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ABSTRAK

Artikel ini membahas peran vital pelabuhan dalam ekonomi Indonesia sebagai
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negara kepulauan, terutama dalam mobilitas barang dan manusia. Dalam konteks ini,

Hoist Crane menjadi alat berat penting untuk menumpuk kontainer di pelabuhan. Hoist
Crane memiliki kemampuan angkat besar.dan dapat berputar 360 derajat, membantu
dalam proyek, pelabuhan, dan“industri. Meskipun saat ini penggunaan Hoist Crane
masih mengandalkan kentrel manual, inovasi diterapkan melalui sistem kontrol Auto
Stucking. Sistem_.ini.memanfaatkan PLC untuk pengaturan otomatis, memungkinkan
alat bergerak‘dan menumpuk kontainer secara otomatis dengan efisiensi waktu.dan

tenaga kerjayang lebih baik.

Kata'Kunci: Hoist Crane, Programable Logic Controller (PLC), Auto Stucking
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ABSTRACT

This article discusses the crucial role of ports in Indonesia's economy as an

a
o
=
8]
T
-+
8

=
m
x
0
©
-+
Y
§'
=
v
=l
;.
®
=
E.
=
2
D
Q
o
=.
b
o
o
3
q
-+
Y

archipelagic nation, particularly in facilitating the movement of goods and people. In

this context, the Hoist Crane emerges as a vital heavy machinery for container stacking
at ports. With its substantial lifting capacity.and 360-degree. rotational capability, the
Hoist Crane contributes significantly to projects, ports, and industries. Despite the
current reliance on manual.control for Hoist Crane operations, innovation.comes forth
through the implementation of the Auto Stucking control system. Powered, by a
Programmable Logic Controller (PLC), this system enables automated management,
allowing the crane to autonemously move and stack containers, thereby enhancing

efficiency in both time and labor.

Keywords: Hoist Crane, Programable Logic Controller (PLC), Auto Stucking
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Menurut Indotara.co.id Indonesia.merupakan negara kepulauan yang dua per-
tiga wilayahnya adalah perairan. dan. terletak pada lokasi yang strategis karena berada
di persinggahan rute perdagangan dunia. Sebagai negara kepulauan; peran pelabuhan
sangat vital dalam.perekonomian Indonesia. Kehadiran pelabuhan yang ‘memadai
berperan besar.dalam menunjang mebilitas barang dan'manusia di negeri ini.

Pada pelabuhan terdapat wilayah untuk penumpukan ‘kontainer box yang
ukurannya besar yang mana sulit'untuk manusia bisa memindahan dan menumpukan
kontainer box tanpa adanya bantuan alat berat. Alat berat yang mampu membantu
untuk hal tersebut adalah Hoist Crane; Hoist Crane adalah Crane merupakan alat berat
(heavy equitment) yang memili bentuk dan kemampuan angkat yang besar dan mampu
berputar hingga hingga 360 derajat dan jangkauan.hingga puluhan meter. Crane
biasanya digunakan dalam perkejaan proyek, pelabuan, perbengkelan, industri, dan
pergudangan (Fizal Chofarul, 2020).

Pada pengamatan yang pernah saya lakukan penggunaan Hoist Crane diatur
dengan menekan remot kontrol yang sudah. disediakan dan pergerakannya yang masih
manual sesuai tombol yang di tekan. Pada era modern ini pergerakan otomatis sangat
menunjang dan membantu pekerjaan manusia yang mana akan lebith mengefesiensikan
waktu dan juga mengurangi man power.

Sistem kontrol Auto Stucking di terapkan pada alat ini untuk inovasi sistem
kontrol secara otomatis, hanya dengan menekan satu tombol maka alat akan bergerak
dan menumpuk secara otomatis. Penggunaan PLC (Programmable.Loegic Controller)
sangat efisien untuk mengatur sistem kontrol Auto Stucking ini, yang mana PLC dapat
dengan mudah di program menggunakan bahasa pemrograman Ladder Diagram sesuai

keinginan pemrogram.
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1.2 Perumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraiakan, maka didapatkan rumusan
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masalah sebagai berikut :

a. Bagaimana algoritma pemrograman-Programmable Logic Controller yang
akan digunakan pada-Prototype Hoist Crane?
b. Bagaimana cara menerapkan sistem kontrol Auto Stucking. pada Prototype

Hoist Crane berbasis Programmable Logic Controller ?

=
w

Tujuan
Adapun tujuan yang ingin dicapal dari Tugas Akhir ini adalah:
Menerapkan penggunaan PLC pada sistem kontrol manual ‘Hoist Crane dan sistem

kontrol Auto Stucking.

1.4 ' Batasan Masalah
a. Pengaitan masih manual belum secara otomatis.
b. Susunan penumpukan sistem kontrol Auto stucking belum terlalu rapih.
¢. Tali winch belum akurat ketika sistem Auto Stucking dijalankan.

15 Luaran
a.. Prototype Hoist Crane dan Kontrol Auto Stucking Berbasis Programmable
Logic Controller IoT
b. Laporan Tugas Akhir
c. Hakcipta
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5.1

BAB V
PENUTUP

Kesimpulan

Berdasarkan hasil pengujian.dan_analisa data yang telah dilakukan dapat

disimpulkan yaitu:

1.

5.2

Keberhasilanssistem kontrol Auto“Stucking untuk menumpuk “barang di
pengaruhi oleh panjang.tali awal pada pengait. Batas maksimum panjang. tali
awal adalah 32cm jika lebih dari itu maka sistem kontrol Auto Stucking tidak
dapat menumpuk barang secara sempurna.

Sistem kontrol secara:manual berjalan dengan baik karena pada sistem kontrol

manual operator bisa mengatur seberapa tinggi untuk pengangkatan barang.

Saran

Saran dalam membuat tugas akhir “Prototype Hoist Crane dan Kontrol Auto

Stucking Berbasis Programmable Logic Controller Komunikasi IoT” sebagai berikut

1.

Memperhatikan pin input output pada kontroler agar konsep dapat
terimplementasi dengan baik.

Menambahkan kontrol otomatis untuk panjang tali pengait ketika sistem
kontrol Auto Stucking sedang berjalan.

Menambahkan pengaitan otomatis.

32
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Daftar 1/0
Alamat Fungsi
Input
MOV X Bergerak ke arah X
MOV -X Bergerak ke arah -X
MOV Y Bergerak ke arah.Y'
MOV -Y Bergerak ke arah -Y
TURUN Bergerak Turun
NAIK Bergerak Naik
EMG.STOP Emergency Stop .ketika ada kendala
atau kecelakaan.
READY Ketika sistem Auto Stucking berjalan
dan pengait Winch sudah selesai di
katikan pada barang.yang akan di
angkat maka tombol ready berfungsi
untuk  melanjutkan  sistem  Auto
Stucking.
TITIK A Untuk memilih titik A pada sistem Auto
Stucking.
TITIK B Untuk memilih titik B pada sistem Auto
Stucking.
PROX 1 Untuk mendeteksi pergerakan Winch
PROX 2 Untuk mendeteksi pergerakan.Winch
PROX 3 Untuk mendeteksi pergerakan Winch
PROX 4 Untuk mendeteksi pergerakan Winch
LIMIT Untuk mendeteksi pergerakan Winch
SWITCH
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N 110 7~° _ 2 __emep._
(C ) 2 ( IDT: aall ’

pergerakan -Y

etik e‘q?/ stop akti

Untuk relay pergerakan X
Untuk relay pergerakan -X
Untuk relay pergerakan Y

R X
R-X
RY

R NAIK
BUZZER

POLITEKNIK
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Y001
Y002
Y003
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
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tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

Politeknik Negeri Jakarta




