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ABSTRAK 

Kereta api merupakan salah satu transportasi darat yang banyak di minati dan 

digunakan oleh masyarakat, namun selama bulan januari sampai dengan agustus 

2023 banyak terjadi kecelakaan di pintu perlintasan yang sedang dijaga maupun 

tidak. Hal ini disebabkan karena banyaknya jalur perlintasan langsung (JPL) yang 

masih dioperasikan secara manual sehingga proses penutupan dan pembukaan pintu 

perlintasan tidak disesuaikan dengan kecepatan serta jarak antara kereta dengan 

pintu perlintasan. Tujuan perancangan alat ini untuk membuat sistem perhitungan 

kecepatan kereta berdasarkan waktu tempuh dan jarak penempatan sensor. 

Pengujian dilakukan dengan menggunakan metode track circuit yang digunakan 

sebagai pendeteksi roda kereta api pada bagian rel serta perancangan hardware 

untuk alat ini menggunakan outseal PLC mega V3 sebagai kontroler. Pengambilan 

data pada sistem ini dilakukan dengan menggunakan 2 jenis metode pengambilan 

data, yaitu menggunakan miniatur kereta dan menggunakan jumper sebagai trigger 

pada track circuit karena pengujian menggunakan miniatur kereta hanya 

mendapatkan 2 mode kecepatan. Hasil pengujian dengan menggunakan miniatur 

kereta mendapatkan waktu tempuh track circuit 1 menuju track circuit 2 sebesar 1 

second maka didapatkan hasil perhitungan kecepatan pada sistem sebesar 36 cm/s, 

sedangkan pada perhitungan stopwatch mendapatkan waktu tempuh track circuit 1 

menuju track circuit 2 sebesar 1,01 second maka didapatkan hasil perhitungan 

kecepatan pada sistem sebesar 35,64 cm/s. Hal ini disebabkan pada sistem outseal 

tidak dapat membaca nilai desimal sehingga terdapat selisih pada hasil perhitungan 

sistem dan stopwatch. 

 

Kata kunci : Kereta Api, Outseal, Track Circuit, Stopwatch 
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ABSTRACT 

The train is a form of land transportation that is of great interest and use by the 

public, but from January to August 2023 there have been many accidents at 

crossing gates that are being guarded or not. This is due to the fact that there are 

many direct crossing lines (JPL) which are still operated manually so that the 

process of closing and opening the crossing doors is not adjusted according to the 

speed and distance between the train and the crossing gate. The design objective of 

this tool is to create a train speed calculation system based on travel time and the 

distance of sensor placement. The experiment was carried out using the track 

circuit method which is used as a detector of railroad wheels on the rail section 

and the hardware design for this tool uses outseal PLC mega V3 as a controller. 

Data collection on this system is carried out using 2 types of data collection 

methods, namely using miniature trains and using jumpers as triggers on the track 

circuit because experiments using miniature trains only get 2 speed modes. The 

results of the experiment using a miniature train get the travel time for track circuit 

1 to track circuit 2 of 1 second, so the calculation results for the speed of the system 

are 36 cm/s, while in the stopwatch calculation, the travel time for track circuit 1 

to track circuit 2 is 1.01 second, the result of calculating the speed of the system is 

35.64 cm/s. This is because the outseal system cannot read decimal values so that 

there is a difference in the calculation results of the system and the stopwatch. 

 

Keywords : Train, Outseal, Track Circuit, Stopwatch


