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ABSTRAK

Crane adalah sebuah perangkat yang digunakan untuk mengangkat dan memindahkan
suatu barang dari satu tempat ke tempat lainnya pada lintasan tertentu. Crane pertama kali
diciptakan oeh bangsa Yunani kuno untuk pengerjaan konstruksi pada zaman tersebut, dimana
tenaga manusia dan hewan adalah sebagai tenaga penggerak utamanya. Secara umum
pengendalian crane dinilai kurang masih efektif dan efisien karena masih memerlukan tenaga
operator untuk berjalan mengikuti kemana arah dari beban. Hal ini karena tombol push button
yang berfungsi sebagai alat pengontrol masih dihubungkan dengan kabel ke alat hoist crane
tersebut. Tujuan pembuatan tugas akhir ini adalah untuk merancang prototipe crane berbasis
Internet of things (l1oT). Dalam penelitian ini dibuat prototipe gantry crane otomatis yang
menggunakan modul mikrokontroller Arduino Mega 2560 dan NodeMcu sebagai platform
Internet of things(loT). Protipe ini digerakan menggunakan 3 buah rotary encoder yang
berfungis untuk menggerakan trolley dan spreader ,4 buah motor DC gearbox untuk
menggerakan badan gantry dengan 1 buah sensor ultrasonic HC-SR04 dan berfungsi untuk
mendeteksi adanya container. Untuk protipe yang dibuat menggunakan sistem otomatis dan
dapat dikontrol melalui smartphone melalui aplikasi blynk, penggunaaan control jarak jauh
bermanfaat untuk mencegah kecelakaan kerja dan efesien biaya pada perawatan kabel, untuk
sistem kerja dari alat ini adalah dengan menekan pilihan posisi yang berada dilayar android
maka alat akan bergerak menuju posisi yang ditentukan. Dari hasil penelitian menunjukan

hasil yang sesuai harapan.

Kata kunci : Crane, Mikrokontroller, Prototipe,Internet of things.
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ABSTRACK

Crane is a tool used to lift and move an object from one place to another on a certain
track. Cranes were first made by ancient people for construction work at that time, where
human and animal power was the main driving force. In general, crane control is considered
to be less effective and efficient because it still requires operator power to follow the direction
of the load. This is because the push button which functions as a controller is still using a cable
to the hoist crane. The purpose of this final project is to design a crane prototype based on the
Internet of things (1oT). In this study, an automatic gantry crane prototype was made using the
Arduino Mega 2560 microcontroller module and NodeMcu as an Internet of things (loT)
platform. This prototype is driven by 3 rotary encoders that function to move the trolley and
spreader, 4 DC gearbox motors to move the gantry body with 1 ultrasonic sensor HC-SR04 and
work to detect the presence of containers. For prototypes that are made using an automatic
system and can be controlled via a smartphone via the blynk application, remote use control is
useful for preventing work accidents and cost efficiency in cable maintenance, for the work
system of this tool is to press the position option on the android screen then the tool will move

to the specified position. From the results of the study showed the results as expected.
Keyword : Crane, Mikrokontroller, Prototipe.internet of things
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