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Capaian 
Pembelajaran (CP) 

CPL-PRODI  (Capaian Pembelajaran Lulusan Program Studi) Yang Dibebankan Pada Mata Kuliah      

S9 
P1 
 
 
P4 
 
P8 
 
 
KU1 
 
 
KU8 
 
KK5 
 

Menunjukkan sikap bertanggung jawab atas pekerjaan dibidang keahliannya secara mandiri 
Menguasi konsep teoritis matematika teknik dan fisika terapan terkait dengan praktek instalasi dan konfigurasi, interpertasi 
instruksi,pengoperasian,  pengujian, pemeliharaan dan perbaikan untuk menyelesaikan permasalahan bidang instrumentasi dan 
sistem kendali. 
Menguasai kode  dan standar yang berlaku untuk penyelesaian masalah rekayasa 
perancangan system kendali dan instrumentasi elektronika. 
Mengetahui procedural dan operasional kerja bengkel dan kegiatan laboratorium serta 
pelaksanaan keselamatan dan kesehatankerja (K3) dalam bidang system kendali dan 
instrumentasi elektronika. 
Mampu menerapkan pemikiran logis, kritis, inovatif, bermutu, terukur, dan kompeten dalam 
melakukan pekerjaan yang standar kompetensi dalam bidang system kendali dan 
instrumentasi elektronika. 
Mampu melakukan proses evaluasi diri terhadap kelompok kerja yang berada di bawah 
tanggungjawabnya, dan mampu mengelola pembelajaran secara mandiri. 
Mampu menggunakan alat ukur elektronik perangkat lunak, simulasi dan penggunaan 
teknologi informasi untuk rekayasa, penyelesaian pekerjaan dalam bidang instrumentasi dan 
sistem kendali  
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CPMK (Capaian Pembelajaran Mata Kuliah) 

CMPK1 Mahasiswa mampu menjelaskan konsep dasar robot industri dan mengidentifikasi komponen utama sistem robot 

CMPK2 Mahasiswa mampu memahami sistem koordinat robot 

CMPK3 Mahasiswa mampu memprogram lintasan gerak robot 

CMPK4 Mahasiswa mampu mengintegrasikan sensor pada robot 

CMPK5 Mahasiswa mampu melakukan sinkronisasi robot dengan sistem lain 

CMPK6 Mahasiswa mampu menganalisis studi kasus robot industri 

 
 

Pertemuan 

Ke- 

Sub-CPMK (Kemampuan 

akhir yg direncanakan) 

Bahan Kajian 

(Materi 

Pembelajaran) 

Bentuk & 

Metode 

Pembelajaran 

(Media & 

Sumber Belajar) 

Estimasi 

Waktu 

Pengalaman Belajar 

Mahasiswa 

Kriteria & 

Bentuk 
Indikator Bobot (%) 

1–2 

Mahasiswa mampu 

menjelaskan konsep dasar 

robot industri dan 

mengidentifikasi 

komponen utama sistem 

robot 

Konsep robot 

industri, jenis 

robot, aktuator, 

sensor, controller 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

Metode: Diskusi 

kelompok dan 

percobaan 

Media: Modul 

praktikum, 

robot trainer, 

PC, controller 

robot, LCD 

TM: 

2x(4x50”) 

BT: 

2x(2x60”) 

BM: 

2x(2x60”) 

Mengidentifikasi 

bagian robot 

industri dan 

menyusun laporan 

pengenalan sistem 

robot (Tugas-1) 

Kriteria: 

Ketepatan, 

kesesuaian 

dan 

penguasaan 

materi 

Bentuk non-

test: Laporan 

praktikum 

Ketepatan 

analisa dan 

kelengkapan 

laporan 

10 

3 

Mahasiswa mampu 

mengoperasikan robot 

industri secara manual 

Mode manual dan 

jogging robot 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

Operasi manual 

dan jogging robot 

(Tugas-2) 

Kriteria: 

Ketepatan 

operasi 

Robot bergerak 

sesuai perintah 
6 
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BM: 

1x(2x60”) 

4 

Mahasiswa mampu 

memahami sistem 

koordinat robot 

Sistem koordinat 

joint dan Cartesian 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Pengaturan sistem 

koordinat robot 

(Tugas-3) 

Kriteria: 

Ketepatan 

pengaturan 

Posisi robot 

akurat 
6 

5 

Mahasiswa mampu 

memprogram gerakan 

dasar robot 

Gerakan point-to-

point 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Pemrograman 

gerak dasar robot 

(Tugas-4) 

Kriteria: 

Ketepatan 

program 

Gerakan sesuai 

program 
6 

6 

Mahasiswa mampu 

memprogram lintasan 

gerak robot 

Gerakan linear dan 

circular 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Pemrograman 

lintasan robot 

(Tugas-5) 

Kriteria: 

Ketepatan 

lintasan 

Lintasan 

berjalan halus 
6 

7 

Mahasiswa mampu 

mengintegrasikan end-

effector 

Gripper dan tool 

robot 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Integrasi gripper 

pada robot (Tugas-

6) 

Kriteria: 

Ketepatan 

integrasi 

End-effector 

berfungsi 
6 

8 UTS 

Ujian Tengah 

Semester 

Praktikum 

Bentuk: Ujian 

Praktikum 

TM: 

1x(4x50”) 

Mengerjakan soal 

UTS 

Bentuk test: 

Ujian 
Nilai UTS 10 
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9 

Mahasiswa mampu 

mengoperasikan robot 

dalam sistem otomatis 

Mode otomatis 

robot 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Operasi robot 

mode otomatis 

(Tugas-7) 

Kriteria: 

Ketepatan 

operasi 

Sistem berjalan 

stabil 
6 

10 

Mahasiswa mampu 

mengintegrasikan sensor 

pada robot 

Sensor 

proximity/vision 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Integrasi sensor 

robot (Tugas-8) 

Kriteria: 

Ketepatan 

integrasi 

Sensor 

berfungsi 
6 

11 

Mahasiswa mampu 

mengimplementasikan 

keselamatan kerja robot 

Safety robot 

industri 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Implementasi 

sistem 

keselamatan 

(Tugas-9) 

Kriteria: 

Ketepatan 

prosedur 

Sistem aman 6 

12 

Mahasiswa mampu 

melakukan sinkronisasi 

robot dengan sistem lain 

Integrasi robot–

PLC 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Sinkronisasi robot 

dengan PLC (Tugas-

10) 

Kriteria: 

Ketepatan 

komunikasi 

Sistem 

terintegrasi 
6 

13 

Mahasiswa mampu 

melakukan 

troubleshooting robot 

Diagnosis dan 

perbaikan 

kesalahan 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Analisis kesalahan 

robot (Tugas-11) 

Kriteria: 

Ketepatan 

analisa 

Masalah 

teridentifikasi 
6 
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14 

Mahasiswa mampu 

menganalisis studi kasus 

robot industri 

Aplikasi robot di 

industri 

manufaktur 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Analisis kasus 

industri (Tugas-12) 

Kriteria: 

Ketepatan 

analisa 

Solusi sesuai 6 

15 

Mahasiswa mampu 

menyusun dan 

mempresentasikan proyek 

mini robot industri 

Proyek mini sistem 

robot industri 

Bentuk: 

Praktikum 

Aktivitas di 

laboratorium 

TM: 

1x(4x50”) 

BT: 

1x(2x60”) 

BM: 

1x(2x60”) 

Presentasi proyek 

mini robot 

Kriteria: 

Ketepatan 

dan 

komunikasi 

Kualitas proyek 6 

16 UAS 

Ujian Akhir 

Semester 

Praktikum 

Bentuk: Ujian 

Praktikum 

TM: 

1x(4x50”) 

Mengerjakan soal 

UAS 

Bentuk test: 

Ujian 
Nilai UAS 10 
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Catatan: 

1. PENGGUNAAN METODE PEMBELAJARAN DI PERKULIAHAN WAJIB MENERAPKAN PBL/CBL DENGAN BOBOT PENILAIAN MINIMAL 50% dari TOTAL PENILAIAN HASIL BELAJAR 
2. TANDA (*) MENUNJUKKAN PILIH SALAH SATU METODE PEMBELAJARAN PBL/CBL ATAU KOMBINASI KEDUANYA. 
3. PELAKSANAAN PBL/CBL DILAKUKAN SETELAH MAHASISWA MENDAPATKAN MATERI PEMBELAJARAN SECARA TEORITIS.  
4. Capaian Pembelajaran Lulusan PRODI (CPL-PRODI) adalah kemampuan yang dimiliki oleh setiap lulusan PRODI yang merupakan internalisasi dari sikap, penguasaan pengetahuan dan ketrampilan 

sesuai dengan jenjang prodinya yang diperoleh melalui proses pembelajaran. 
5. CPL yang dibebankan pada mata kuliah adalah beberapa capaian pembelajaran lulusan program studi (CPL-PRODI) yang digunakan untuk pembentukan/pengembangan sebuah mata kuliah yang 

terdiri dari aspek sikap, ketrampulan umum, ketrampilan khusus dan pengetahuan. 
6. CP Mata kuliah (CPMK) adalah kemampuan yang dijabarkan secara spesifik dari CPL yang dibebankan pada mata kuliah, dan bersifat spesifik terhadap bahan kajian atau materi pembelajaran mata 

kuliah tersebut. 
7. Sub-CP Mata kuliah (Sub-CPMK) adalah kemampuan yang dijabarkan secara spesifik dari CPMK yang dapat diukur atau diamati dan merupakan kemampuan akhir yang direncanakan pada tiap tahap 

pembelajaran, dan bersifat spesifik terhadap materi pembelajaran mata kuliah tersebut. 
8. Kreteria Penilaian adalah patokan yang digunakan sebagai ukuran atau tolok ukur ketercapaian pembelajaran dalam penilaian berdasarkan indikator-indikator yang telah ditetapkan. Kreteria 

penilaian merupakan pedoman bagi penilai agar penilaian konsisten dan tidak bias. Kreteria dapat berupa kuantitatif ataupun kualitatif. 
9. Indikator penilaian kemampuan dalam proses maupun hasil belajar mahasiswa adalah pernyataan spesifik dan terukur yang mengidentifikasi kemampuan atau kinerja hasil belajar mahasiswa yang 

disertai bukti-bukti. 
10. Capaian Pembelajaran Lulusan PRODI (CPL-PRODI) adalah kemampuan yang dimiliki oleh setiap lulusan PRODI yang merupakan internalisasi dari sikap, penguasaan pengetahuan 

dan ketrampilan sesuai dengan jenjang prodinya yang diperoleh melalui proses pembelajaran. 
11. CPL yang dibebankan pada mata kuliah adalah beberapa capaian pembelajaran lulusan program studi (CPL-PRODI) yang digunakan untuk pembentukan/pengembangan sebuah 

mata kuliah yang terdiri dari aspek sikap, ketrampulan umum, ketrampilan khusus dan pengetahuan. 
12. CP Mata kuliah (CPMK) adalah kemampuan yang dijabarkan secara spesifik dari CPL yang dibebankan pada mata kuliah, dan bersifat spesifik terhadap bahan kajian atau materi 

pembelajaran mata kuliah tersebut. 
13. Sub-CP Mata kuliah (Sub-CPMK) adalah kemampuan yang dijabarkan secara spesifik dari CPMK yang dapat diukur atau diamati dan merupakan kemampuan akhir yang 

direncanakan pada tiap tahap pembelajaran, dan bersifat spesifik terhadap materi pembelajaran mata kuliah tersebut. 
14. Kriteria Penilaian adalah patokan yang digunakan sebagai ukuran atau tolok ukur ketercapaian pembelajaran dalam penilaian berdasarkan indikator-indikator yang telah ditetapkan. 

Kriteria penilaian merupakan pedoman bagi penilai agar penilaian konsisten dan tidak bias. Kriteria dapat berupa kuantitatif ataupun kualitatif. 
15. Indikator penilaian kemampuan dalam proses maupun hasil belajar mahasiswa adalah pernyataan spesifik dan terukur yang mengidentifikasi kemampuan atau kinerja hasil belajar 

mahasiswa yang disertai bukti-bukti. 
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Rubrik Deskriptif untuk Penilaian 
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Perhitungan Nilai Mata Kuliah Praktikum 

 

Penilaian Prestasi Mahasiswa 
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