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PENDAHULUAN 

Dalam era industri modern yang semakin terdigitalisasi dan terotomatisasi, penguasaan 

terhadap sistem kontrol otomatis menjadi keahlian mendasar bagi para tenaga teknik, 

khususnya dalam bidang instrumentasi dan kontrol proses. Mata kuliah Teknik Otomasi 

dirancang untuk memperkenalkan mahasiswa pada konsep, perancangan, serta implementasi 

sistem otomasi industri berbasis Programmable Logic Controller (PLC) dan Human Machine 

Interface (HMI), yang merupakan komponen utama dalam sistem otomasi industri. Melalui 

praktikum ini, mahasiswa akan memahami dasar-dasar pemrograman PLC menggunakan 

perangkat lunak CX-One dan CX-Programmer, serta penerapan antarmuka HMI untuk 

memvisualisasikan dan mengendalikan proses industri secara real-time. Praktikum difokuskan 

pada penggunaan PLC OMRON CP1E dan CP2E, yang telah banyak digunakan dalam sistem 

kontrol di industri karena keandalannya dalam mengelola proses sekuensial maupun kontinyu. 

Mahasiswa juga akan mempelajari proses integrasi antara PLC dan HMI menggunakan Haiwell 

Cloud SCADA. Setiap eksperimen dalam praktikum dirancang agar mahasiswa dapat 

mengembangkan logika kontrol menggunakan ladder diagram, menguji fungsionalitas sistem 

dengan berbagai komponen input/output, serta menganalisis kinerja sistem berdasarkan respon 

terhadap skenario yang diberikan. Proyek yang diberikan mencakup simulasi kontrol lampu 

flip-flop, kontrol lalu lintas, serta penggunaan timer dan counter sebagai fungsi tambahan yang 

memperkaya kompleksitas logika kontrol. Dengan mengikuti praktikum ini, mahasiswa 

diharapkan mampu merancang dan mengimplementasikan sistem kontrol berbasis PLC dan 

HMI, memahami prinsip kerja SCADA dalam konteks industri, dan mengaplikasikan konsep- 

konsep teoritis ke dalam sistem nyata dengan pendekatan praktis dan sistematis. 

 

Aturan Kerja Laboratorium Instrumentasi Dan Kontrol 

Peraturan ini disusun sebagai acuan untuk seluruh aktivitas operasional dan layanan di 

Laboratorium Instrumentasi dan Kontrol, Departemen Teknik Instrumentasi, Fakultas Vokasi- 

ITS. Setiap pengguna laboratorium wajib mengikuti dan melaksanakan ketentuan ini selama 

berada di laboratorium. 

1. Layanan dan operasional laboratorium tersedia pada hari Senin -Jumat pukul 08.00–16.00 

WIB. Kegiatan di luar jam operasional wajib menggunakan perijinan khusus. 

2. Layanan dan operasional laboratorium harus mengikuti SOP yang telah ditetapkan. 

3. Layanan dan operasional laboratorium dapat melalui teknisi atau koordinator laboratorium. 

4. Pengguna laboratorium wajib mengenakan pakaian rapi dan sopan sesuai standar 

perkuliahan selama berada di laboratorium 

5. Pengguna laboratorium wajib melepas alas kaki dan menggunakan alas kaki khusus yang 

disediakan oleh laboratorium. 

6. Pengguna laboratorium dilarang merokok, makan, serta membawa atau mengonsumsi 

minuman beralkohol di area laboratorium. 

7. Pengguna laboratorium bertanggung jawab menjaga keamanan, kenyamanan, ketertiban, 
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kebersihan, dan keselamatan selama berkegiatan di laboratorium. 

8. Pengguna wajib membersihkan area kerja dan mengembalikan seluruh peralatan ke tempat 

semula dalam kondisi baik setelah kegiatan selesai. 

9. Pengguna laboratorium yang melanggar aturan ini akan dikenakan sanksi berupa 

pencabutan hak akses penggunaan laboratorium. 

 

Aturan Keamanan Laboratorium Instrumentasi Dan Kontrol 

Untuk memastikan keamanan selama beraktivitas di laboratorium, setiap pengguna 

laboratorium wajib mematuhi ketentuan berikut: 

1. Wajib melaporkan segala bentuk kejadian kecelakaan, cedera, atau kerusakan alat harus 

segera dilaporkan kepada teknisi, asisten, atau koordinator laboratorium. 

2. Wajib mengetahui lokasi fasilitas keselamatan/safety tools seperti kotak P3K, eye wash, 

safety shower, alat pemadam api ringan, spill kit, dsb. 

3. Wajib memahami prosedur penggunaan alat sebelum mengoperasikannya. 

4. Wajib mengenakan pakaian yang aman dan alas kaki tertutup selama berada di ruang 

laboratorium. 

5. Wajib menggunakan Alat Pelindung Diri (APD) sesuai kebutuhan eksperimen. 

6. Wajib mengikat rambut agar tidak mengganggu aktivitas eksperimen bagi pengguna 

laboratorium dengan rambut panjang. 

7. Dilarang melakukan aktivitas bercanda, bermain-main, atau tidur di dalam area 

laboratorium. 

8. Dilarang mengonsumsi makanan dan minuman selama kegiatan di dalam laboratorium. 

9. Dilarang menggunakan peralatan laboratorium tanpa izin atau sepengetahuan 

teknisi/koordinator. 

10. Dilarang membuang limbah sembarangan. buanglah limbah pada tempat yang sesuai dan 

telah ditentukan. 

11. Pengguna laboratorium yang memakai alat untuk jangka waktu lama diwajibkan 

meninggalkan penanda/pengingat/peringatan sebagai informasi bagi pengguna lain. 

12. Bekerjalah dengan sikap tenang, berhati-hati, dan selalu waspada selama melakukan 

eksperimen. 
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Panduan Berkegiatan di Laboratorium Instrumentasi Dan Kontrol 
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Sanksi Pelanggar Aturan 

Pengguna laboratorium yang melanggar aturan ini akan dikenakan sanksi berupa pencabutan 

hak akses penggunaan laboratorium. 

 

Denah Laboratorium Instrumentasi Dan Kontrol 
 

 

 
 

 

Keterangan 

 

 

Prosedure Kedatangan 

Kebutuhan Saat di Lab IC 

1. Berada dalam kondisi kesehatan yang optimal. Urungkan niat untuk datang ke 

laboratorium jika merasa tidak sehat, beristirahatlah di rumah dan/atau periksakan diri 

ke dokter terdekat. 

2. Membawa keperluan praktikum yang telah ditentukan 

3. Mengikuti safety briefing yang diberikan oleh asistem laboratorium dan/atau laboran 

dengan cermat. Seluruh praktikan WAJIB mengikuti safety briefing sebelum 

melakukan praktikum. Asisten praktikum wajib memastikan seluruh praktikan sudah 

mengikuti safety briefing sebelum melaksanakan praktikum 
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Prosedur Kedatangan Di Lab IC 

A. Untuk Praktikan 

 

 

1. Gunakan APD yang memiliki kondisi masih layak pakai dengan benar. Tanyakan 

kepada asisten laboratorium/laboran untuk tempat penyimpanan APD berada. 

2. Pahami prosedur praktikum yang digunakan sebelum melakukan praktikum demi 

keamanan pelaksanaan praktikum 

3. Saat menuju area praktikum, pastikan alat dan bahan praktikum telah lengkap 

tersedia. Jika alat dan bahan praktikum belum tersedia, segera tanyakan kepada 

asisten laboratorium/laboran untuk tempat penyimpanan alat dan bahan praktikum 

berada 

4. Laksanakan praktikum dengan cermat, disiplin dan waspada. Patuhi aturan yang 

diberikan demi keamanan pelaksanaan praktikum 

5. Dengarkan arahan/penugasan dari asisten laboratorium/laboran dengan cermat 

sehingga dapat meningkatkan produktivitas saat pelaksanaan asistensi praktikum 

6. Bersihkan area praktikum ketika selesai melakukan praktikum dengan hati-hati 
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B. Untuk Asisten Laboratorium 

 

1. Sediakan dan gunakan APD yang memiliki kondisi masih layak pakai dengan 

benar. 

2. Pastikan alat dan bahan yang digunakan untuk praktikum dapat digunakan. 

3. Berikan arahan dan dampingan saat melaksanakan praktikum dengan benar dan 

disiplin. 

4. Berikan penjelasan mengenai materi praktikum/penugasan pasca melakukan 

praktikum dengan jelas. 

5. Sebelum mengakhiri praktikum, tetapkan jadwal kapan perlu melakukan asistensi 

data. 

6. Setelah praktikum selesai, bersihkan dan rapikan alat serta bahan praktikum. 

Pastikan alat tidak mengalami kerusakan dan bahan praktikum kembali ke tempat 

penyimpanan yang tepat. 

7. Berikan arahan yang jelas saat melakukan asistensi dan pembuatan laporan. 
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PROSEDUR PRAKTIKUM 

Pengetahuan Penunjang 

1. Trainer Kit PLC OMRON CP1E 

PLC OMRON CP1E-NA20DR-A merupakan produk PLC keluaran pabrikan OMRON tipe 

NA yang mendukung built-in analog. PLC ini bekerja pada tegangan suplai antara 100-240 

VAC atau 24 VDC. Memori internal pada unit CPU terdiri dari RAM dan EEPROM. Kapasitas 

program berjumlah 8K langkah dan kapasitas memori data 8K kata. Komunikasi serial antara 

PLC dan PC dapat menggunakan USB 2.0 serta mendukung penggunaan Human Machine 

Interface (HMI) yang dapat dilakukan dengan menggunakan kabel RS232 berupa port DB 9. 

Bentuk fisik dan konfigurasi nomor model PLC CP1E NA20DR-A dapat dilihat pada gambar 

dibawah (Junaidi & Aji, 2017). 
 

Gambar 1. fisik dan konfigurasi nomor model PLC CP1E-NA20DR-A 

 

Gambar 2. Modul Trainer PLC MPO-CP1E N20 
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2. Human Machine Interface 

HMI adalah singkatan dari Human Machine Interface. Human Machine Interface (HMI) 

adalah sistem yang menghubungkan antara manusia dan teknologi mesin. HMI 

memvisualisasikan kejadian, peristiwa ataupun proses yang terjadi di plant secara real-time 

sehingga operator lebih mudah dalam melakukan pekerjaan fisik. Tujuan digunakan-nya HMI 

adalah untuk meningkatkan interaksi antara mesin dan operator melalui tampilan di layar 

monitor (Septian & Megasari, 2024). 

Dalam industri manufaktur HMI dapat berupa suatu tampilan Graphic User 

Interface(GUI) pada layar monitor yang akan dihadapi oleh operator mesin maupun pengguna 

yang membutuhkan data kerja mesin. HMI mempunyai kemampuan dalam hal visualisasi 

untuk monitoring dan data mesin yang terhubung secara online dan real time. HMI akan 

memberikan suatu gambaran kondisi mesin yang berupa peta mesin produksi dimana di layar 

monitor dapat dilihat bagian mesin mana yang sedang bekerja. input reference dan sebagainya 

yang dapat difungsikan untuk mengontrol atau mengendalikan mesin sebagaimana mestinya. 

Selain itu pada HMI dapat ditampilkan alarm jika terjadi kondisi bahaya di dalam mesin. 

Sebagai tambahan, HMI dapat juga menampilkan data-data rangkuman kerja mesin secara 

grafik. Sistem HMI biasanya bekerja secara online dan real time dengan membaca data yang 

dikirimkan melalui I/O port yang digunakan oleh kontroler. Port yang biasanya digunakan 

untuk kontroler dan akan dibaca oleh HMI antara lain adalah port com, port USB, port RS232 

dan ada pula yang menggunakan port serial. Pada suatu industri, sistem instrumentasi meliputi 

perangkat sensor besaran proses, controller dan actuator. Controller berfungsi untuk menjaga 

proses yang sedang terjadi agar bekerja sesuai dengan yang diinginkan. Maka dari itu HMI 

dibutuhkan informasi mengenai informasi dari proses yang sedang terjadi. 

 

 

Gambar 3. Contoh Tampilan HMI 
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3. Software CX-Programmer 

CX-Programmer adalah software pemrograman yang dikembangkan oleh OMRON 

untuk mengonfigurasi dan memprogram perangkat PLC (Programmable Logic Controller) 

OMRON. Software ini digunakan untuk mendesain, mengedit, serta memverifikasi 

program kontrol dalam sistem otomasi industri. CX-Programmer menyediakan antarmuka 

pengguna yang intuitif, memungkinkan pengguna untuk membuat dan mengedit program 

menggunakan diagram ladder (Ladder Diagram) yang menjadi standar dalam pemrograman 

PLC. 

 

Gambar 4. Software CX-Programmer 

Fitur utama dari CX-Programmer meliputi pembuatan program ladder, debugging, 

pemantauan proses secara real-time, serta pengujian program secara simulasi sebelum 

diunduh ke PLC. Software ini juga memungkinkan untuk mengonfigurasi berbagai jenis 

PLC OMRON, termasuk model-model terbaru seperti OMRON CP1E dan CJ2, serta dapat 

mengakses dan mengontrol perangkat I/O, seperti sensor dan aktuator, yang terhubung 

dengan PLC. 

 

4. Software Haiwell Cloud Scada Develop 

Heiwell Cloud SCADA Develop adalah perangkat lunak yang digunakan untuk 

mengembangkan dan mengelola sistem SCADA (Supervisory Control and Data 

Acquisition) berbasis cloud, yang memungkinkan pemantauan dan pengendalian proses 

industri secara real-time. Heiwell Cloud SCADA Develop memanfaatkan teknologi cloud 

untuk memungkinkan akses jarak jauh dan pemantauan dari berbagai lokasi menggunakan 

perangkat seperti PC, laptop, atau smartphone. 
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Gambar 5. Software Haiwell Cloud 

 

Fitur utama dari Heiwell Cloud SCADA Develop meliputi kemampuan untuk 

merancang tampilan antarmuka pengguna (GUI) yang menampilkan data dan status proses 

secara grafis, serta memungkinkan pengendalian sistem dengan menggunakan berbagai 

perangkat kontrol seperti tombol, slider, dan indikator. Selain itu, Heiwell Cloud SCADA 

Develop mendukung komunikasi data antara PLC (Programmable Logic Controller) dan 

perangkat SCADA menggunakan protokol komunikasi standar, seperti Modbus, TCP/IP, 

atau serial (RS232/RS485). Hal ini memungkinkan integrasi sistem yang efisien dan 

memungkinkan perangkat SCADA untuk membaca data dari PLC, sensor, dan aktuator 

yang terhubung ke sistem. 

5. Closed Loop Control 

Sistem kontrol loop tertutup (Close Loop) Sistem kontrol loop tertutup adalah sistem 

kontrol yang sinyal keluarannya mempunyai pengaruh langsung pada aksi pengontrolan, 

sistem kontrol loop tertutup juga merupakan sistem kontrol berumpan balik. Sinyal 

kesalahan 6 penggerak, yang merupakan selisih antara sinyal masukan dan sinyal umpan 

balik (yang dapat berupa sinyal keluaran atau suatu fungsi sinyal keluaran atau 

turunannya, diumpankan ke kontroler untuk memperkecil kesalahan dan membuat agar 

keluaran sistem mendekati yang diinginkan. 

Pada gambar diatas menampilkan sebagian sistem closed loop control dari penelitian 

ini, dikarenakan variable yang dikontrol level maka akan menggunakan closed loop 

control. Pada closed loop control yang ditandai dengan terdapat gambar diagram blok. 

Dari diagram blok tersebut terdapat pengontrolan level pada level tank. Yang bermula 

dari terdapat inputan set point (SP) dan hasil pembacaan dari submersible level sensor. 
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Dari kedua inputan tersebut akan menghasilkan sinyal error yang akan menjadi inputan 

LIC untuk memerintahan LCV agar membuka/menutup sesuai dengan inputan sinyal 

error tersebut. Dan plant process yang ada ialah level control 

 

6. Desain Pengendalian Laju Aliran 

Simulator ini menggunakan sistem kontrol loop tertutup (closed loop control). Fluida 

disimpan dalam sebuah storage tank sebelum dialirkan menggunakan pompa 3 phase. 

Laju aliran fluida kemudian diukur oleh electromagnetic flowmeter, yang memiliki nilai 

set point tertentu. Jika laju aliran belum mencapai set point, flowmeter akan mengirimkan 

sinyal ke Programmable Logic Controller (PLC). PLC kemudian memproses sinyal 

tersebut dan memberikan perintah ke Variable Speed Drive (VSD). VSD berfungsi untuk 

mengatur kecepatan motor pompa 3 phase, sehingga aliran fluida dapat disesuaikan 

hingga mencapai set point. Sebaliknya, jika aliran fluida melebihi set point, VSD akan 

mengurangi kecepatan motor untuk menurunkan laju aliran. 

Gambar 7. Desain Simulator Control Flow 

 

7. Variable Speed Drive 

Variable Speed Drive (VSD), yang juga dikenal sebagai AC motor drive atau 

Variable Frequency Drive (VFD), merupakan perangkat yang berfungsi untuk mengatur 

kecepatan dan torsi motor arus bolak-balik (AC). Prinsip kerja VSD adalah dengan 

memodifikasi frekuensi listrik AC yang disuplai ke motor. Melalui pengaturan frekuensi 

ini, VSD mampu mengendalikan kecepatan rotasi motor—di mana peningkatan frekuensi 

akan mempercepat putaran motor, sementara penurunan frekuensi akan 

memperlambatnya. Selain itu, VSD juga mengatur tegangan keluaran agar torsi yang 

dihasilkan motor dapat disesuaikan dengan kebutuhan sistem. Secara matematis, terdapat 

hubungan langsung antara kecepatan putar motor dan frekuensi yang diatur oleh VSD 

(Dharkar & Daigavane, 2017). 
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8. Respon Dinamik 

Respon dinamik merupakan respon yang digunakan untuk mengetahui kenaikan 

maupun penurunan data setiap detik atau menit. Data kenaikan terhadap waktu ini akan 

digambarkan dalam bentuk grafik respon dinamik, mudahnya yakni sebuah grafik yang 

dapat memperlihatkan perubahan naik ataupun turun terhadap waktu. Karakteristik 

dinamis suatu alat ukur merupakan hubungan masukan dan keluaran yang dinyatakan 

dalam persamaan differensial sebagai fungsi waktu. Kesalahan dinamis adalah perbedaan 

antara kuantitas nilai sebenarnya yang berubah menurut waktu, dan nilai yang 

ditunjukkan alat ukur jika diasumsikan tidak ada kesalahan statis. 

a. Overshoot (Mp): merupakan nilai puncak maksimum dari tanggapan yang diukur 

dari nilai akhir respon. 

b. Settling time (ts): merupakan waktu yang dibutuhkan tanggapan mencapai nilai 

akhir. Ukuran waktu yang menyatakan respon telah masuk 5% atau 2% atau 0,5% 

dari respon steady state. 

c. Steady state error: merupakan kesalahan yang merupakan selisih antara keluaran 

yang sebenarnya dengan keluaran yang diharapkan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

9. PLC Schneider 

   Kapasitas program dapat disesuaikan dengan jumlah instruksi dan data yang diperlukan 

untuk aplikasi tertentu. 

Kecepatan Pemrosesan: 

Model PLC ini memiliki kecepatan pemrosesan yang tinggi, memungkinkan respons 

cepat terhadap input dan menghasilkan output dengan waktu tunda yang minimal. Ini 

sangat penting untuk aplikasi yang membutuhkan kontrol waktu nyata atau respons instan 

terhadap perubahan kondisi. 

Komunikasi: 

TM221CE16R dilengkapi dengan berbagai opsi komunikasi, termasuk Ethernet, USB, dan 

port serial. PLC ini juga mendukung protokol komunikasi tambahan melalui modul 
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ekspansi. Fitur- fitur ini memfasilitasi pertukaran data yang efisien dan integrasi dengan 

perangkat eksternal atau sistem yang lebih besar. 

Bahasa Pemrograman: 

PLC ini mendukung beberapa bahasa pemrograman, seperti ladder logic, structured text, 

dan function block diagram. Fleksibilitas ini memungkinkan pengguna memilih bahasa 

pemrograman yang paling sesuai dengan kebutuhan dan preferensi mereka 

 

10. Submersible Level Sensor 

Submersible level sensor atau yang dikenal dengan pemancar tingkat submersible, 

berdasarkan prinsip dari submersible level sensor yaitu dengan memperhitungkan 

tekanan hidrostatik. Prinsip tekanan hidrostatik adalah sebanding dengan semakin tinggi 

cairan maka akan semakin besar juga tekanan hidrostatiknya., mengubah tekanan 

menjadi sinyal listrik, dengan kompensasi suhu dan kalibrasi linier, kemudian diubah 

menjadi arus standar , tegangan dan sinyal dan output RS485(AliExpress, n.d.). 

 

Itu dapat langsung terhubung dengan PLC / DCS, instrumen layar dan komputer, 

transmisi sinyal jarak jauh juga dapat dilakukan. Pemancar tingkat banyak digunakan 

dalam pengukuran cairan petrokimia, suplai air dan drainase, perlindungan lingkungan 

dan tenaga listrik. Karena submersible level sensor menggunakan tekanan hidrostatik. 

 

Berikut ialah persamaan tekanan hidrostatis: 

𝑝 = 𝜌 × 𝑔 × ℎ 

Dimana: 

𝑝 : tekanan hidrostatik 

𝜌 : kerapatan 

𝑔 : gravitasi 

ℎ : ketinggian level tank 
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11. Pneumatic Control Valve 

Pneumatic control valve merupakan komponen penting dalam sistem kontrol industri 

yang bertujuan untuk mengatur aliran fluida, baik cairan maupun gas, dengan 

memanfaatkan tekanan udara sebagai mekanisme penggeraknya. Sistem kerja valve ini 

dimulai dari penerimaan sinyal kontrol, biasanya berupa sinyal analog 4-20 mA atau 0-10 

V dari Distributed Control System(DCS) atau Programmable Logic Controller (PLC), 

yang diteruskan ke positioner. Positioner kemudian membandingkan sinyal kontrol ini 

dengan posisi aktual valve dan mengatur tekanan udara yang masuk ke actuator untuk 

menggerakkan valve sesuai dengan posisi yang diinginkan. Actuator, yang bisa berupa 

jenis linear atau rotary, mengubah energi tekanan udara menjadi gerakan mekanis yang 

menggerakkan stem dan plug atau disk di dalam body valve. Gerakan ini membuka atau 

menutup jalur aliran fluida, sehingga mengatur laju aliran sesuai kebutuhan proses. 
 

Bagian-bagian pneumatic control valve: 

1. Body Valve (Badan Katub): 

Fungsi : Menyediakan struktur utama untuk valve dan menjadi tempat aliran fluida diatur. 

2. Actuator (Penggerak): 

Fungsi : Menggerakkan valve plug atau disk dengan menggunakan tekanan udara. 

3. Positioner: 

Fungsi : Mengatur tekanan udara yang masuk ke actuator berdasarkan sinyal kontrol yang 

diterima dari sistem kontrol (biasanya berupa sinyal 4-20 mA atau 0-10 V). 

4. Valve Plug/Disk: 

Fungsi : Bagian internal yang bergerak untuk membuka atau menutup jalur aliran di dalam 

body valve. 

5. Stem (Batang Katup): 

Fungsi: Menghubungkan actuator dengan valve plug atau disk, mentransfer gerakan dari 

actuator ke plug atau disk. 

6. Bonnet: 
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Fungsi : Menutupi bagian atas valve dan memberikan seal di sekitar stem untuk mencegah 

kebocoran. 

7. Diaphragm (Diafragma) atau piston: 

Fungsi : Bagian dalam actuator yang bergerak berdasarkan tekanan udara yang masuk. 

8. Spring (Pegas) 

Fungsi: Memberikan tekanan balik untuk mengembalikan valve ke posisi semula atau 

default saat tekanan udara hilang. 

9. Seat (Tempat duduk katup): 

Fungsi : Permukaan di dalam body valve di mana plug atau disk duduk saat valve dalam 

posisi tertutup, memastikan seal yang rapat untuk mencegah kebocoran. 

10. Packing: 

Fungsi : Material sealing yang ditempatkan di sekitar stem untuk mencegah kebocoran 

fluida di sepanjang stem. 

11. Air Filter Regulator: 

Fungsi: Menyaring dan mengatur tekanan udara yang masuk ke actuator. 

12. Tubing dan Fitting (Pipa dan Fitting) 

Fungsi: Saluran udara yang menghubungkan positioner dengan actuator dan sumber udara 

bertekanan. 

 

12. Scaling Data 

Scaling data adalah proses untuk mengubah rentang atau skala data menjadi rentang 

yang lebih mudah diinterpretasikan atau cocok untuk analisis yang akan dilakukan. 

Tujuan utama dari scaling data adalah untuk menormalkan atau menyesuaikan data agar 

memiliki rentang yang seragam atau sesuai dengan persyaratan tertentu. Untuk 

mendapatkan scaling data dilakukan dengan cara interpolasi, terdapat 2 variabel yaitu x 

dan y. Untuk praktikum ini, nilai y dimisalkan presentase positioner control valve (0-

100%) dan x adalah sinyal analog (4-20 mA) 

𝑦 − 𝑦1 
 

 

𝑦2 − 𝑦1 

𝑥 − 𝑥1 
= 

𝑥2 − 𝑥1 
 
 
 

 
Dimana: 

𝑦 − 𝑦1 = 
 

𝑦 = 𝑦1 + 

𝑥 − 𝑥1 
 

 

𝑥2 − 𝑥1 
𝑥 − 𝑥1 

 
 

𝑥2 − 𝑥1 

(𝑦2 − 𝑦1) 

(𝑦2 − 𝑦1) 

y = presentase positioner control valve yang dicari 

y1 = lower positioner control valve persentage 

y2 = upper positioner control valve percentage 

x = pembacaan sinyal analog yang diketahui 

x1 = lower interger analog 

x2 = upper interger analog 
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Prosedur Praktikum 1 - Training Kit - Digital Input Digital Output 

Overview 

Praktikum ini bertujuan untuk mengimplementasikan dasar-dasar pengendalian logika 

menggunakan PLC (Programmable Logic Controller) OMRON CP1E-NA20DR-A pada 

sistem otomasi. Praktikan akan menggunakan software CX-Programmer untuk merancang dan 

mengunggah ladder diagram ke PLC melalui interface USB. Praktikum dilakukan dengan 

bantuan trainer kit, dan bertujuan agar mahasiswa mampu memahami alur kerja proses otomasi 

sederhana, mengenali fungsi-fungsi dasar pada PLC, serta melakukan pemrograman dasar 

ladder diagram secara langsung untuk studi kasus tertentu. 

Tahap Persiapan Praktikum 

Sebelum kegiatan praktikum berlangsung, diharapkan praktikan dapat mempersiapkan 

beberapa hal seperti berikut. 

1. Laptop 

2. Software CX-One/CX-Programmer 9.7++ 

3. Trainer kit Trainer PLC OMRON CP1E-NA20DR-A 

Tahap Praktikum 

1. Buka CX-Progammer, pilih New atau Ctrl+N 

2. Sesuaikan dengan gambar dibawah 
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3. Buatlah ladder pada percobaan 1, 2, 3 dibawah 

A. Percobaan 1 
 

1. Untuk membuat new contact/input pada gambar dibawah ini. 

2. Dapat mengetik c pada kolom ladder atau memilih di top bar, dan arahkan ke 

kolom ladder, lalu masukan address yang diinginkan, begitu juga dengan output. 

 

B. Percobaan 2 

 

 
C. Percobaan 3 
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4. Upload setiap percobaan 1, 2, 3 dengan mengikuti prosedur dibawah ini. 

5. Buatlah wiring pada trainer kit terlebih dahulu sesuaikan addressnya, bila kesulitan 

dapat meminta bantuan ke asisten praktikum. 

6. Hubungkan kabel USB pada PLC dan Laptop 

7. Pada top bar pilih PLC 

 

8. Pilih Yes 

9. Kemudian pilih tab transfer untuk mengirimkan ladder ke PLC 
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10. Pilih Yes seterunsya. 

11. Hingga menampilkan notifikasi seperti dibawah ini 

12. Jika ladder, address sudah terkirim ke PLC dapat dibuktikan di Trainer Kit 

13. Lakukan Exercise 

14. Analisa hasilnya 
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Exercise 

1. Buatlah ladder lampu 2 lampu flip flop menggunakan fungsi waktu 2 detik 

2. Buatlah ladder lampu 2 lampu flip flop menggunakan fungsi waktu 2 detik + fungsi 

counter sesuai keinginan (nilai tambahan) 

Tahap Pasca Praktikum 

1. Analisa Hasil Praktikum 

2. Buat Laporan Praktikum 
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Prosedur Praktikum 2-PLC Training Kit - Koneksi PLC ke HMI  

Overview 

Praktikum ini bertujuan untuk mengimplementasikan Human Machine Interface (HMI) 

pada sistem otomasi industri dengan menghubungkan PLC (Programmable Logic Controller) 

ke antarmuka HMI. Software yang akan digunakan yaitu CX-Programmer untuk membuat 

ladder diagram dan Haiwell Cloud SCADA untuk membuat tampilan HMI. 

Tahap Persiapan Praktikum 

Sebelum kegiatan praktikum berlangsung, diharapkan praktikan dapat mempersiapkan 

beberapa hal seperti berikut. 

1. PC/Laptop 

2. Software CX-Programmer version 9.7++ 

3. Software Heiwell Cloud Scada Develop 

4. Trainer PLC 

Tahap Praktikum 

1. Buka program CX-One. 

2. Buatlah ladder “Program 2 Lampu Flip Flop” dengan cara kerja: 
 

Lampu 1 Lampu 2 Timer 

1 0 3 detik 

0 1 3 detik 

3. Ladder Diagram Program 2 Lampu Flip Flop 

 

4. Buatlah program HMI sesuai dengan ladder, sesuai dengan berikut. 

a. Buatlah 2 buah buah saklar kotak untuk on off program 
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b. Buatlah 2 buah lingkaran lampu 

5. Tampilan HMI pada CX-Designer 

 

6. Tampilan HMI di Haiwel Modul Trainer 

 

Exercise 

1. Rancanglah suatu project HMI Haiwel di modul training PLC dengan penggunaan: 

a. Minimal 3 buah tombol dan 3 buah lampu 

b. Minimal fungsi timer dan counter 

2. Rancanglah suatu project HMI Haiwel di modul training PLC dengan penggunaan: 

a. Minimal 2 buah tombol dan 2 buah lampu 

b. Minimal 1 sensor 

Tahap Pasca Praktikum 

1. Jelaskan yang Anda ketahui mengenai HMI dan fungsinya! 

2. Jelaskan perbedaan HMI dengan GUI! 

3. Jelaskan bagaimana sistem HMI dapat bekerja! 

4. Jelaskan dari awal hingga akhir bagaimana praktikan membuat sistem HMI pada praktikum 

kali ini!
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Prosedur Praktikum 3 - PLC Training Kit - Koneksi PLC dengan Fitur Internet of 

Things (IoT) 

Overview 

Praktikum ini bertujuan untuk memberikan pemahaman kepada mahasiswa mengenai 

penerapan sistem kontrol industri dengan menggunakan PLC (Programmable Logic 

Controller) dan HMI (Human Machine Interface). Mahasiswa akan mempelajari cara 

merancang program ladder pada PLC menggunakan software CX-Programmer, serta 

mengonfigurasi HMI untuk memvisualisasikan dan mengontrol proses industri secara real- 

time. Selain itu, praktikum ini juga mencakup penggunaan timer, counter, dan koneksi HMI 

dengan smartphone untuk monitoring dan pengendalian jarak jauh, sehingga mahasiswa dapat 

memahami integrasi antara perangkat keras dan perangkat lunak dalam sistem instrumentasi 

industri. 

Tahap Persiapan Praktikum 

Sebelum kegiatan praktikum berlangsung, diharapkan praktikan dapat mempersiapkan 

beberapa hal seperti berikut. 

1. PC/Laptop 

2. Software CX-Programmer version 9.7++ 

3. Software Heiwell Cloud Scada Develop 

4. Trainer PLC 

5. Aplikasi Haiwell Cloud 

Tahap Praktikum 

1. PROGRAM PLC 

Buatlah program ladder seperti berikut 
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2. SETTING HMI DAN PLC 

a. Buka software Heiwell Cloud Scada Develop 
 

b. Create a new project 

 

c. Setting type HMI 
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d. Pilih jenis PLC yang terkominikasi dengan HMI klik 2x Device > Serial (COM) > 

Omron CP1E > Ubah Nama > Isi device station number menjadi 0 > OK 

 

e. Klik Display 
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3. DESAIN HMI 

a. Membuat tombol 

Klik switch > pilih tombol > geser ke layer 

b. Buat alamat tombol 

Klik 2x pada tombol > Pilih Omron CP2E > Action Switch > Addres W0.0 > Ok 
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c. Buat lampu indicator 

 

d. Buat alamat lampu 

Pastikan omron CP2E > Address CIO 100.0 > Ok 

e. Tampilan Akhir 

Buatlah tampilan sehingga seperti gambar di bawah 
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4. DOWNLOAD DISPLAY HMI 

a. Koneksi ke Wifi 

IP address Router : 192.168.0.1 

IP Address PLC : 192.168.0.2 

IP Address HMI : 192.168.0.3 

• Koneksikan Laptop dengan Wifi yang akan dihubungkan ke HMI, Wifi yang 

digunakan harus sama dengan yang terhubung pada Network HMI 

• Jika Sudah Terhubung, Pada Haiwel Cloud tekan tool kemudian device manager 

tool 

 

• Kemudian akan otomatis muncul IP Adress Wifi yang telah terkoneksi pada 

Haiwell Trainer Kit, kemudian tekan download project untuk memperbaru desaign 

di aplikasi Haiwel Cloud. 

 
 

Jika Berhasil Download maka tampilan pada aplikasi akan berubah. 
 



32 

 

 

b. Haiwel Cloud SCADA Design ke HMI B7S-W Trainer Kit 

Tekan Device Manager Tools>Pilih IP Haiwel di Trainer Kit>Tunggu 

proses download > muncul Pop up klik OK 

5. KONEKSI HMI KE WIFI 

a. Klik pojok kanan atas HMI selama 5 detik 
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b. Klik Network 

c. Mengkoneksikan Wifi 

Klik wifi > pilih salah satu wifi yang kamu gunakan > setelah terkoneksi ke wifi 

klik back 

 

d. Menampilkan barcode 

Apabila HMI sudah online (terhubung dengan PLC) maka akan muncul tulisan 

LAN1 IP akses, kemudian pilih menu Cloud 
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Barcode ini lalu di scan menggunakan smartphone melalui haiwell cloud 
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6. MENGKONEKSIKAN SMARTPHONE 

Download di Appstore ataupun google store Haiwell cloud 

a. Download Haiwell Cloud 

b. Buka software haiwell cloud 

Pilih email untuk masuk > tulis email yang ingin digunakan > next 

c. Konfirmasi email  

Masukkan identitas > masukan nama > masukan password 2x > klik send untuk mendapatkan 

kode verifikasi di email 
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d. Konfirmasi email 

Masukkan kode yang diterima oleh email > masukkan ke software haiwell cloud > 

klik Ok 

e. Login kembali dengan email yang sudah terdaftar 
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Login email dan masukkan passwor yang sudah dibuat > setelah itu konfimasi kode 

kembali di alamat email > masukkan kode yang ada di kotak masuk email > klik 

OK 

 

f. Koneksikan smartphone dengan HMI 

g. Scan barcode yang ada pada HMI > Next > add device klik Ok > lakukan hingga 

tampilan smartphone menyerupai HMI 
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Exercise 

1. Buatlah program ladder untuk PLC dengan CX-Programmer dan HMI Haiwell 

Buat program untuk lampu penyebrangan (bagian jalan raya). Terdapat 1 tombol dan 3 

lampu (merah, kuning, dan hijau). Lampu hijau menyala terus-menerus. Jika ada orang 

yang ingin menyebrang, maka orang tersebut menekan tombol. Setelah tombol ditekan, 

lampu hijau mati dan kuning menyala selama 3 detik. Ketika lampu kuning mati, lampu 

merah akan menyala selama 10 detik. Setelah lampu merah mati, lampu kunign menyala 

selama 3 detik. Ketika lampu kuning mati, lampu hijau akan menyala kembali. 

Tahap Pasca Praktikum 

1. Analisislah hasil praktikum dan exercise 

2. Tuangkan hasil analisis pada engineering report dengan format yang telah terlampir pada 

lampiran 6 

3. Buatlah video demo hasil praktikum dan exercise. Upload demo hasil pada drive, 

kemudian link video dimasukkan dalam report. 
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Prosedur Praktikum 4 - Kontrol Closed Loop Laju Aliran Air  

Tahap Persiapan 

Praktikum dilakukan secara offline menggunakan plant Simulator Sistem Kontrol Flow, 

sehingga peralatan yang diperlukan adalah: 

1. Laptop 

2. TIA Portal 

Tahap Praktikum 

1. Buka Software TIA PORTAL 

2. Pilih Menu Create New Project > Ganti nama file > kemudian tekan create 

 
2. Kemudian pilih menu configure device > add new device > pilih simatic S7-1200 > 

CPU > pilih CPU 1212 C AC/DC/RLY > 6ES7 212-1BE40-0XB0 > Add 

 

3. Unchecklist protects PLC > Unchecklist only allow secure PG/PC and HMI 

Communication > Pilih full access untuk PLC Acces Protection > finish 
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4. Kemudian pada menu catalog disebelah kanan double klik seperti gambar untuk 

konfigurasi RS-485 

 

5. Kemudian Double Klik pada PLC, pada bagian bawah akan muncul general > Profinet 

Interface > add new subnet 

 

6. General > Pulse Generators > System and Clock Memory > Tekan Enable semua untuk 

menggunakan sustem dan clock pada memory byte 
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7. Kemudian pada General > Profinet Interface > Ubah Ip Adress sesuai pada gambar 

 
8. Kemudian pilih Program Block > add new block > Data Block > Ok 

 
9. Klik kanan pada Data Block > Properties > Unchecklist semua 

 
10. Kemudian Buatlah Parameter sebagai berikut pada Data Blok yang telah dibuat 
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11. Kemudian Pada PLC tags > add new tag > masukkan semua tags yang ada pada gambar 

dibawah ini 

 

 

12. Kemudian Klik Main pada program block untuk melakukan program > beri gerbang 

NO, NC dan empty box > tuliskan CTU pada empty blok > kemudian akan muncul 

otomatis untuk membuat IEC_Counter_0_DB > klik Ok 
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13. Kemudian pada bagian atas CTU inputkan IEC_Counter_0_DB > Clock_10Hz pada NO 

dan pada R di block CTU isikan IEC_Counter_0_DB.QU 

 

 

14. Kemudian pilih pada Menu Communication > Communication Processor > Modbus > 
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Drag MB_COMM_Load ke Network 2> Tekan OK hingga tampilan berubah seperti 

pada gambar 

 

15. Kemudian pada Network 3 drag MB_Master > Klik Ok hingga tampilan seperti pada 

gambar 

 

 

16. Setelah itu lengkapi parameter Network 1 bagian

 gerbang NC yaitu MD_Master_DB.BUSY. Dan beri nama Network 1 Create 

Counter Value 
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17. Kemudian Pada Network 2 pada bagian port pilih Local~CB_1241_(RS485) 

 

18. Kemudian Masukkan Parameter lain seperti pada gambar 
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19. Pada Network 3, hubungkan Pin REQ dengan Empty Box > ketik == lalu enter 

 

20. Kemudian Isi parameter-parameter yang ada pada Network 3 seperti pada gambar 

 
21. Kemudian pada Network 4 pilih MD_Master lagi dan drag pada network 4 > pada pin 
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REQ buat empty box dan isikan == kemudian enter > isikan semua parameter seperti 

pada gambar 

 

22. Kemudian pada Network 5 > masukkan gerbang NO dan empty box > pada empty box 

isikan Move > Pada Gerbang NO inputkan MotorStop dan pada Block Move beri input 

sebesar 4111 dan Output berupa RunCommand 

 

23. Kemudian pada Network 6 > masukkan gerbang NO dan empty box > pada empty box 

isikan Move > Pada Gerbang NO inputkan DriveEnable dan pada Block Move beri 

input sebesar 6 dan Output berupa RunCommand 

 
24. Kemudian pada Network 7> masukkan gerbang NO dan empty box > pada empty box 

isikan Move > Pada Gerbang NO inputkan ForwardRun dan pada Block Move beri 

input sebesar 15 dan Output berupa RunCommand 
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25. Kemudian pada Network 8> masukkan gerbang NO dan empty box > pada empty box 

isikan Move > Pada Gerbang NO inputkan ReverseRun dan pada Block Move beri input 

sebesar 2063 dan Output berupa RunCommand 

 
26. Kemudian pada Network 9> masukkan gerbang NO dan empty box > pada empty box 

isikan Move > Pada Gerbang NO inputkan FaultReset dan pada Block Move beri input 

sebesar 128 dan Output berupa RunCommand 

 

27. Kemudian pada Network 10 pilih MD_Master lagi dan drag pada network 4 > pada pin 

REQ buat empty box dan isikan == kemudian enter > isikan semua parameter seperti 

pada gambar 
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28. Kemudian pada Network 11 pilih MD_Master lagi dan drag pada network 4 > pada pin 

REQ buat empty box dan isikan == kemudian enter > isikan semua parameter seperti 

pada gambar 

 

 

29. Kemudian pada Network 12 berikan 2 empty box > box pertama isikan NORM_X > 

box kedua isikan SCALE_X > isikan keduanya dengan parameter seperti pada gambar 

 

30. Pada Network 13 berikan 2 empty box lagi > box pertama isikan DIV dengan tiep data 

Uint > box kedua MUL dengan tipe data Uint > isikan kedua parameter seperti pada 

gambar 

 
31. Pada Network 14-16 berikan empty block > isikan block tersebut dengan MOVE > 

isikan masing masing input dengan Input_P, Input_I dan Input_D pada masing-masing 

Network 
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32. Kemudian klik pada Program Blocks > add new block > Organization Block > Cyclic 

Interrupt > Klik Ok 

 

33. Pada Network 1 pilih menu Technology yang ada pada sebelah kanan > Pilih PID 

Control > Pilih Compact PID > Drag PID Compact > kemudian isikan variable pada 

setiap pin dengan tags yang telah dibuat. 
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34. Kemudian pada Network 14-16 lengkapi Output masing-masing

 block > PID_Compact_1 > Retain > CtrlParams > Gain/Ti/Td 
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35. Hingga Block terlihat seperti pada gambar 

 

 

36. Lakukan Percobaan degan paramater PID yang telah ada sebagai berikut dengan 

setpoint 70 l/m: 
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Upload Program: 

1. Sambungkan kabel ethernet dari Flow Transmitter ke port ethernet yang sesuai pada 

laptop. Pastikan koneksi kabel ethernet terpasang dengan kuat dan tidak longgar. 

2. Setelah koneksi kabel ethernet terpasang, lakukan pengaturan IP dengan membuka 

Control Panel pada windows kemudian pilih “Network and Internet”. 

 
3. Setelah itu pilih “Network and Sharing Center” 

 

4. Kemudian pada bagian kanan pilih “Change adapter setting”. 

 
5. Jika laptop sudah tersambung dengan kabel ethernet maka akan muncul ethernet pada 

pilihan, klik kanan “Ethernet” lalu pilih “Properties”. 
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6. Pada tab Networking scroll ke bawah hingga menemukan “Interner Protocol Version 4 

(TCP/IP) lalu double klik” 

 

7. Pilih option “Use the following IP addres :”, kemudian isi sesuai gambar dibawah, 

setelah itu klik “OK”. IP address : 192.168.1.213 Subnet mask : 255.255.255.0 Default 

gateway :192.168.1.212 
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Tahap Pasca Praktikum 

1. Amati Grafik Respon Dinamik Tiap Metode 

2. Bandingkan Kedua Respon Dinamik Tiap Metode tersebut 
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Prosedur Praktikum 5 – Respon Dinamik Water Tank Plant 

Overview 

Praktikum ini bertujuan untuk memberikan pemahaman kepada mahasiswa tentang 

Respon dinamik pada control PID pada Water Tank Plant 

Tahap Persiapan 

Sebelum melakukan praktikum diharapkan mahasiswa menyiapkan alat dan bahan 

berikut: 

1. Plant Water Level Control 

2. Laptop/PC 

3. Excel 

Tahap Praktikum 

Prosedur Operasi untuk Menyalakan Plant 

1. Menghubungkan Catu Daya ke Panel Box 

• Naikkan MCB (Miniature Circuit Breaker) untuk menghubungkan catu daya ke 

panel box. 

• Pastikan indikator daya pada panel menyala, menandakan bahwa sistem memiliki 

pasokan listrik yang cukup. 

2. Menyalakan XAMPP 

• Buka aplikasi XAMPP di komputer. 

• Aktifkan layanan MySQL dan Apache dengan mengklik tombol Start pada 

masing-masing modul. 

• Pastikan status kedua layanan berubah menjadi Running. 

3. Mengaktifkan KEPServerEX 

• Buka aplikasi KEPServerEX di komputer. 

• Pastikan KEPServerEX berjalan dalam mode Runtime untuk memungkinkan 

komunikasi dengan PLC. 

• Periksa koneksi dengan perangkat untuk memastikan bahwa server OPC berfungsi 

dengan baik. 

4. Menampilkan HMI 

• Buka aplikasi HMI yang digunakan untuk pemantauan dan kontrol. 

• Pastikan tampilan HMI menampilkan data dari PLC dan semua indikator sistem 

berfungsi dengan normal. 
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Prosedur Operasi Menggunakan HMI 

1. Tombol CONNECT pada tampilan HMI diklik untuk menghubungkan HMI dengan 

KEPServer dan XAMPP. 

2. Nilai set point, serta nilai Kp, Ki, dan Kd dari PID Flow, PID Level, dan 

Feedforward dimasukkan: 

• Nilai set point Flow diatur sebesar 20 liter/menit. 

• Nilai set point Level diatur sebesar 35 cm. 

• Nilai set point Feedforward disamakan dengan nilai Flow. 

3. Mode Feedforward kemudian dimatikan (nonaktif). 

4. Tombol Write pada masing-masing PID diklik. 

5. Tombol START ditekan untuk memulai proses pada plant. 

6. Setelah set point Level tercapai atau kondisi telah steady, mode Feedforward 

diaktifkan. 

7. Terakhir, tombol STOP ditekan untuk menghentikan proses yang sedang 

berlangsung. 

Tahap Pasca Praktikum 

1. Amati Grafik Respon Dinamik Untuk Flow dan Juga Level 

2. Analisalah Respon Dinamik pada setiap parameter 
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LAMPIRAN 
Lampiran 1. Safety Induction 

A. Identifikasi Bahaya dan Pendendalian Risiko 

1. Bahaya Umum 

• Paparan layar komputer dalam durasi panjang yang dapat menyebabkan 

kelelahan mata. 

• Risiko kehilangan data akibat kesalahan penyimpanan atau gangguan 

perangkat lunak. 

• Bahaya listrik dari perangkat keras seperti komputer dan adaptor. 

• Ketidaktepatan hasil analisis akibat kesalahan input parameter sistem kontrol. 

2. Pengendalian Risiko 

• Gunakan Alat Pelindung Diri (APD) yang sesuai, seperti jas laboratorium dan 

sepatu tertutup. 

• Pastikan komputer, jaringan, dan perangkat lunak (Hysys & Matlab) 

berfungsi dengan baik sebelum digunakan. 

• Lakukan double-check terhadap input parameter dalam simulasi sistem kontrol 

untuk mencegah kesalahan proses. 

• Hindari menyalakan atau mematikan perangkat tanpa instruksi dari 

supervisor atau asisten. 

• Pastikan posisi duduk ergonomis dan atur jeda penggunaan komputer untuk 

menghindari kelelahan. 

B. Prosedur Keamanan Darurat 

1. Kebakaran 

• Tekan tombol alarm kebakaran terdekat. 

• Gunakan APAR yang sesuai (CO₂ untuk kebakaran akibat perangkat elektronik). 

• Lakukan evakuasi melalui jalur darurat, berkumpul di titik kumpul yang telah ditentukan. 

2. Kecelakaan atau Cedera 

• Lakukan pertolongan pertama jika aman. 

• Hubungi petugas medis kampus atau layanan darurat jika diperlukan. 

• Segera laporkan kepada dosen/instruktur praktikum. 

3. Gangguan atau Kerusakan Peralatan 

• Hentikan penggunaan komputer atau perangkat lunak jika terjadi gangguan/error. 

• Laporkan ke teknisi atau asisten laboratorium. 

• Tidak diperkenankan mencoba memperbaiki software atau hardware tanpa izin. 

C. Penggunaan Peralatan Laboratorium 

• Baca panduan penggunaan Hysys dan Matlab sebelum melakukan simulasi. 
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• Pastikan parameter input sistem kontrol (misal: gain, delay, PID settings) sesuai 

dengan skenario yang ditentukan. 

• Jangan mengubah konfigurasi software tanpa sepengetahuan dosen/asisten. 

• Simpan hasil kerja secara berkala di lokasi aman (cloud, flashdisk). 

• Jangan meninggalkan komputer dalam kondisi menyala dan aktif tanpa 

pengawasan. 

• Setelah selesai, tutup aplikasi sesuai prosedur dan matikan komputer jika 

diperintahkan. 
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Lampiran 2. Precautions 
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Lampiran 3. Job Safety Analysis 
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Lampiran 4. Permit to Work 
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Lampiran 5. Minutes of Meeting (MOM) 

 

Subject  

Vanue, Date & Time  

Attendee: Division 
  

  

  

  

  

  

  

  

  

Summary of Discussion 
  

  

  

  

  

  

  

  

  

Actions Points 
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Lampiran 6. Format Laporan Praktikum 

COVER 

REVISION HISTORICAL SHEET DAFTAR ISI 

1. DASAR TEORI 

• Berisi teori-teori yang relevan dengan topik praktikum. 

• Setiap teori harus dijelaskan dengan bahasa ilmiah dan didukung oleh sumber referensi 

terpercaya. 

• Penulisan kutipan atau referensi di dalam teks menggunakan APA Style. 

• Paragraf rata kanan-kiri (justify), spasi 1,15, dan font Times New Roman ukuran 12. 

2. METODE PERCOBAAN 

• Jelaskan langkah-langkah praktikum secara sistematis dan urut. 

• Sertakan informasi alat dan bahan yang digunakan. 

• Format penulisan sama seperti poin sebelumnya (justify, spasi 1,15, font TNR 12). 

3. HASIL PERCOBAAN 

• Menyajikan data hasil pengamatan secara objektif. 

• Gunakan tabel atau grafik jika diperlukan untuk memperjelas data. 

• Setiap tabel/grafik diberi nomor dan judul. 

• Penjelasan data ditulis di bawah tabel/grafik dengan format standar (justify, spasi 1,15, font TNR 

12). 

4. HASIL PERTANYAAN PRAKTIKUM 

• Menuliskan jawaban dari pertanyaan praktikum yang diberikan oleh dosen atau asisten praktikum. 

• Jawaban harus logis dan berdasarkan teori maupun hasil pengamatan. 

• Gunakan format penulisan yang sama: justify, spasi 1,15, font Times New Roman ukuran 12. 

5. ANALISA 

• Uraikan hasil praktikum berdasarkan teori yang telah dijelaskan di bagian dasar teori. 

• Sertakan analisis penyebab hasil yang diperoleh, serta kemungkinan kesalahan dan faktor lain 

yang memengaruhi. 

• Tulis dengan paragraf rapi (justify), spasi 1,15, dan font TNR 12. 

6. KESIMPULAN 

• Tulis poin-poin penting dari hasil analisis secara ringkas dan jelas. 

• Hindari memasukkan informasi baru yang belum dibahas sebelumnya. 

• Format penulisan tetap sama (justify, spasi 1,15, font TNR 12). 

DAFTAR PUSTAKA 

• Memuat semua sumber yang dirujuk dalam laporan. 

• Ditulis sesuai dengan APA Style (contoh: buku, jurnal, dan situs web ilmiah). 

• Diurutkan secara alfabetis berdasarkan nama belakang penulis pertama. 

• Spasi 1,15, font Times New Roman 12, paragraf justify. 


