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ABSTRAK

Crane merupakan alat pengangkat dan pemindah material yang bekerja
dengan perinsip kerja tali. Crane digunakan untuk angkat muatan dan menurunkan
muatan ke tempat yang telah ditentukan. Sway merupakan permasalahan yang kerap
timbul pada saat pengoperasian crane. Sway yaitu ayunan dari beban yang
ditimbulkan saat motor crane melakukan percepatan atau perlambatan. Pada proses
pemindahan barang terjadi ayunan yang disebabkan pergerakan crane. Pemindahan
barang yang menyebabkan ayunan yang sangat besar akan membahayakan
keselamatan bagi operator, alat, dan sesuatu yang didekat crane. Maka, pada
penelitian kali ini dibuat suatu pengendali optimal yang dapat mengendalikan crane
untuk meminimalkan besarnya ayunan. Pada penelitian ini digunakan metode sway
on dan sway off untuk mengendalikan mengurangi ayunan saat berpindah.
Percobaan ini menggunakan model overhead crane sebagai pengganti crane asli.
Pengoperasian crane dilakukan dengan menggunakan sistem HMI (human machine
interface) yang dibuat menggunakan software visual basic. Sistem HMI yang
dirancang berupa tampilan Ul (User Interface) pada suatu tampilan layar komputer
yang akan dihadapi oleh operator mesin (pengguna) yang akan memonitoring dan

mengendalikan crane. HMI merupakan kontrol keseluruhan dalam overhead crane.

Kata Kunci: Sway, Overhead Crane, Sensor mpu6050, HMI
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ABSTRACT

Crane is a lifting and moving material that works with the principle of rope
work. Cranes are used to lift loads and lower loads to a predetermined place. Sway
is a problem that often arises when operating a crane. Sway is the swing of the load
caused when the crane motor accelerates or decelerates. In the process of moving
goods there is a swing caused by the movement of the crane. The movement of
goods that causes a very large swing will endanger the safety of the operator, the
tool and anything near the crane. So, in this research, an optimal controller is made
that can control the crane to minimize the size of the swing. In this study, the sway
on and sway off methods were used to control reducing swing when moving. This
experiment uses an overhead crane model as a replacement for the original crane.
Crane operations are carried out using an HMI (human machine interface) system
created using visual basic software. The HMI system designed is in the form of a
Ul (User Interface) display on a computer screen display that will be faced by the
machine operator (user) who will monitor and control the crane. HMI is the overall

control in the overhead crane.

Keywords: Sway, Overhead Crane, Sensor mpu6050, HMI
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