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ABSTRAK 

 Pada tugas akhir ini, sistem pemindahan tray pada hidroponik Deep Water 

Culture (DWC) dilakukan dengan menggunakan gantry dan sistem tray 

positioning diperlukan supaya tray dapat terjaga diantara lokasi 25cm dari sensor 

ultrasonik 1 dan 10cm dari sensor ultrasonik 2 yang diatur menggunakan pompa 

agar tercipta lokasi untuk proses pemindahan tray dan dapat diamati oleh sistem 

monitoring yang terpasang pada bagian atas kolam. Gantry yang dirancang pada 

tugas akhir ini mempunyai jarak jangkauan pada sumbu Y sebesar 47.5cm dan 

jarak jangkauan pada sumbu Z sebesar 36cm. Gantry dapat diatur menggunakan 

mode otomatis maupun manual, pada mode otomatis sudah terdapat koordinat 

yang telah ditentukan sehingga operator tidak perlu memasukkan koordinat yang 

ingin dituju. Pada pengujian alat ini didapatkan nilai selisih rata-rata pergerakan 

gantry pada sumbu Y adalah 1.67mm dengan nilai error 1.15% dan selisih rata-

rata pada sumbu Z adalah 1.3mm dengan nilai error 0.85%. Sedangkan pada 

sensor ultrasonik yang digunakan dalam sistem tray positioning didapatkan nilai 

selisih rata-rata 1.16mm dengan nilai error 0.56%. Periode waktu pemindahan 

tray yang dibutuhkan pada mode otomatis adalah 57.89 detik. 

Kata kunci: Gantry, Tray Positioning, Hidroponik, Deep Water Culture. 

  



xvi 
 

ABSTRACT 

 In this final project, tray transferring system in Deep Water Culture 

(DWC) hydroponic system is using a gantry and a tray positioning system is 

needed so that the tray can be maintained between 25cm from ultrasonic sensor 1 

dan 10cm from ultrasonic sensor 2 which is set using an pump to create location 

for tray transfer process and can be observed by monitoring system installed at 

the top of pond. The use of a gantry must be accompanied by a tray positioning 

system so that the tray in the pond does not interfere with the tray transfer 

process. The design of the gantry in this final project has a range on the Y-axis of 

47.5cm and a distance of 36cm on the Z-axis. Gantry can be set using automatic 

or manual mode, in automatic mode, there are already predetermined coordinates 

so that the operator does not need to enter the coordinates manually. In testing 

this tool, the average difference in the gantry movement on the Y-axis is 1.67mm 

with an error value of 1.15% and the average difference on the Z-axis is 1.3mm 

with an error value of 0.85%. The ultrasonic sensor used in the tray positioning 

system obtained an average difference of 1.16mm with an error value of 0.56%. 

The time required to transfer the tray in automatic mode is 57.89 seconds. 

Keywords : Gantry, Tray Positioning, Hydroponics, Deep Water Culture. 
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