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	Program Studi
	SARJANA TERAPAN TEKNOLOGI REKAYASA MEKATRONIKA

	
	Sikap
	· Bertakwa kepada Tuhan Yang Maha Esa dan mampu menunjukkan sikap religius;
· Menjunjung tinggi nilai kemanusiaan dalam menjalankan tugas berdasarkan agama, moral, dan etika;
· Berkontribusi dalam peningkatan mutu kehidupan bermasyarakat, berbangsa, bernegara, dan kemajuan peradaban berdasarkan Pancasila;
· Berperan sebagai warga negara yang bangga dan cinta tanah air, memiliki nasionalisme serta rasa tanggungjawab pada negara dan bangsa;
· Menghargai keanekaragaman budaya, pandangan, agama, dan kepercayaan, serta pendapat atau temuan orisinal orang lain;

· Bekerja sama dan memiliki kepekaan sosial serta kepedulian terhadap   masyarakat dan lingkungan;
· Taat hukum dan disiplin dalam kehidupan bermasyarakat dan bernegara;
· Menginternalisasi nilai, norma, dan etika akademik;
· Menunjukkan sikap bertanggungjawab atas pekerjaan di bidang keahliannya secara mandiri; dan
· Menginternalisasi semangat kemandirian, kejuangan, dan kewirausahaan.


	
	Pengetahuan
	· Menguasai konsep teoritis dan terampil secara umum sains alam, prinsip-prinsip rekayasa (engineering principles), sains rekayasa dan perancangan  rekayasa yang diperlukan untuk analisis dan perancangan system, proses, 

· Menguasai konsep teoritis secara umum, cara-cara pengujian dan  pengukuran dalam aplikasi mekatronika dan robotika;
· Menguasai konsep statik, dinamik, kekuatan bahan, standar teknik dan proses manufaktur untuk membuat sistem Mekatronika
· Menguasai konsep permesinan konvensional dan otomatis berbasis CNC dalam perencanaan dan pelaksanaan proses produksi produk sistem mekatronika;

· Menguasai dasar-dasar sistem kendali dan aplikasinya pada bidang robotika dan otomasi industri
· Menguasai prinsip dan issue terkini dalam masalah ekonomi, social, ekologi 

    secara umum;

· Menguasai pengetahuan tentang teknik berkomunikasi

· Menguasai pengetahuan tentang perkembangan teknologi terbaru dan terkini di bidang mekatronika, robotika d an otomasi industri;

· Menguasai prinsip dan tata cara kerja bengkel/studio dan kegiatan  laboratorium, serta pelaksanaan keselamatan dan Kesehatan kerja (K3).



	
	Keterampilan Umum
	· Mampu menyelesaikan pekerjaan berlingkup luas dan menganalisis data dengan beragam metode yang sesuai, baik yang belum maupun yang sudah baku;
· Mampu menunjukkan kinerja bermutu dan terukur;
· Mampu memecahkan masalah pekerjaan dengan sifat dan konteks yang  sesuai dengan bidang keahlian perapannya didasarkan pada pemikiran  logis, inovatif, dan bertanggung jawab atas hasilnya secara mandiri;
· Mampu menyusun laporan hasil dan proses kerja secara akurat dan sahih serta mengomunikasikan -nya secara efektif kepada pihak lain yang  membutuhkan;
· Mampu bekerja sama, berkomunikasi, dan berinovatif dalam pekerjaannya 
· Mampu bertanggungjawab atas pencapaian hasil kerja kelompok dan melakukan supervisi dan valuasi terhadap penyelesaian pekerjaan yang ditugaskan kepada pekerja yang berada di bawah tanggungjawabnya ; dan
· Mampu melakukan proses evaluasi diri terhadap kelompok kerja yang  berada di bawah tanggung jawabnya, dan mengelola pengembangan  kompetensi kerja secara mandiri;

· Mampu mendokumentasikan, menyimpan, mengamankan, dan  menemukan kembali data untuk menjamin kesahihan dan mencegah  plagiasi.



	
	Keterampilan Khusus
	· Mampu membuat sistem Mekatronika menggunakan konsep statik, kinematika, dinamik, kekuatan bahan, standar teknik dan proses manufaktur untuk melakukan rancang bangun, karakterisasi, analisis dan identifikasi permasalahan pada sistem Mekatronika. 
· Mampu mengintegrasikan keilmuan bidang mekanik, kendali, elektronika, dan pemrograman dalam merancang sistem mekatronika tepat guna dengan mempertimbangan secara mendalam standar, fungsi, dan keamanan;
· Mampu merancang algoritma pemrograman dan menerapkannya dalam bentuk kode/bahasa pemrograman ke dalam peralatan teknologi berbasis mikrokontroler, komputer, sistem benam dan programmable logic controller (PLC) sebagai bagian dari kontrol elektronik untuk membangun sistem mekatronik, robotika, dan otomasi industri;
· Mampu menggunakan perangkatkan lunak dalam menganalisa kinematika dan dinamika sistem mekanis dalam perancangan, optimasi, atau menyelesaikan permasalahan mekatronika 
· Mampu mendesain dan mengimplementasikan sistem otomasi dasar untuk factory, building, dan process;
· Mampu merancang dan mengimplementasikan sistem kendali adaptif dan kendali cerdas untuk sistem mekatronika dan robotika yang lebih kompleks
· Mampu merancang algoritma pemrograman dan menerapkannya dalam bentuk kode/bahasa pemrograman ke dalam peralatan teknologi berbasis mikrokontroler, komputer, sistem benam dan programmable logic controller (PLC) sebagai bagian dari kontrol elektronik untuk membangun sistem mekatronik, robotika, dan otomasi industri.


	
	Mata Kuliah
	ROBOTIKA

	
	Setelah mempelajari mata kuliah ini, mahasiswa mampu menerapkan disiplin ilmu dan rekayasa bidang kontrol, mekatronika dan komputer dalam aplikasi robot-manipulator



	Media Pembelajaran
	Software:
Aplikasi Ms Word. Power Point, Apl.Ms. Excel
	Hardware 
Notebook/Laptop, LCD Projector, White Board, Poster

	Dosen Pengampu
	

	Mata Kuliah Prasyarat
	

	Minggu ke

(1)
	Kemampuan akhir yang diharapkan

(sesuai tahapan belajar)

(2)
	Bahan Kajian

(Materi Ajar)

(3)
	Metode Pembelajaran

Dan Estimasi Waktu

(4)
	Asesmen

	
	
	
	
	Indikator

(5)
	Kriteria dan Bentuk Penilaian

(6)
	Deskripsi Tugas

(7)
	Bobot

%
(8)

	1
	Mahasiswa mampu :

· Menjelaskan definisi robot 

· Memerinci sistem pembangun sebuah robot 

· Menyebutkan jenis-jenis robot 

· Menjelaskan aplikasi robot dalam kehidupan 


	1. Mendefinisikan robot dan sistem robot 
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UAS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan 
	7

	2
	Mahasiswa mampu :

· Blok diagram sistem robot. 

· Perancangan sistem robot  

berbasis IC logic & mikrokontroler dengan bantuan software: Simulator logic & eagle (PCB CAD)
	2. Mengenal dan merancang disain sistem robot
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7


	3
	Mahasiswa mampu menjelaskan :
· Kategori sensor 

a. Internal

b. eksternal 

· Analog-digital 

· Sensor optik 

· Sensor ultrasonic 

· Sensor api 

· Sensor suhu/temperatur 

· Sensor kelembaban 

· Sensor gas 

· Sensor visi (kamera) 

· Sensor posisi (encoder)
	3. Kategori sensor serta beberapa jenis sensor dan fungsinya
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	4
	Mahasiswa mampu :
· Menjelaskan teori dan karakter komponen optikal. 

· Membandingkan karakter 3 komponen optik, yaitu LDR, fototransistor, dan fotodiode. 

· Menjelaskan cara kerja sensor optik. 
	4. Membuat sensor optik sederhana
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UAS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	5
	Mahasiswa mampu :
· Definisi aktuator 

· Motor DC magnet permanent (DC-MP) 

· Motor DC stepper (DC-STP) 

· Motor DC servo (DC-SRV) 

· Motor DC brushless (DC-BL) 

· Pneumatik Hidrolik. 
	5. Mengenal aktuator robot dan cara kerja
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	6
	Mahasiswa mampu :
· Menjelaskan prinsip/cara kerja driver motor DC-MP. 

· Mengenal komponen elektronika yang dapat digunakan sebagai driver motor DC-MP, mencakup 

· Driver motor DC-MP satu arah putar dengan transistor & IC L298. 

· Driver motor DC-MP dua arah putar dengan transistor & IC L298. 

· Demontrasi cara pengendalian putaran motor DC-MP secara active-low dan active-high. 

· Memahami karakter driver motor DC-MP
	6. Mengenal dan membuat drive aktuator robot jenis motor DC magnet permanent

	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	7
	Mahasiswa mampu :
· Menjelaskan prinsip/cara kerja driver motor DC-MP. 

· Mengenal komponen elektronika yang dapat digunakan sebagai driver motor DC-MP, mencakup 

· Driver motor DC-MP satu arah putar dengan transistor & IC L298. 

· Driver motor DC-MP dua arah putar dengan transistor & IC L298. 

· Demontrasi cara pengendalian putaran motor DC-MP secara active-low dan active-high. 

· Memahami karakter driver motor DC-MP
	7. Mengenal sistem kecerdasan robot-1 (IC logic)
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	8
	Mahasiswa mampu :
· Definisi sistem kecerdasan robot. 

· Kategori komponen sistem kecerdasan robot (tanpa & dengan program) 

· IC logic sebagai komponen kecerdasan robot. 

· Simulasi pembangunan sistem kecerdasan robot (software: logic Sim) 

· Demonstrasi aplikasi IC logic sebagai komponen kecerdasan robot 


	8. Mengenal sistem kecerdasan robot-1 (IC logic)
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	8
	
	UJIAN TENGAH SEMESTER (UTS)
	
	
	
	
	

	9
	Mahasiswa mampu :
· Definisi sistem kecerdasan robot. 

· Kategori komponen sistem kecerdasan robot (tanpa & dengan program) 

· IC logic sebagai komponen kecerdasan robot. 

· Simulasi pembangunan sistem kecerdasan robot (software: logic Sim) 

· Demonstrasi aplikasi IC logic sebagai komponen kecerdasan robot 


	9. Mengenal sistem kecerdasan robot-1 (IC logic)
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	10
	Mahasiswa mampu :
Mahasiswa mampu :
· Pengenalan komponen sistem kecerdasan robot programmable (uP, uC, PLC, FPGA, dll) 

· Mikrokontroler sebagai komponen kecerdasan robot. 

· Demonstrasi aplikasi mikrokontroler sebagai komponen kecerdasan 

	10. Mengenal sistem kecerdasan robot-2 (mikrokontroler)
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UAS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	11
	Mahasiswa mampu :
· Cara mengendalikan putaran motor DC-MP dengan teknik on/off. 

· Cara mengendalikan putaran motor DC-MP dengan teknik pulse width modulation (PWM) 

	11. Pengendalian putaran motor DCMP dengan teknik on/off dan PWM
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UAS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	12
	Mahasiswa mampu :
· Algoritma pengendalian robot. 

· Perintah dasar & struktur program Robomind. 

· Mengendalikan pergerakan robot secara manual pada software Robomind 
	12. Pemrograman dasar robot dengan software
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan


	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UAS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	13
	Mahasiswa mampu :
· Menjelaskan teori teknik pengandalian on/off. 

· Membuat program pengendalian robot dengan teknik pengendalian on/off. 
	13. Teknik Pengendalian on/off pada robot
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	7

	14-15
	Mahasiswa mampu :
· Teori teknik pengendalian PID. 

· Penerapan teori teknik pengenda-lian PID dalam program. 


	14. Teknik Pengendalian PID pada robot
	Ceramah interaktif, diskusi dan presentasi jawaban soal latihan, 2x50“
	Komunikatif dan prosedur penyelesaian soal latihan
	· % Kehadiran

· Hasil Tes Formatif

· Penyelesaian Tugas

· Hasil UTS & UTS
	Memberikan pertanyaan lisan/ tertulis kepada mahasiswa terkait materi pokok/sub pokok bahasan
	9

	16
	
	UJIAN AKHIR SEMESTER
(UAS)
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