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ABSTRAK
Teknologi sistem kontrol telah sangat berkembang dimana metode konvensional

berganti kearah otomasi terutama pada suatu proses perpindahan material yang
berulang-ulang. Hal ini disebabkan terbatasnya kemampuan manusia untuk
melakukan proses yang berlangsung secara berulang-ulang. Crane merupakan
salah satu jenis material handling yang sangat sering digunakan untuk
menggantikan fungsi manusia dalam proses perpindahan barang yang berulang-
ulang. Tujuan dari penelitian ini ialah merancang konstruksi, sistem gerak dan
sistem kontrol pada model material handling crane otomatis, dimana dalam
pembuatan menggunakan pendekatan rapid prototyping serta membuat rancangan
yang mampu memenuhi kriteria kelayakan sehingga alat dapat dibuat. Pada
penelitian ini proses perancangan diawali dengan proses benchmarking untuk
memperoleh gambaran rancangan serta pendekatan rapid prototyping agar
nantinya proses produksi lebih cepat. Hasil dari penelitian ini menghasilkan sebuah
rancangan trainer kit model material handling crane dengan sistem gerak
menggunakan motor stepper dan motor servo, serta sistem kontrol diatur oleh
Arduino mega. Rancangan dinyatakan layak untuk dilanjutkan pada proses
pembuatan setelah memenuhi kriteria di pengujian. Penelitian ini hanya sebatas
sampai pada perancagan dan tidak seluruh part dapat dibuat dengan teknik rapid
prototyping.

Kata Kunci: Sistem Kontrol, Otomasi, Material handling crane, Perancangan,
Benchmarking, Rapid prototyping

ABSTRACT

Control system technology has been highly developed where conventional methods
change towards automation, especially in a process of repetitive material transfer.
This is due to the limited ability of humans to carry out repetitive processes. Crane
is one type of material handling that is very often used to replace human functions
in the process of repetitive repetition of goods. The purpose of this study is to design
a construction, motion system and control system in an automatic material handling
crane model, wherein the manufacture uses a rapid prototyping approach and makes
a design that is able to meet the eligibility criteria so that tools can be made. In this
study the design process begins with a benchmarking process to obtain a description
of the design and rapid prototyping approach so that the production process will be
faster. The results of this study produced a material handling crane model trainer
kit with a motion system using a stepper motor and servo motor, and a control
system regulated by Arduino Mega. The design is declared feasible to continue in
the manufacturing process after fulfilling the criteria tested. This research is only
limited to designation and not all parts can be made using rapid prototyping
techniques.

Keywords: Control Systems, Automation, Material handling cranes, Design,
Benchmarking, Rapid prototyping
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