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ABSTRAK

SISTEM PENGENDALI ROBOT CRANE BERBASIS MICROCONTROLER
ARDUINO MELALUI USB PORT KOMPUTER

Teknologi mekatronik dewasa ini telah mampu meringankan pekerjaan-
pekerjaan yang tidak dapat dilakukan oleh manusia. Misalnya pembangunan gedung-
gedung pencakar langit, bahan-bahan bangunan yang beratnya mencapai ratusan
bahkan ribuan kilogram mustahil mampu diangkat oleh manusia sehingga dibutuhkan
alat berat seperti crane yang digunakan untuk mengangkat bahan bangunan tersebut
sehingga pekerjaan lebih mudah dan dapat diselesaikan sesuai dengan jadwal yang
telah ditentukan.Crane digunakan untuk mengangkat muatan secara vertikal,
menahannya apabila diperlukan, dan menurunkan muatan ke tempat lain yang
ditentukan dengan mekanisme pendongkrak (luffing), pemutar (slewing), dan pejalan
(travelling). Crane memang alat yang digunakan untuk memudahkan pekerjaan berat
manusia, namun pengendalian crane membutuhkan keterampilan lebih dikarenakan
crane masih dioperasikan secara manual. Tantangan ke depan untuk manufaktur alat
berat adalah mampu membuat crane yang yang dapat dioperasikan dari ketinggian
normal dan mampu mencengkram benda tanpa bantuan manual. Atau mungkin saja
crane dapat mengangkat benda berulang-ulang untuk titik awal dan akhir yang sama.
Solusinya adalah dengan aplikasi komputer yang dapat diprogram untuk melakukan
pekerjaan sulit tersebut dan menambahkan kemampuan seperti automasi.

Penulis mencoba membuat ilustrasi dan miniatur robot crane yang dapat
mencengkram benda, dioperasikan secara komputerisasi, dan melakukan
pengulangan perintah yang telah diberikan. Robot Crane dibuat dari rancang bangun
Motor DC terintegrasi dengan relay dan mikrokontroler Arduino, adapun program
pengendalinya dibuat menggunakan bahasa pemrograman VB.Net 2010.

Berdasarkan beberapa kali percobaan, penulis dapat menarik kesimpulan
bahwa Robot Crane dapat mengangkat benda seberat maksimal 250gr, robot dapat
mengulangi perintah yang diberikan secara otomatis, program pengendali yang dibuat
mampu menampilkan status pergerakan robot.

Kata kunci: Robot Crane, komputer, Arduino, motorDC, relay, VB.Net
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