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ABSTRAK 

 

Rubber Tyred Gantry (RTG) Crane banyak digunakan di pelabuhan untuk 

memindahkan kontainer, dengan operator yang bekerja pada kabin bertempat tinggi 

dan berisiko tinggi terhadap kecelakaan kerja, sehingga mendorong pengembangan 

sistem kendali otomatis berbasis mikrokontroler dan IoT. Prototipe Automated 

RTG Crane sebelumnya masih memiliki kekurangan pada spreader yang hanya 

digerakkan satu motor pulley, sehingga menyebabkan kemiringan cukup besar 

(±18,47°). Penelitian ini merancang sistem Anti-Tilt berbasis PID melalui 

penambahan sensor MPU-6050, konversi tali dari dua menjadi empat titik gantung, 

dan motor pulley kedua yang dikendalikan independen untuk menjaga kesejajaran 

spreader secara real-time pada mode manual maupun otomatis via Blynk IoT. 

Tanpa PID, kemiringan mencapai peak 18,00° dan RMS 5,213°. Dengan parameter 

optimal Kp=12, Ki=0,5, Kd=0,2, kemiringan turun menjadi 1,31° (93%) dan RMS 

0,461° (91%), sekaligus 33–37% lebih cepat pada mode otomatis. 

Kata kunci: RTG Crane, PID Anti-Tilt, MPU-6050, spreader, Blynk IoT 
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ABSTRACT 

 

The Rubber Tyred Gantry (RTG) Crane is widely used in ports to move containers, 

with operators working in elevated cabins facing high accident risk, driving the 

development of microcontroller- and IoT-based automated control systems. The 

previous Automated RTG Crane prototype had a limitation in its spreader, driven 

by a single pulley motor, resulting in significant tilt (±18.47°). This research 

designs a PID-based Anti-Tilt system through the addition of an MPU-6050 sensor, 

converting the rope from two to four suspension points, and an independently 

controlled second pulley motor to maintain the spreader's level position in real 

time, in manual and automatic modes via Blynk IoT. Without PID, tilt reached a 

peak of 18.00° and RMS of 5.213°. With optimal parameters Kp=12, Ki=0.5, 

Kd=0.2, tilt dropped to 1.31° (93%) and RMS to 0.461° (91%), while also running 

33–37% faster in automatic mode. 

Keywords: RTG Crane, PID Anti-Tilt, MPU-6050, spreader, Blynk IoT 
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