn
surat rekomendas: sebalumnya paling lambat 7 (buuh) han kede sebetum berakhimya
srad rekomendas ink

Rexomencas! |jn RisetPeneitian in dinyataian tdak beraky, apedia Iermysta pamegang
fidek mentsal ketentuan fersabut & atas

Demikisn untux meradikan maklum

1. Gadarur DIY (ssbage laporsn)
2 Dwkan Fakutas Tebrdk Universiias Noger Yogyokarts,
3 Yag bersanghutan
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Lampiran 4. Surat Ijin DISDIKPORA DIY

9/13/2018

Surat Izin Penelitian - Pengajuan ljin Penelitian Online- Dinas Dikpora DI

PEMERINTAH DAERAH DAERAH ISTIMEWA YOGYAKARTA
DINAS PENDIDIKAN, PEMUDA, DAN OLAHRAGA

Jalan Cendana No. 9 Yogyakarta, Telepon (0274) 550330, Fax. 0274 513132
Website : www.dikpora.jogjaprov.go.id, email : dikpora@jogjaprov.go.id, Kode Pos 55166

Nomor
Lamp
Hal

Yogyakarta, 13 September 2018

1 070/10087 Kepada Yth.
: Rekomendasi 1. Kepala SMK N 3 WONOSARI
Penelitian

Dengan hormat, memperhatikan surat dari Badan Kesatuan Bangsa dan Politik
Pemerintah Daerah Daerah Istimewa Yogyakarta nomor 074/9098/Kesbangpol/2018
tanggal 12 September 2018 perihal Rekomendasi Penelitian, kami sampaikan bahwa
Dinas Pendidikan, Pemuda, dan Olahraga DIY memberikan izin rekomendasi penelitian
kepada:

Nama . ADITYA DIMAS DANIEL SAPUTRA

NIM 1 13502241030

Prodi/Jurusan : PENDIDIKAN TEKNIK ELEKTRONIKA

Fakultas : FAKULTAS TEKNIK , UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
Judul TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA

. PEMBELAJARAN PADA MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN
* SISTEM ROBOTIK PROGRAM KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA
INDUSTRI DI SMK NEGERI 3 WONOSARI
Lokasi : SMK N 3 WONOSARI,
Waktu : 12 September 2018 s.d 31 Oktober 2018

Dengan ketentuan sebagai berikut :

1. ljin ini hanya dipergunakan untuk keperluan ilmiah, dan pemegang ijin wajib mentaati
ketentuan yang berlaku di lokasi penelitian.

2. ljin yang diberikan dapat dibatalkan sewaktu-waktu apabila pemegang ijin ini tidak
memenuhi ketentuan yang berlaku.

Atas perhatian dan kerjasama yang baik, kami menyampaikan terimakasih.
a.n Kepala

Kepala Bidang Perencanaan dan
Standarisasi

M

Didik Wardaya, S.E., M.Pd.

Tembusan Yth :

1. Kepala Dinas Dikpora DIY
2. Kepala Bidang Dikmenti Dikpora DIY

Catatan:
Hasil print out dan bukti rekomendasi ini
sudah berlaku tanpa Cap

http://dikpora.jogjaprov.go.id/izinpenelitian/users/cetak_surat_izin/56 mn
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Lampiran 5. Surat Keterangan Telah Melakukan Penelitian

PEMERINTAH DAERAH DAERAH ISTIMEWA YOGYAKARTA
DINAS PENDIDIKAN, PEMUDA, DAN OLAHRAGA
SMKN 3 WONOSARI

JI. Pramuka Tawarsari Wonosari Gunungkidul, DIY 55812 Telp. (0274) 394250 Fax.
(0274)394438

E-mail : smkn3wno@yahoo.com Website: www.smkn3wonosari-gk-sch.id

SURAT KETERANGAN
No. 800 / 401

Yang bertanda tangan di bawah ini :

Nama : Dra. SITI FADILAH, M. Pd.I
NIP : 19621206 198602 2 001
Pangkat/ Gol : Pembina, IV/a

Jabatan : Kepala Sekolah

Unit Kerja : SMK Negeri 3 Wonosari

Dengan ini menerangkan bahwa :

Nama : ADITYA DIMAS DANIEL SAPUTRO

NIM 113502241030

Prodi/Jurusan : PENDIDIKAN TEKNIK ELEKTRONIKA

Fakultas : FAKULTAS TEKNIK., UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA

Telah melaksanakan kegiatan Penelitian di SMK Negeri 3 Wonosari dengan judul
“TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN PADA
MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK PROGRAM
KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI SMK NEGERI 3 WONOSARI”
pada tanggal 17 dan 18 September 2018.

Demikian Surat Keterangan ini kami buat, untuk dapat dipergunakan sebagaimana mestinya.

o/
§

le )
O 2

-2 I K8en STTI FADILAH, M. Pd.I

NIP. 19621206 198602 2 001

TOVAheinland®

CERT

" 180 9001

01w ovease




Lampiran 6. Surat Ijin Observasi Fakultas Teknik UNY

KEMENTERIAN RISET, TEKNOLOGI, DAN PENDIDIKAN TINGGI
UNIVERSITAS NEGERI YOGYAKARTA
FAKULTAS TEKNIK
Telp. (0274) 5&168“:'. ﬂm &4)&“?& (02743 586734

Laman: f.uny.ac.d E-mall: fiury.ec.id

Nomor @ 631/UN341S/LT2018 4 Juni 2018
Lampiran : -
Hal Pcrmollonn I1zin Observasi

Yth. Kepala SMK N 3 WONOSARI
JI. Pramuka No. 8 Wonesari Gunungkidul Yogyvakarta

Kami sampaikan dengan hormat, bahwa mahasiswa tersebut di bawah ini:

Nama . Aditys Dimas Daniel Saputra

NIM © 13502241030

Fakultss . Fakultas Teknik

Program Studi . Pend. Teknik Elcktronika - S1

Judul . Trainer Robot Omni Wheels Sebagai Media Pembelajaran pada Mats Pelujaran

Perckayasaan Sistem Robotik Program Keahlian Teknik Elektronika Industri di
Smk Negeri 3 Wonosan

Tujuan :  Melakukan observosi untuk melengkapi tugas mata kulioh Tugas Akhir Skripsi
Wiktu Observasi ¢ 4-22 Juni 2018

Untuk dapat terlaksananya maksud terscbut, kami mohon dengan hormat Bapak/Tbu berkenan memberd izin dan
bantuan seperfunya.

* Atas 1zin dan bantuannya diucapkan terima kasih,

Tembusan
1. Sub, Bagian Pendidikan dan Kemahasiswaan NIP I963|"30 IOSRII l 001
2. Mahasiswa yang bersangkutan. r-
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Lampiran 7. Lembar Observasi di SMK Negeri 3 Wonosari

PEMERINTAH DAERAH DAERAH ISTIMEWA YOGYAKARTA
DINAS PENDIDIKAN, PEMUDA, DAN OLAHRAGA
SMKN 3 WONOSARI

Jakan Pramuka, Tawarsarl, Wososer |, Gussnghiadul SS812 Telp, (U274) 394250, Vax. (2746094458
Fmmil: gubad wangtraloocou Webshie: wuw sohid womssio-ghsch

LEMBAR OBSERVASI MEDIA PEMBELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK

SMK NEGERI 3 WONOSARI
Peneliti Aditya Dimas Daniel S Responden . Deka Pambriyanto, ST.
NIM 13502241030 Janatan : Guru Mata Pelajaran
Perguruan Tinggl  * Universitas Negen Yogyakarta Perekayassan Sistem Robotik

Saran / Komentar Media Pembelajaran Perekayasaan Sistem Robotik

’9{: /.4.1.‘{:};....Ru«.f.w.!...meu.qqmm.imn..,eexzu.. m.ﬁl...&:iz..ﬁﬂ/lﬁ.mm.mé_n

A Jasnk.. fechouts. pemngmman. .. AR, .edan. ctfau.. Ardusnde...
—...ilnmlg:au ‘kaa,brnz...qzm’iz..mr Laitiean, ﬂzvi(xkto....._,....._..‘...._,... ‘
=it ln. gerek [/ laninl . mehir. unbik.. deomtdan.. el tackesdes

Wonosari, 3 Juni 2018
Responden

I
(Delta Pembrivanto, ST.}
NIP, [9260.09. 200000 Lang...
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PEMERINTAH DAERAH DAERAH ISTIMEWA YOGYAKARTA
DINAS PENDIDIKAN, PEMUDA, DAN OLAHRAGA
SMKN 3 WONOSARI

Jalent Pramuka, Tawanarl, Wonosarl, Guaunghidul $5812 Yelp (0274) 594250, Fas. (0074)304438
Enadl: gnbadwnodyaleusom Website: www smbunbeunonn -ghschid

LEMBAR OBSERVASI MEDIA PEMBELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK

SMK NEGERI 3 WONOSARI
Peneiit Aditya Dimas Daniel S Responden Haris Suryono. S Pd
NIM 13502241030 Jabatan Ketus Kompetens: Keahlian
Perguruan Tinggl  : Universtas Negen Yogyakara Teknik Eloktronda Industn

lmmuwnm‘mm
\M"W (f“p,b. Qﬂ'ﬁa Vb(«d\
__‘n]w\ ’(ﬁ,«._ Ottrnar "

Wonosari,  Juni 2018

Responden

o
-

(Haris Survono, S.Pd.)
xip. 1A% 2evi0) | 6
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PEMERINTAH DAERAH DAERAH ISTIMEWA YOGYAKARTA
DINAS PENDIDIKAN, PEMUDA, DAN OLAHRAGA
SMKN 3 WONOSARI

Jak Pramuba, Tawaraw!, Wososarl, Gursnghidul SS312 Telp. (0274) 394250, Fas. (02740394438
Faamil: snbn) waoi@yabieo.com  Website: ww s smuhuid winesa-ghach

2 A

HASIL OBSERVASI MEDIA PEMBELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK
SMK NEGERI 3 WONOSARI

A. Kondisi Media Pembelajaran Perekayassaan Sistem Robotik

Media pembelajaran kurang praktis

Bahasa pemrograman yang di gunakan C++, Bahasa Arduino
Terdapat Arduino yang belum dipergunakan secara optimal
Praktikum Menggunakan Arduino dan projectboard

A& W N -

B. Rencana Pengembangan

Menggunakan Software Arduino IDE sebagal meda pembelajaran

2. Mengembangkan Arduino Mega 2560 sebagai media pembelajaran yang berkadtan
dengan perekayasaan sistem robotik.

3. Upgrade bahasa pemrograman menggunakan bahasa Arduino.

4. Mengembangkan sebuah media pembelajaran yang dapat digunakan uuk.
mengakses sensov jarak, mengakses sensor mekanik, pengendalian actuator mofor
OC.

5 Merancang konsep media pembelajaran berbentuk fisik robot Omai wheels:

Wonosan ~Juni 2018

Mengetahul,
\als Ketua Kompetensi Keahlian Guru Mata Pelajaran
Rrl 3 Wonosari Teknik Elektronica Industri Perekayasaan Sistem Rodotik

A7

A vanti, M.Pd. Haris Suryono, S.Pd. DcImPcmbﬁi:gm ST.
Oh35219 199003 2005 NIP. \gbga. lonelo.  NIP, I2UQY.

VE Ol 04
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Lampiran 8. Surat Permohonan Validator Instrumen Penelitian

Hal : Permohonan Validator instrumen TAS
Lamgiran : 1 Bendeal
Kepada Yth,

Bapak Dr. Mashoedah, S.Pd. M.T
Dosen Jurusan Pendidikan Teknk Elektronika
Di Fakuttas Teknik UNY

Sehubungan dengan rencana pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi (TAS), dengan ini

saya:
Nama : Aditya Dimas Daniel Saputra
NIM : 13502241030
Program Studi Pendidikan Teknik Elektronika S1
Judui TAS : Trainer Robot Omel Wheels Scbagai Media Pembelajaran

Pada Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotk Program
Keahlian Teknik Elcktrorika Industri Di Smk Negeri 3
Wonosan

denga hormat mohon Bapakibu berkenan memberkan velidasi terhadap instrumen
penelitan TAS yang telah saya susun, Sebaga bahan pertmbangan, berssma i saya
lampirkan: (1) proposal TAS, (2) Kisl-kisi instrumen pensiitan TAS, dan (3} draf nstrumen
panelilan TAS,

Demikian permohonan saya. alas banluan dan perhatian Bapak/lbu dwcapkan
terima kasih,

Yogyakarta, 16 Agustus 2018
Pemohon,

Aditya Dimas Daniel Saputra

NIM. 13502241030

Mengetahui,
Pembimbing

Dx, Fatchu i M.
NIP. 18720808 198802 1 002
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Lampiran 9. Surat Pernyataan Validasi Instrumen Penelitian

SURAT PERNYATAAN VALIDASI
INSTRUMEN PENELITIAN TUGAS AKHIR SKRIPSI

Saya yang bertanda tangan dibawah ini:

E | Laysk digunakan untuk penelitian

Layak digunakan dangan perbakan

[ Tisak layax digunakan untuk penelitian yang bersangkutan
Dengan saran/perbakan sebagaimana mestinya

Validator

Catatan:
D Berl tanda v

Nama D, Sl Mesheedaly, S P MT
NP S ANTOANCRR0RAIAI0Z .
Jurusan : Pendidikan Teknik Elektronika
Menyatakan babwa instrumen penelitian TAS atas nama mahasiswa:
Nama : Aditya Dimas Danie! Saputra
NIM 13502241030
Program Studi : Pendidian Teknik Elektronika S1
Judul TAS Teaner Robot Omnd Wheels Sebagai Mecia Pembelajaran

Pada Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik Program
Keahhan Teknik Elektronika Industri Di Smk Negen 3 Wonosari
Setelan dilakukan kajian atas nstrumen pereltian TAS lersebul dapat dinyatakan:

Yogyskarta, 27 Agustus doi%

NIP AST7ON 08 20Q 2191002
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Lampiran 10. Hasil Validasi Instrumen Penelitian
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Lampiran 11. Surat Permohonan Ahli Materi 1

Hal Permohonan Evalaator Ahli Materi
Lampiran 1 Bendel
Kepada Yth,

Bapak Masduki Zakaria, M. T
Dosen Jurussn Pendidikan Teknik Elektronika
Di Fakultas Teknik UNY

Sehubungan dengan rencana pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi (TAS), dengan ni

saya:
Nama Adilya Dimas Dane! Saputra
Nint 13502241030
Program Studi Pendidikan Teknik Elsktronika S1
Judul TAS ¢ Traner Rubct Omni Wheels Sebagai Media Pembelajaran

Pada Mata Palajaran Perekayasaan Sistem Robotik Program
Keahlian  Tekni  Eloktroniks Industi Df Smk  Negeri 2
Wonosan
denga hormat mohon Bapaki/lbu barkenan memberikan vakdasi materi penelitian TAS yang
telah saya susun. Sebagai bahan pedtimbangan, bersama ini saya lBmpirkan: (1) proposal
TAS, (2) dral instrumen penelitsn TAS, dan (3) Trainer Robot Omni Whesis

Demikian permohonan saya. atas bantuan dan perhatan Bapak/tbu diucapkan tenmsa
kasih

Yogyskarta. 6 September 2018
Pemohon,

A‘dnya Dimas Daniel Saputra
NIM 13502241030

. Mengetahui,
{ \

Ketua Program Studi

Pendidikar ‘;%knik Elektronika

Pembimbing J’AS
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Hal - Permchonan Svaluator Anti Materd
Lampiran | Bendel
Kepada Yih,

Bapak Muhammad lzzuddin M. SPd T, M Csa
Dosen Jurusan Pondidikan Teknik Elektronika
D Fakutas Teknk UNY

Sehubungan dengan rencana pelaksanaan Tugas Akhir Sknpsi (TAS), dengan i

saya
Nama Addilya Dimas Dane! Saputra
NIM © 13502241030
Program Studi Perdicikan Teknik Elktronika S1 '
Jucul TAS Trainer Robet Omni Whneels Sebagai Media Pembelajaran

Pads Mata Pelajaran Perexayasaan Sistem Robotik Program
Keahkan Teknik Elektromka Industri Di Smk Neger 3
Waonosari
denga hormat monon Bapak/ibu berkenan mamberikan validasi maten penelitan TAS yang
telah saya susun. Sebagai bahan perimbangan, bersama ini saya lampirkan: {1) proposal
TAS, (2) draf instrumen penelitian TAS, dan (3) Tramer Robol Ommn Wheels
Demkian permohonan saya, atas baentuan dan perhatian Bapak/lbu diucapkan tenma
kasih.

Yogyakarta, 6 September 2018

F’emohmn,::"

/
Additya Dimas Daniel Sapulra
NIM 13502241030

Mengetahui,

Ketua Program Studi Pembimbing TAS,
Pendidi ek Elekironikas ,",

Dr. Falchi n Dr. Fatchul
NIP 19720508 199802 1 002 NIP. 197205
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Lampiran 13. Surat Permohonan Ahli Media 1

Hal . Permohonan Evaluator Ahli Media
Lampiran . 1 Bendel
Kepada Yii,

Bapak Dr. Mashoedah, S.Pd M.T
Dosen Jurusan Pendidikan Teknk Elektronka
Di Fakultas Teknik UNY

Sehubungan dengan rencana pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi (TAS), dengan inl

saya.
Nama - Aditya Dimas Danial Saputra
NIM 13502241030
Program Studi : Pendidikan Tekni Elektronika S1
Judul TAS . Trainer Robot Omni Wheels Sebagal Media Pembelajaran

Pada Mata Pelajaran Porokayasaan Sistem Robotik Program
Keahlian Teknik Elekironka Incdustri Di Smk Negeri 3
Wonosari
denga hormat mehon Bapak/ibu berkenan memberikan validas: maten penelitisn TAS yang
telah saya susun. Sebagal bahan pertimbangan, bersama ini saya lampirkan; (1) proposal
TAS, (2) arsf Instrumen penelilian TAS, dan (3) Trainer Robot Omni Wheels
Demikian permohonan says, atas baniuan dan perhatian Bapak/lbu diucapkan
terima kasih

Yogyakarta, 16 Agustus 2018
Pamaohon

Vsl

Aditya Dimas Daniel éapmrs
NIM 13502241030

Mengetahut,

Ketua Program Stud Pembimbing JAS,
Pandidikan/Teknik Elckironika

Dr, Fatchif Art

NIP, 1972(4508™199802 1 002
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Di SMK Negeri 3 Wonosari

saya:
Nama
NIM
Program Studi
Judul TAS

terima kasih.

Ketua Program Studi
Pendidika knik Elektronika

NIP. 19720508 199802 1 002

Bapak Delta Pembriyanto S.T.
Guru Program Keahlian Elektronika Industri

Hal : Permohonan Evaluator Ahli Media
Lampiran : 1 Bendel
Kepada Yth,

Sehubungan dengan rencana pelaksanaan Tugas Akhir Skripsi (TAS), dengan ini

: Aditya Dimas Daniel Saputra

1 13502241030

: Pendidikan Teknik Elektronika S1

. Trainer Robot Omni Wheels Sebagai Media Pembelajaran
Pada Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik Program
Keahlian Teknik Elektronika Industri Di Smk Negeri 3

Wonosari

denga hormat mohon Bapak/Ibu berkenan memberikan validasi materi penelitian TAS yang
telah saya susun. Sebagai bahan pertimbangan, bersama ini saya lampirkan: (1) proposal
TAS, (2) draf instrumen penelitian TAS, dan (3) Trainer Robot Omni Wheels

Demikian permohonan Saya, atas bantuan dan perhatian Bapak/Ibu diucapkan

Yogyakarta, 16 Agustus 2018
Pemohon,

PP v
/

Aditya Dimas Daniel Saputra
NIM 13502241030

Mengetahui,
Pembimbing TAS,

Dr. Fatchd Arifin, f.T.
NIP. 1972450899802 1 002
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Lampiran 15. Lembar Evaluasi Oleh Ahli Materi 1

LEMBAR EVALUASI

TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PADA MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK PROGRAM
KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI SMK NEGERI 3
WONOSARI

OLEH AHLI MATERI

Mata Pelajaran : Perekayasaan Sistem Robotik
Sasaran : Siswa Kelas XII EI SMK Negeri 3 Wonosari
Judul Penelitian . Trainer Robot Omni wheels Sebagai Media Pembelajaran

Pada Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik Program
Keahlian Teknik Elektronika Industri Di SMK Negeri 3

Wonosari
Peneliti : Aditya Dimas Daniel Saputra
Evaluator : Masduki Zakaria, M. T.
Pekerjaan/Jabatan  : Dosen Jurusan Pendidikan Teknik Eletronika

Deskripsi:

Lembar evaluasi ini digunakan untuk menilai media pembelajaran 7rainer Robot
OMNI Wheels yang kelengkapannya terdiri dari trainer dan job sheet. Media ini
digunakan sebagai sumber belajar yang mendukung kegiatan praktikum pada
mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik dengan Standar Kompetensi Teknik
Elektronika Industri. Sehubungan dengan hal tersebut, Bapak/Ibu sebagai Ahli
Materi dimohon untuk memberikan tanggapan dan komentar/saran terhadap

Media Pembelajaran 7rainer Robot OMNI Wheelsini.

Petunjuk:
1. Lembar evaluasi ini diisi oleh ahli materi.
2. Lembar evaluasi ini terdiri dari butir-butir pernyataan yang memiliki empat
rentang tanggapan.
3. Berilah tanda ( v ) pada kolom sesuai dengan pendapat Anda dan keadaan
yang sebenarnya.
4. Jawaban yang diberikan pada kolom skala penilaian yang sudah disediakan

meliputi:
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a) STS (Sangat Tidak Setuju)
b) TS (Tidak Setuju)

c) KS (Kurang Setuju)

d) S (Setuju)

e) SS - (Sangat Setuju)

Lembar evaluasi ini disertai lampiran berupa silabus mata pelajaran

Perekayasaan Sistem Robotik.

6. Terima kasih atas kesediaan Bapak/Ibu untuk mengisi lembar evaluasi ini.

Aspek Penilaian

No |

Kriteria Penilaian

Tanggapa n

STS | TS KS| S ’ss
i 1 1 1 .

Kualitas Materi

Media pembelajararr trainer robot Omni
wheels sesuai dengan silabus Perekayasaan
Sistem Robotik.

Media pembelajaran tramer robot Omni
wheels dapat menunjang pencapaian tujuan
pembelajaran  sesuai  dengan  silabus

Perekayasaan Sistem Robotik.

Job sheet pendukung trainer robot Omnj
wheels sudah sesuai dengan teori yang telah

ada.

Job sheet pendukung trainer robot Omnf
wheels menyajikan materi yang sesuai

dengan trainer robot Omni wheels.

Job sheet pendukung trainer }obot Omni
wheels menyajikan materi yang sesuai

dengan silabus Perekayasaan Sistem Robotik.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels menyajikan materi yang sesuai

dengan SKKNI Teknik Elektronika Industri
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[Job sheet péhdukung ‘trainer robot Omni

wheels menyajikan materi secara runtut. v

Job sheet pendukung trainer robot Omni
8. | wheels menyajikan langkah-langkah latihan

yung disusun secara runtut.

Job sheet pendukung trainer robot Omni

wheels mudah dipahami. v

10 Job sheet pendukung trainer robot Omnji

wheels disertai dengan simbol yang jelas. e

Job sheet pendukung trainer robot Omnj

11 \/
| wheels disertai dengan gambar yang jelas.

Job sheet pembelajaran trainer robot Omni

12 V4
wheels dilengkapi dengan latihan soal. |

Job sheet pembelajaran trainer robot Omni
13. | wheels dilengkapi pengenalan Aardware dan v

software.

" Job sheet pendukung trainer robot Omni
14. | wheels memiliki konsep yang sesuai dengan /

kemampuan intelektual siswa.

Job sheet pendukung trainer robot Omnj '

15. | wheels menyajikan materi yang mencukupi |

kebutuhan siswa.

Job sheet pendukung trainer robot Omni

16. | wheels menyajikan prosedur keselamatan

kerja yang mudah dipahami siswa. j

Kualitas Instruksional

Media pembelajarén' trainer robot Omni

17 wheels  mempermudah  guru  dalam
' menyampaikan materi sensor dan aktuator‘

 Media pem'brﬁjéran “trainer robot  Omni|

l
|
pada robot. ‘
\
18. | wheels memperielas siswa dalam memahami ;

materi sensor dan aktuator pada robot.
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Media pembelajaran {rainer robot Omni
19. | wheels membantu guru dalam proses \/

: pembelajaran.

" Media pembelajaran  trainer robot  Omni |
20. | wheels membantu siswa dalam proses ‘ L/

pembelajaran.

Job sheet pendukung trainer robot Omnj

21. | wheels mempermudah  dalam  proses /

pembelajaran. | L

Komentar dan Saran
No. Saran Perbaikan

1 Vol %MM M I%}w[u«ﬁ grl
2. f

3.

4,

Kesimpulan

Media pembelajaran trainer robot Omni wheels pada mata pelajaran Perekayasaan
Sistem Robotikdinyatakan:

[ Dapat digunakan tanpa perbaikan

U Dapat digunakan dengan perbaikan

[ Tidak dapat digunakan
Yogyakarta, é/ﬁ 2018

Validator
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Lampiran 16. Lembar Evaluasi Oleh Ahli Materi 2

LEMBAR EVALUASI

TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PADA MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK PROGRAM
KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI SMK NEGERI 3
WONOSARI

OLEH AHLI MATERI

Mata Pelajaran : Perekayasaan Sistem Robotik
Sasaran : Siswa Kelas XII EI SMK Negeri 3 Wonosari
Judu! Penelitian . Trainer Robot Omni wheels Sebagai Media Pembelajaran

Pada Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik Program
Keahlian Teknik Elektronika Industri Di SMK Negeri 3

Wonosari
Peneliti : Aditya Dimas Daniel Saputra
Evaluator : Muhammad lzzuddin M, S.Pd. T, M. Cs.
Pekerjaan/Jabatan  : Dosen Jurusan Pendidikan Teknik Eletronika

Deskripsi:

Lembar evaluasi ini digunakan untuk menilai media pembelajaran 7rainer Robot
OMNI Wheels yang kelengkapannya terdiri dari trainer dan job sheet. Media ini
digunakan sebagai sumber belajar yang mendukung kegiatan praktikum pada
mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik dengan Standar Kompetensi Teknik
Elektronika Industri. Sehubungan dengan hal tersebut, Bapak/Ibu sebagai Ahli
Materi dimohon untuk memberikan tanggapan dan komentar/saran terhadap

Media Pembelajaran Trainer Robot OMNI Wheels ini.

Petunjuk:
1. Lembar evaluasi ini diisi oleh ahli materi.
2. Lembar evaluasi ini terdiri dari butir-butir pernyataan yang memiliki empat
rentang tanggapan.
3. Berilah tanda ( V) pada kolom sesuai dengan pendapat Anda dan keadaan
yang sebenarnya.
4. Jawaban yang diberikan pada kolom skala penilaian yang sudah disediakan

meliputi:
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a) STS (Sangat Tidak Setuju)
b) TS (Tidak Setuju)

c) KS (Kurang Setuju)

d) S (Setuju)

e) SS (Sangat Setuju)

5. Lembar evaluasi ini disertai lampiran berupa silabus mata pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik.

6. Terima kasih atas kesediaan Bapak/Ibu untuk mengisi lembar evaluasi ini.

Aspek Penilaian
S

‘ " Tanggapan
No | Kriteria Penilaian e
| STS|TS %S5 [%8]

‘Kualitas Materi

’Media pembelajaran trainer robot Omnj

1. | wheels sesuai dengan silabus Perekayasaan o

v/

| Sistem Robotik.

Media Bgmbelajaran trainer robot Omni| | \

wheels dapat menunjang pencapaian tujuan 3 ‘

8 silabus % ‘ %\/

pembelajaran  sesuai  dengan

Perekayasaan Sistem Robotik.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
3. | wheels sudah sesuai dengan teori yang telah /}/4; | N

ada.

Job sheet pendukung trainer robot Omni

S

4. | wheels menyajikan materi yang sesuai

dengan trainer robot Omni wheels.

Job sheet peﬁdukung trainer robot Omni|

5. | wheels menyajikan materi yang sesuai

<

| dengan silabus Perekayasaan Sistem Robotik.

Job sheet pendukung trainer robot omni |

6. | wheels menyajikan materi yang sesuai i

i dengan SKKNI Teknik Elektronika Industri
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| | Job sheet pendukung ‘rainer robot Omni|

i
‘
\

‘} ' | wheels menyajikan materi secara runtut.

‘ Job sheet pendukung trainer robot Omn/;

P 8. ‘ wheels menyajikan langkah-langkah Iatihanf

| 1 yang disusun secara runtut.
9 lﬁ)b sheet })en'dukung trainer robot Omni

' ’ wheels mudah dipahami.

Job sheet ?endukung trainer robot Omn/i

' ‘ wheels disertai dengan simbol yang jelas.

{21 ' Job sheet pendukung trainer robot Omni|

wheels disertai dengan gambar yang jelas.

| Job sheet pembelajaran trainer robot Omni \

A
| wheels dilengkapi dengan latihan soal.

1 . Job sheet pembelajaran trainer robot Omni

|

13. | wheels dilengkapi pengenalan hardware dan |

software. ‘

| Job sheet pendukung ‘rainer robot Omn/‘r
14. | wheels memiliki konsep yang sesuai dengan

kemampuan intelektual siswa. i

i

fJob sheet pendukung trainer robot Omn/'}
15.  wheels menyajikan materi yang mencukupi‘

i kebutuhan siswa. }

iTob sheet peﬁdukung trainer robot Omni
16. | wheels menyajikan prosedur keselamatan]

‘ kerja yang mudah dipahami siswa. '

Kualitas Instruksional

" Media pembelajaran trainer robot Omni

! wheels mempermudah guru dalam

'

7.1
' menyampaikan materi sensor dan aktuator

| pada robot.

;Wem pembelajaran trainer robot Omni|
18. | wheels memperjelas siswa dalam memahami

| materi sensor dan aktuator pada robot.
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19.

Media pembelajaran trainer robot Omn/';
wheels membantu guru dalam proses

pembelajaran.

Media pembelajaran trainer robot Omnj

20. | wheels membantu siswa dalam proses j | v
pembelajaran. ’ ' ‘
Job sheet pendukung trainer robot Omni f
21. | wheels  mempermudah  dalam  proses ‘

L

pembelajaran. ‘

Komentar dan Saran

No. ‘ Saran Perbaikan
~
L Tawphar  Couscade ahharagron Forden - dom yasen -
oo
2.
3.
4,
Kesimpulan

Media pembelajaran trainer robot Omni wheels pada mata pelajaran Perekayasaan

Sistem

Robotikdinyatakan:
Dapat digunakan tanpa perbaikan
1 Dapat digunakan dengan perbaikan
1 Tidak dapat digunakan

Yogyakarta, & So, + 2018
Validator

Vigndd wa . P -
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v

»

LEMBAR EVALUAST

TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PADA MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK PROGRAM
KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI SMK NEGERI 3

WONOSARI
OLEH AHLI MEDIA
Mata Pelasaran : Perekayasaan Sistem Robotik
Sasaran : Siswa Kelas XI1 EI SMK Megevi 7 Wonosan
Judul Penelitian i Traines Robot Oy wheeds Sebagai Media Pembelajaran

Pada Mata Pelajaran Perckayasaan Sistem Robotik Program
Keahlian Teknk Elektrondka Industri Di SMK Negerl 3

Woncsari
Penelti : Aditya Dimas Danied Saputra
Evaluator : Dr, phil. Mashoedah, S,Pd., M.T,

Pekerjaan/Jabatan  : Dosen Jurusan Pendidian Teknik Eletronika

Deskripsi:

Lembar evaluasi Ini digunakan untuk menilal media pembelajaran Tramer Robot
OMNI Wheels yang kelengkapannya terdin dari trainer dan job sheet. Media ink
digunakan sebagal sumber belajar yang mendukung kegiatan praktikum pada
mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik dengan Standar Kompetensi Teknik
Elekironika Industn. Sehubungan dengan hal tersebut, Bapak/Ibu sebagal Al
Materi dimohen untuk memberikan tanggapan den komentar/saran terbadap
Media Pembelajaran Traner Robot OMVI Vifeals inl.

Petunjuk:

1. Lembar evaluasi ni diis oleh ahll media,

2. Lembar evaluasl ni terdint dari butir-butir permyataan yang mendiki empat
rentang tanggapan.

3. Berilah tanda ( v ) pada kolom sesuai dengan pendapat Anda dan keadaan
yang sebenamya,

4. Jawaban yang diberikan paca kolom skala penilalan yang sudah disediakan
meliputi:
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a) STS {Sangat Tidak Setuju)
b) TS (Tdak Sctuju)

c) KS (Kurang Setuju)

dy s (Setuju)

e) SS (Sangat Setuju)

Lembar evaluasi ini deertai lampiran berupa silabus mata pelajaran

Perckayasaan Sistem Robotk,

2. Terima kasih atas kesediean Bapak/Ibu untuk mengisi lemabar evaluasi Inl.

Aspek Penilalan
T
No Kriteria Penilaian |
srs]rs|xs| s]ss
Kualitas Teknis

Media pembelajaran traner robol Omnd
wheels memiliki  pengaturan  tata  letak
komponen yang mudah dipahami gury,

Media pembelajaran  trainer robot Omv
whee's memilikl  pengaturan teta letak
komponen yang mudah dipahami siswa.

Media pembelgjeran famer robot Omw
wheefs memilii kombinasi warma tulisan
dengan latar belakang yang sesuai.

Mediz pembelajaran tralner robol Omad
wheels memiliki kombinasi wama tulisan
dengan latar  belakang yang menark
perhatian siswa.

Media permbelajaran raner robet Onwid
wheals menggunakan ukuran tulsan yarg
konsisten,

Modia penbelejeran  frainer mbol O
wheels menggunakan jenis tulisan yang
SesU8i,




115

Media pembelajaran fraineér robor Omey
wheals secara keseluruhan memiliki tuSisan
yang mudah dibaca,

| Meda pembelajaran  trainer robot Omn

Media pembelajaran  bawer mbot Oy
wheels memilikc ukuran kompenen yang
terlihat jelas.

wihoels memiliki kompenen  disply yang
terlihat jetas,

10

Penyambungan kabe! pada soket meda
permbelajaran pembelegjaran  traner robot
Omnl wheeds dapet dlakukan cengan mudah.

<

1,

Penyambungan media pembelajaran ke PC
mengounikan kabe! USB tipe B dapat
dilakukan dengan mudah,

Media pembelajeran  bainer robot Grnmi
wheels secara keseluruhan dapat digunskan
dengan mudah,

13.

Media pemtelaaran tainer robor Onvy
whee's menerapian prosedur keselamatan
kea sehingga aman digunakan dafam
permbelajaran.

14,

Media pembelajaran trainer rbot Omni
wheels secara keseluruhan aman digunakan
dalam pembelajaran.

15.

Kualitas Instruksional

Media pembelajaran traner robot Oma
whee's memberikan kesempatan bagl siswa
untuk membuktikan tecri sensor dan aktuator
pada robot,

16

Media pembelaaran traver robor Omed
whoels meningkatkan perhatian siswa,

<
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| Megia pembelajaran traner robat Omew
17. | wheels sesual dengan slabus Perekayasaan v
Sistern Robotik. ‘
Media pembelajaran trainer robot Omoi | 1
18. | whesls  memudatkan  sswa  dalam v |
memahami materi,
Media pembelajaran famer obof O

19. | whee's  memudahkan  guru  dalam v
lmewambalmw

Komentar dan Saran

[No. Saran Perbaikan

i’ Ec??ﬁifc"s‘ du“ smh‘-ﬂ\ KPS~4 9“'3

Sek i bi ( SaSuaik it ka b
8§h§9 de{_,ﬁmé:gggﬁn % e dg e

Kesimpulan
Media pembelajaran trainer robat Oy wheeis pada mata pelajaran Perekayasazn
Sistem Robetik dinyatakan:
[ Dapat digunakan tanpa perbaikan
02" Dagat digunakan dengan perbaikar
3 Tidak dapat digunakan
Yogyakarta, ¢'/q / 2018
Validator

Dr- ph’.? |
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Lampiran 18. Lembar Evaluasi Oleh Ahli Media 2

LEMBAR EVALUASI

TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PADA MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK PROGRAM
KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI SMK NEGERI 3
WONOSARI

OLEH AHLI MEDIA

Mata Pelajaran : Perekayasaan Sistem Robotik
Sasaran : Siswa Kelas XII EI SMK Negeri 3 Wonosari
Judul Penelitian : Trainer Robot Omni wheels Sebagai Media Pembelajaran

Pada Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik Program
Keahlian Teknik Elektronika Industri Di SMK Negeri 3

Wonosari
Peneliti : Aditya Dimas Daniel Saputra
Evaluator : Delta Pembriyanto S.T.

Pekerjaan/Jabatan  : Guru Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik

Deskripsi:

Lembar evaluasi ini digunakan untuk menilai media pembelajaran 7rainer Robot
OMNI Wheels yang kelengkapannya terdiri dari trainer dan job sheet. Media ini
digunakan sebagai sumber belajar yang mendukung kegiatan praktikum pada
mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik dengan Standar Kompetensi Teknik
Elektronika Industri. Sehubungan dengan hal tersebut, Bapak/Ibu sebagai Ahli
Materi dimohon untuk memberikan tanggapan dan komentar/saran terhadap
Media Pembelajaran Trainer Robot OMNI Wheels ini.

Petunjuk:
1. Lembar evaluasi ini diisi oleh ahli media.
2. Lembar evaluasi ini terdiri dari butir-butir pernyataan yang memiliki empat
rentang tanggapan.
3. Berilah tanda ( V') pada kolom sesuai dengan pendapat Anda dan keadaan
yang sebenarnya.
4. Jawaban yang diberikan pada kolom skala penilaian yang sudah disediakan

meliputi:
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2. Terima kasih atas kesediaan Bapak/Ibu untuk mengisi lemabar evaluasi ini.

a) STS (Sangat Tidak Setuju)

b) TS (Tidak Setuju)
c) KS (Kurang Setuju)
d) S (Setuju)

e) SS (Sangat Setuju)

Lembar evaluasi ini disertai lampiran berupa silabus mata pelajaran

Perekayasaan Sistem Robotik.

Aspek Penilaian

No

Kriteria Penilaian

Tanggapan

lSTSlTSIKSl S gss

Kualitas Teknis

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels memiliki pengaturan tata letak
komponen yang mudah dipahami guru.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels memiliki pengaturan tata letak

komponen yang mudah dipahami siswa.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels memiliki kombinasi warna tulisan

dengan latar belakang yang sesuai.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels memiliki kombinasi warna tulisan
dengan latar belakang yang menarik
perhatian siswa.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels menggunakan ukuran tulisan yang

konsisten.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheefs menggunakan jenis tulisan yang
sesuai.
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Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels secara keseluruhan memiliki tulisan

yang mudah dibaca.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels memiliki ukuran komponen yang
terlihat jelas.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels memiliki komponen display yang
terlihat jelas.

10.

Penyambungan kabel pada soket media
pembelajaran pembelajaran trainer robot

Omni wheels dapat dilakukan dengan mudah.

11.

Penyambungan media pembelajaran ke PC
menggunakan kabel USB tipe B dapat
dilakukan dengan mudah.

12.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels secara keseluruhan dapat digunakan
dengan mudah.

13.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels menerapkan prosedur keselamatan
kerja sehingga aman digunakan dalam
pembelajaran.

14,

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels secara keseluruhan aman digunakan

dalam pembelajaran.

Kualitas Instruksional

15.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels memberikan kesempatan bagi siswa
untuk membuktikan teori sensor dan aktuator
pada robot.

16.

Media pembelajaran trainer robot Omni

wheels meningkatkan perhatian siswa.
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Media pembelajaran trainer robot Omni

17. | wheels sesuai dengan silabus Perekayasaan v
Sistem Robotik.
Media pembelajaran trainer robot Omni

18. | wheels  memudahkan siswa dalam Vv
memahami materi.
Media pembelajaran trainer robot Omni

19. | wheels memudahkan guru dalam v

menyampaikan materi

Komentar dan Saran

No.

Saran Perbaikan

Kesimpulan

Media pembelajaran trainerrobot Omni wheels pada mata pelajaran Perekayasaan

Sistem Robotik dinyatakan:

[¥1 Dapat digunakan tanpa perbaikan

[ Dapat digunakan dengan perbaikan

[ Tidak dapat digunakan
Yogyakarta, 2018
Validator

4](@* ‘

el Q@m'ongan}v ST, MBA
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Lampiran 19. Lembar Evaluasi Media Oleh Responden

LEMBAR EVALUASI

TRAINER ROBOT OMNI WHEELS SEBAGAI MEDIA PEMBELAJARAN
PADA MATA PELAJARAN PEREKAYASAAN SISTEM ROBOTIK PROGRAM
KEAHLIAN TEKNIK ELEKTRONIKA INDUSTRI DI SMK NEGERI 3
WONOSARI

OLEH RESPONDEN (SISWA)

Mata Pelajaran : Perekayasaan Sistem Robotik
Sasaran : Siswa Kelas XII EI SMK Negeri 3 Wonosari
Judul Penelitian : Pengembangan Trainer robot Omni wheels Sebagai Media

Pembelajaran Pada Mata Pelajaran Perekayasaan Sistem
Robotik Program Keahlian Teknik Elektronika Industri Di
SMK Negeri 3 Wonosari

Peneliti : Aditya Dimas Daniel Saputra

Deskripsi:

Lembar evaluasi ini digunakan untuk menilai media pembelajaran 7rainer Robot
OMNI Wheels yang kelengkapannya terdiri dari trainer dan job sheet. Media ini
digunakan sebagai sumber belajar yang mendukung kegiatan praktikum pada
mata pelajaran Perekayasaan Sistem Robotik dengan Standar Kompetensi Teknik
Elektronika Industri. Sehubungan dengan hal tersebut, Bapak/Ibu sebagai Ahli
Materi dimohon untuk memberikan tanggapan dan komentar/saran terhadap
Media Pembelajaran 7rainer Robot OMNI Wheels ini.

Petunjuk:

1. Lembar evaluasi ini diisi oleh responden (siswa).

2. Lembar evaluasi ini terdiri dari butir-butir pernyataan yang memiliki
empat rentang tanggapan.

3. Berilah tanda ( v ) pada kolom sesuai dengan pendapat Anda dan
keadaan yang sebenarnya.

4. Jawaban vyang diberikan pada kolom skala penilaian yang sudah
disediakan meliputi:
a) STS (Sangat Tidak Setuju)
b) TS (Tidak Setuju)




122

c) KS (Kurang Setuju)
d) S (Setuju)
e) SS (Sangat Setuju)

1. Lembar evaluasi ini disertai lampiran berupa silabus mata pelajaran
Perekayasaan Sistem Robotik.
2. Terima kasih atas kesediaan Bapak/Ibu untuk mengisi lemabar evaluasi
ini.
Aspek Penilaian

(j KI‘I‘JI‘I’P nilaian ‘\:‘T Tanggapan ‘
i [sis[Ts (ks[5 [ss]
[=

Kualitas Teknis
" TMedia pe pembela]aran n_ trainer robot robot  Omni| ‘ ~ ~ \

. 1. | wheels memiliki pengaturan tata letak. . \/~ ‘

| | komponen yang teratur. . J
Media pembelajaran trainer robot Omni

. 2. ‘whee/s memiliki pengaturan tata letak . l/\

.» komponen yang mudah dipahami sisw

Media pembelajaran trainer robot Omn/
. wheels memiliki kombinasi warna tulisan

. dengan latar bel latar belakang yang sesuai.

Media pembelajaran trainer robot Omn/‘
wheels memiliki kombinasi warna dengan
latar belakang yang menarik perhatian
~ siswa.
Media pembelajaran trainer robot  Omni
wheels menggunakan ukuran tulisan yang .
konsisten. -
\ TMedm pembela]aran n trainer robot ot omni .

‘ \Whee/s menggunakan jenis tulisan yang~ N | I.\). \

e

sesuai. L
“Media pembe!a]aran trainer robot Omni ~ T
~ 7. | wheels secara keseluruhan memiliki tulisan . ~ . \/~

yang mudah dibaca. L )
Media pembelajaran trainer iner robot Omni (r %4‘
~ 8. | wheels memiliki ukuran komponen yang \ ~ ‘L \
terlihat jelas.
Penyambungan “kabel pada a soket medlai 474*» ~ &rq
\ 9. \pembe!a]aran pembelajaran trainer robot \
~ \0/77/7/ wheels dapat dilakukan dengan ~ ‘ \ J~

\
mudah. \
'i()%enyambungan medla pembela]aran ke P(z&:j’kiiij
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menggunakan kabel USB tipe B dapat
dilakukan dengan mudah.

11.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels secara keseluruhan dapat digunakan
dengan mudah.

12.

Media pembelaj'érah ~ trainer robot Omni
whee/s menerapkan prosedur keselamatan
kerja sehingga aman digunakan dalam
pembelajaran.

13.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels secara keseluruhan aman digunakan
dalam pembelajaran.

| Kualitas Materi

14.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels mudah dipahami.

15.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels disertai dengan simbol yang jelas.

. <

16.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels disertai dengan gambar yang jelas.

17.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels dilengkapi dengan latihan soal.

<

18.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheefs disusun secara lengkap.

<

19.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels menyajikan langkah kerja yang
mudah dipahami siswa.

20.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels menyajikan materi yang mudah
dipahami siswa.

21.

Job sheet pendukung trainer robot Omni
wheels menyajikan prosedur keselamatan
kerja yang mudah dipahami siswa.

22.

Kualitas Instruksional

['Media pembelajaran trainer robot Omni

| wheels memberikan kesempatan bagi siswa
untuk membuktikan teori sensor dan
aktuator pada robot.

23.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels meningkatkan perhatian siswa dalam
nembelajaran.

24.

Media pembelajaran trainer robot Omni
wheels  memudahkan siswa dalam
memahami materi.
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[ TMedia pemb@an’trfwﬁ(yb’mﬁﬁr T [ \
25. | wheels ~memudahkan ~ dalam  proses \ \ | \/~
\ pembelajaran. - L B ‘I

Komentar dan Saran

Yogyakarta, September 2018
Responden
/-
L “‘/,/ /f\

o /!/7/
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Lampiran 20. Hasil Uji Validitas Butir Instrumen
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Lampiran 21. Hasil Uji Reabilitas Instrumen
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Lampiran 22. Hasil Uji Pemakaian Oleh Siswa
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Lampiran 23. Dokumentasi
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Lampiran 24. Manual Book Trainer Robot Omni Wheels
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Lampiran 25. Jobsheet Trainer Robot Omni Wheels
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