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ABSTRAK 

 

Sistem kendali rubber tyred gantry crane di pelabuhan masih menggunakan sistem 

kendali manual sehingga ada peran operator yang harus segera menangani ketika 

sedang bongkar muat peti kemas ke lapangan tumpuk. Saat ini banyak terjadi 

kecelakaan akibat perilaku operator dan juga keterlambatan bongkar muat peti 

kemas. Maka penelitian ini mengembangkan suatu rancang bangun model rubber 

tyred gantry Crane untuk sistem penempatan peti kemas dengan kendali otomatis 

di pelabuhan.  Metode yang digunakan dalam perancangan sistem ini adalah dengan 

menggunakan mikrokontroller Arduino Mega 2560, sensor warna TCS 3200, dan 

sensor ultrasonik HC-SR 04. Perancangan sistem kendali otomatis untuk 

penempatan peti kemas berdasarkan jenis warna kontainer telah berhasil 

diimplementasikan dalam bentuk model gantry crane, yang dapat bekerja secara 

otomatis dan mampu mendeteksi keberadaan kontainer dengan keakurasian sensor 

ultrasonik dengan error 0,14%. Pada pengujian sensor TCS 3200 berhasil 

mengidentifikasi warna kontainer. Hasil pengujian pada perbandingan kecepatan 

waktu untuk kendali otomatis dan kendali manual diperoleh bahwa kendali 

otomatis bekerja dengan selisih waktu rata-rata sebesar 9,6 detik lebih cepat dan 

efisien, dibanding dengan kendali manual. 

Kata Kunci: RTG Crane, Kendali Otomatis, Peti Kemas, Sensor TCS 3200, Sensor 

Ultrasonik HC-SR04. 
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ABSTRACK 

 

The rubber tyred gantry crane control system at the port still uses a manual control 

system so that there is a role for the operator who must immediately handle when 

loading and unloading containers to the stacking field. Currently, many accidents 

occur due to operator behavior and also delays in loading and unloading 

containers. So this research develops a rubber tyred gantry crane model design for 

container placement systems with automatic control at the port.  The method used 

in designing this system is to use the Arduino Mega 2560 microcontroller, TCS 

3200 color sensor, and HC-SR 04 ultrasonic sensor. The design of an automatic 

control system for container placement based on container color type has been 

successfully implemented in the form of a gantry crane model, which can work 

automatically and is able to detect the presence of containers with the accuracy of 

ultrasonic sensors with an error of 0.14%. The TCS 3200 sensor test successfully 

identified the color of the container. Test results on the comparison of time speed 

for automatic control and manual control found that automatic control works with 

an average time difference of 9.6 seconds faster and more efficient, compared to 

manual control. 

Keywords: RTG Crane, Automatic Control, Container, TCS 3200 Sensor, HC-SR04 

Ultrasonic Sensor. 
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