
i 

 

 

 

 

 

 

RANCANG BANGUN KONTROL CRANE BERBASIS 

MIKROKONTROLLER ARDUINO UNO 

 
SKRIPSI 

 

 
Untuk memperoleh gelar Sarjana Terapan Pelayaran (S.Tr.Pel) pada 

Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang 

 

Oleh: 

RIFQI SYIHAMMUL MUTTAQIN 

NIT.551811236939 T 

 

 

 

PROGRAM STUDI TEKNIKA DIPLOMA IV 

POLITEKNIK ILMU PELAYARAN 

SEMARANG 

TAHUN 2022 



ii 

 

 

 

HALAMAN PERSETUJUAN 

 

 

RANCANG BANGUN KONTROL CRANE BERBASIS 

MIKROKONTROLLER ARDUINO UNO 

Disusun Oleh: 

RIFQI SYIHAMMUL MUTTAQIN 

NIT.551811236939 T 

Telah disetujui dan diterima, selanjutnya dapat diajukan di depan Dewan Penguji 

Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang 

Semarang,……………………. 

 

 

Dosen Pembimbing I  Dosen Pembimbing II 

Materi Metodologi dan Penulisan 

 

 

 

 

 

H. AMAD NARTO,M.Pd,M.Mar.E M.SAPTA HERIYAWAN,S.Kom,Msi 

Pembina (IV/a) Penata Muda Tk. I (III/b) 

NIP. 19641212 199808 1 001 NIP. 19860926 200604 1 001 

 

Mengetahui 

Ketua Program Studi Teknika 

 

 

 

 

 

H. AMAD NARTO, M.Pd.M.Mar.E 

Pembina (IV/a) 

NIP. 19641212 199808 1 001 



iii 

 

 

 

PENGESAHAN UJIAN SKRIPSI 

 

 

Skripsi dengan judul: 

”RANCANG BANGUN KONTROL CRANE BERBASIS 

MIKROKONTROLLER ARDUINO UNO” 

Nama : RIFQI SYIHAMMUL MUTTAQIN 

NIT : 551811236939 T 

Program Studi : TEKNIKA 

Telah dipertahankan di hadapan Panitia Penguji Skripsi Prodi Teknika, Politeknik 

Ilmu Pelayaran Semarang pada hari …………….., tanggal …………… 

 

 

Semarang, ……………… 

 

 

Panitia Ujian 

Penguji I, Penguji II, Penguji III, 

 

 

 

 

Dr. DARUL PRAYOGO, M.Pd H.AMAD NARTO, M.Pd, M.Mar.E  PRITHA KURNIASIH, M.Sc 

Penata Tk. I (III/d)  Pembina (IV/a)  Penata Tk. I (III/d) 

NIP.19850618 201012 1 001 NIP. 19641212 199808 1 001 NIP. 19831220 201012 2 003 

 

Mengetahui 

Direktur Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang 

 

 

 

 

 

Capt. DIAN WAHDIANA, M.M 

Pembina Tk. I (IV/b) 

NIP. 19700711 199803 1 003 



iv 

 

 

 

PERNYATAAN KEASLIAN 

 

 

 

Yang bertandatangan di bawah ini: 

 

Nama : RIFQI SYIHAMMUL MUTTAQIN 

 

NIT : 551811236939 T 

 

Program Studi : TEKNIKA 

 

Skripsi dengan judul “Rancang Bangun Kontrol Crane Berbasis Mikrokontroller 

Arduino Uno”. 

 

Dengan ini saya menyatakan bahwa yang tertulis skripsi ini benar-benar hasil 

karya (penelitian dan tulisan) sendiri, bukan jiplakan dari karya tulis orang lain 

atau pengutipan dengan cara-cara yang tidak sesuai dengan etika keilmuan yang 

berlaku, baik sebagian atau seluruhnya. Pendapat atau temuan orang lain yang 

terdapat dalam skripsi ini dikutip atau dirujuk berdasarkan kode etik ilmiah. Atas 

pernyataan ini saya siap menanggung resiko/sanksi yang dijatuhkan apabila 

ditemukan adanya pelanggaran terhadap keilmuan dalam karya ini. 

 

 

Semarang, ……………………. 

Yang membuat pernyataan, 

 

 

 

 

RIFQI SYIHAMMUL MUTTAQIN 

NIT. 551811236939 T 



v 

 

 

 

MOTTO DAN PERSEMBAHAN 

 

 

Motto: 

1. Sesungguhnya Allah tidak akan mengubah keadaan suatu kaum, sebelum 

mereka mengubah keadaan diri sendiri. (Q.S Ar Radd : 11) 

2. Great things are not done by impulse, but by a series of small things 

brought together. (Vincent Van Gogh) 

3. Apapun yang menjadi takdirmu, akan mencari jalannya menemukanmu. 

(Ali bin Abi Thalib) 

 

 

Persembahan: 

1. Keluarga tercinta (Bapak Khamdan, 

Ibu Nur Sa’adah, Salsabilla Noer) 

2. Dosen Pembimbing Bapak Amad 

Narto dan Almamaterku tercinta 

Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang. 

3. Perusahaan Pelayaran PT. Karya 

Sumber Energy yang telah 

memberikan kesempatan untuk 

belajar secara langsung di atas kapal 

MV. DK 03 & teman-temanku 

angkatan LV. 



vi 

 

 

 

PRAKATA 

 

 

 

Puji syukur penulis ucapkan kepada Tuhan Yang Maha Esa, karena atas izin- 

Nya penulis dapat menyelesaikan penyusunan skripsi yang berjudul “Rancang 

bangun kontrol crane berbasis mikrokontroller arduino uno”. Penyusunan 

skripsi ini merupakan salah satu syarat untuk menyelesaikan pendidikan program 

D.IV Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang, serta syarat yang harus dipenuhi untuk 

memeperoleh gelar Sarjana Terapan Pelayaran (S.Tr.Pel). 

Penulis menyadari dalam proses penyusunan skripsi ini tidak akan selesai 

dengan baik tanpa adanya bimbingan, saran, motivasi, dan bantuan dari berbagai 

pihak. Pada kesempatan ini penulis mengucapkan banyak terimakasih kepada: 

1. Yth. Bapak Capt. Dian Wahdiana, M.M selaku direktur Politeknik Ilmu 

Pelayaran Semarang. 

2. Yth. Bapak H. Amad Narto, M.Mar E, M.Pd selaku ketua Program Studi 

Teknika, dan dosen pembimbing materi skripsi. 

3. Yth. Bapak Mohammad Sapta Heriyawan, S.Kom, M.Si selaku dosen 

pembimbing metodologi dan penulisan skripsi. 

4. Yth. Dosen pengajar yang telah memberi pengetahuan kepada penulis selama 

menempuh pendidikan di Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang. 

5. Bapak, Ibu dan Adik tercinta yang selalu memberikan motivasi, semangat, dan 

do’a. 

6. Rekan-rekan angkatan LV Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang yang telah 

berjuang bersama-sama. 

7. Sahabat kasta Demak angkatan LV Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang. 



vii 

 

 

 

8. Seluruh awak kapal MV. DK 03 khususnya crew bagian mesin yang telah 

membrikan data dan informasi serta ilmu yang diperlukan dalam penyusunan 

skripsi ini. 

9. Semua pihak yang tidak dapat penulis sebutkan satu per satu yang telah 

memberikan bantuan sehingga skripsi ini dapat diselesaikan dengan baik dan 

lancar. 

Tiada sesuatu yang sempurna di dunia ini karena kesempurnaan hanya milik 

Allah SWT, maka penulis menyadari bahwa dalam karya ilmiah (skripsi) ini 

masih banyak kekurangan dan jauh dari kesempurnaan, sehingga penulis 

menerima kritik dan saran dari berbagai fungsi pihak demi perbaikan di masa 

yang akan datang. Peneliti mengucapkan banyak terimakasih, semoga karya ini 

berguna bagi pembaca semua. 

Semarang, ............................. 2022 

Penulis 

 

 

 

 

 

RIFQI SYIHAMMUL MUTTAQIN 

 

NIT.551811236939 T 



viii 

 

 

 

ABSTRAKSI 

 

Rifqi Syihammul Muttaqin, 2022, 551811236939 T, “Rancang Bangun 

Kontrol Crane Berbasis Mikrokontroller Arduino Uno”. Skripsi Program 

Studi Diploma IV, Program Studi Teknika, Politeknik Ilmu Pelayaran 

Semarang, Pembimbing I: H Amad Narto, M.Pd., M.Mar.E., Pembimbing 

II: Mohammad Sapta Heriyawan, S.Kom, M.Si 

Rancang bangun alat peraga kontrol crane berbasis mikrokontroller 

arduino uno merupakan suatu penelitian yang mengadopsi kegiatan diakapal 

terutama saat pelaksanaan overhaul main engine di kamar mesin. Overhead crane 

digunakan untuk memindahkan alat ataupun barang yang ada di kamar mesin 

menuju tempat tertentu yang diinginkan. 

Metode penelitian yang digunakan adalah metode research and 

development (RnD) untuk menggambarkan dan menguraikan proses pembuatan 

alat peraga sistem kontrol crane berbasis mikrokontroller arduino uno. 

Eksperimen dan pengamatan secara langsung dilakukan dalam proses pembuatan 

pengendalian alat peraga sesuai yang diharapkan. 

Perancangan alat peraga dilakukan untuk mempermudah proses 

pembuatan dan perakitan. Overhead crane memiliki tiga mekanisme gerak, yaitu 

slewing, hoisting dan runway. Ketiga mekanisme tersebut digerakkan oleh motor 

DC dan motor servo. Dari input akan diterima oleh output untuk diteruskan 

menuju mikrokontroller menjadi sebuah perintah menuju ke motor driver yang 

akan mengontrol arah putaran dan kecepatan motor DC. Hasil pembuatan alat 

peraga yang dapat di kontrol menggunakan remote control lewat sebuah modul 

bluetooth dan sebuah mikrokontroller ATmega328 dapat bekerja maksimal pada 

tegangan yang ditentukan. Alat ini diharapkan mampu mempermudah 

pemahaman peserta didik dalam mempelajari prinsip kerja permesinan yang ada 

di atas kapal. 

 

Kata Kunci: Overhead Crane, Mikrokontroller, Bluetooth 
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ABSTRACT 

 

Rifqi Syihammul Muttaqin. 2022. 551811236939 T, “The Prototype of Crane 

Control Based on Microcontroller Arduino Uno”, Thesis Diploma IV 

Program, Technical Department, Semarang Merchant Marine Polytechnic, 

1
st
 Supervisor: H. Amad Narto, M.Pd, M.Mar.E, 2

nd
 Supervisor: 

Mohammad Sapta Heriyawan, S.Kom, M.Si. 

The prototype of the crane control based on microcontroller arduino uno 

tool is a research that adopts ship activities, especially during the implementation 

of the main engine overhaul in the engine room. Overhead cranes are used to 

move tools or items in the engine room to a certain desired place. 

The research method used is the research and development (RnD) method 

to describe the process of making a crane control system props based on the 

arduino uno microcontroller. Experiments and direct observations are carried out 

in the process of making props control as expected. 

The design of the props is done to simplify the manufacturing and 

assembly process. The overhead crane has three motion mechanisms, namely 

slewing, hoisting and runway. The three mechanisms are driven by DC motors 

and servo motors. From the input will be received by the output to be forwarded 

to the microcontroller into a command to the motor driver which will control the 

direction of rotation and speed of the DC motor. The results of making props that 

can be controlled using a smartphone via a bluetooth module and an ATmega328 

microcontroller can work optimally at the specified voltage. This tool is expected 

to be able to facilitate the understanding of students in studying the working 

principles of machinery on board. 

 

Keyword: Overhead Crane, Microntroller, Bluetooth 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

 

Konstruksi crane pertama kali diciptakan oleh orang Yunani kuno dan 

didukung dengan bantuan tenaga orang-orang atau hewan, seperti keledai. 

Crane ini digunakan untuk pembangunan gedung-gedung tinggi. Crane yang 

lebih besar kemudian berkembang, pada abad pertengahan crane 

diperkenalkan untuk bongkar muat kapal dan untuk membantu konstruksi 

seperti membangun menara batu dan lainya. Crane yang pertama dibangun 

dari kayu, tapi kemudian berkembang dan di buat dari besi dan baja pada masa 

revolusi industri. 

Rancang bangun merupakan serangkaian prosedur untuk menerjemahkan 

hasil analisa dari sebuah sistem ke dalam bahasa pemrograman untuk 

mendeskripsikan dengan detail bagian komponen-komponen sistem yang 

diimplementasikan sebagai penggambaran, perencanaan, dan pembuatan 

sketsa atau pengaturan elemen yang terpisah ke dalam satu kesatuan yang utuh 

(Pressman,2007). Salah satu penerapan rancang bangun adalah rancang 

bangun pada sebuah permesinan. 

Permesinan banyak digunakan di berbagai industri, salah satunya di 

bidang industri pelayaran. Penggunaan permesinan dibidang pelayaran 

memiliki peran yang sangat penting untuk menunjang pekerjaan di atas kapal. 

Suatu permesinan mampu meringankan beban pekerjaan awak kapal dalam 

melakukan pekerjaan. Di zaman teknologi yang semakin canggih ini, banyak 
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kapal telah dibuat guna mendukung sarana transportasi dunia baik kapal 

penumpang maupun kapal barang. Kapal barang adalah jenis kapal yang 

membawa barang-barang dan muatan dari satu pelabuhan ke pelabuhan lainya. 

Ribuan kapal-kapal jenis ini menyusuri lautan dan Samudra dunia setiap 

tahunya, memuat barang-barang perdagangan nasional sampai internasional. 

Umumnya didesain khusus untuk tugasnya, serta dibuat dalam beberapa 

ukuran. 

Kapal barang dilengkapi dengan beberapa alat yang berfungsi untuk 

membantu dalam pekerjaanya selama proses bongkar muat. Beberapa alat 

yang berfungsi untuk proses bongkar muat kapal seperti crane kapal (ship 

gear). Crane kapal berfungsi untuk membantu dalam melakukan kegiatan 

stevedoring baik untuk barang jenis container, maupun bag cargo (dengan 

menggunakan jala-jala). 

Pada pengoperasian crane masih menggunakan kendali manual yaitu 

dengan cara menggunakan remote kontrol (pendant). Remote kontrol yang 

dioperasikan oleh operator agar crane dapat berpindah tempat atau bergeser 

kearah yang diinginkan untuk melakukan tindakan tertentu seperti menggeser 

tiang pancang, tiang listrik, ataupun mengangkat barang dari pelabuhan ke 

kapal. Penggunaan remote kontrol ini memiliki keterbatasan jarak dan harga 

yang relatif mahal. Sehingga pada penelitian ini peneliti mengembangkan 

mengenai kontrol crane menggunakan mikrokontroler berbasis arduino uno. 

Overhead crane adalah alat pemindah yang mempunyai struktur kerangka 

menyerupai jembatan yang ditumpu pada kedua ujungnya dengan roda dua 

untuk berjalan sepanjang lintas rel diatas lantai. Crane dapat dioperasikan 
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secara manual dan juga dapat dioperasikan dengan listrik. Kebanyakan crane 

yang digunakan saat ini dioperasikan dengan listrik karena lebih mudah dalam 

pengoperasianya. 

Hal ini memunculkan gagasan penulis untuk menciptakan suatu alat 

tambahan yang bertujuan memudahkan pemindahan barang ke suatu tempat, 

alat tersebut adalah overhead crane. Overhead crane merupakan alat 

pemindah yang mempunyai struktur kerangka menyerupai jembatan yang 

ditumpu pada kedua ujung dengan roda-roda untuk berjalan sepanjang lintasan 

rel diatas lantai atau tumpuan. Alat ini memiliki desain yang lebih sederhana 

dibandingkan dengan jenis crane lainya. Kapal barang pada umumnya 

didesain khusus untuk tugas dan ukurannya. 

Pada pelaksanaan penelitian ini akan dibahas mengenai dasar teori 

mikrokontroler, pengenalan ATmega328P dan program dengan menggunakan 

bahasa C sebagai sarana pemrogramanya serta contoh aplikasinya tentang 

Rancang Bangun Kontrol Crane Berbasis Mikrokontroler Arduino Uno. Hal 

ini memberikan dampak positif dan mempermudah segala aktivitas sebuah 

instansi ataupun perusahaan. Alat tersebut nantinya akan dijadikan sebuah alat 

peraga untuk menunjang aktivitas dosen pengajar maupun teknisi yang ingin 

menjadi bahan pembelajaran maupun bahan diskusi ke depannya. 

Alat tersebut akan dipergunakan sebagai bahan belajar bagi para taruna 

yang lain dan digunakan untuk memenuhi syarat kelulusan. Penelitian ini 

diharapkan mampu memberikan dampak yang positif dalam pembelajaran 

untuk mempermudah membuat prinsip kerja sebuah permesinan. Penulis 
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menuangkan hasil penelitian melalui sebuah karya ilmiah / skripsi yang 

berjudul: 

“Rancang Bangun Kontrol Crane Berbasis Mikrokontroller Arduino 

Uno” 

B. Rumusan Masalah 

 

Penulis memilik gagasan untuk menambahkan overhead crane dalam 

bentuk alat peraga yang dikembangkan di bagian pengendalian mekanisme 

alat menggunakan smartphone (wireless). Dalam perancangan alat peraga 

penulis mengetahui bagaimana pengaruh metode pembelajaran yang baru 

terhadap ketertarikan taruna dalam belajar menggunakan alat peraga. Dalam 

penelitian perancangan miniatur atau alat peraga ini ada beberapa hal yang 

menjadi rumusan masalah, adapun masalah yang penulis angkat adalah 

sebagai berikut ini: 

1. Bagaimana cara membuat rancang bangun alat overhead crane secara 

nirkabel? 

2. Bagaimana cara mengendalikan overhead crane menggunakan android? 

 

3. Apa tujuan dan manfaat dari pembuatan alat peraga kontrol crane dengan 

mikrokontroller arduino uno? 

Dalam pembahasan akan dibahas bagaimana cara membuat alat peraga 

rancang bangun overhead crane, prinsip kerja alat peraga, serta tujuan dan 

manfaat dari pembuatan alat peraga kontrol crane dengan mikrokontroller 

arduino uno. 
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C. Tujuan Penelitian 

 

Dalam melakukan penelitian, penulis mempunyai tujuan berdasarkan 

judul yang telah dipaparkan diatas. Beberapa tujuan penelitian tersebut adalah: 

1. Memaparkan proses pembuatan alat peraga overhead crane. 

 

2. Mengetahui prinsip kerja alat peraga overhead crane dengan dasar teori 

yang digunakan. 

3. Manfaat dan tujuan dari hasil pembuatan alat peraga kontrol crane 

 

berbasis mikrokontroller arduino uno. 

 

D. Manfaat Hasil Penelitian 

 

Dari hasil perancangan rancang bangun kontrol overhead crane berbasis 

mikrokontroler arduino uno yang penulis harapkan dapat bermanfaat bukan 

hanya bagi penulis, tetapi juga bermanfaat juga bagi pembaca. Penelitian ini 

mempunyai beberapa manfaat bagi taruna yang masih berada di tingkat satu 

dan dua untuk dipelajari ataupun sebagai referensi pihak lain untuk 

mempelajari proses pembuatan alat peraga. Manfaat penelitian ini dapat 

berupa: 

1. Manfaat Secara Teoritis 

 

Manfaat secara teoritis dari penelitian ini adalah dapat digunakan 

untuk mengetahui bagaimana prinsip kerja dari komponen-komponen 

yang terdapat pada alat peraga dan sebagai pijakan referensi pada 

penelitian-penelitian selanjutnya. Selain itu penelitian ini sebagai: 
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a) Menambah wawasan ilmu pengetahuan yang dapat di pelajari. 

 

b) Untuk menerapkan hasil pembelajaran di kampus Politeknik Ilmu 

Pelayaran Semarang tentang rancang bangun crane, serta menambah 

pengetahuan tentang pengendalian crane. 

2. Manfaat Praktis 

 

a) Untuk meningkatkan pembelajaran untuk para dosen pengajar tentang 

Rancang Bangun Kontrol Crane Berbasis Mikrokontroler arduino uno. 

b) Untuk meningkatkan pengetahuan untuk para teknisi Rancang Bangun 

Kontrol Crane berbasis Mikrokontroler Arduino Uno. 

c) Bagi penulis penelitian ini dapat menjadi sarana yang bermanfaat 

dalam mengimplementasikan pengetahuan penulis tentang rancang 

bangun, alat peraga, dan arduino uno. 

d) Bagi peneliti selanjutnya penelitian ini diharapkan dapat memberikan 

kontribusi dalam pengembangan teori maupun alat peraga yang bisa 

memberikan sisi positif dalam kegiatan pembelajaran. 

e) Dapat digunakan sebagai bahan pertimbangan untuk dosen dalam 

menentukan media belajar yang sesuai minat peserta didik ataupun 

taruna dan mengikui arus perkemangan zaman. 

f) Memacu taruna agar lebih aktif dan termotivasi dalam pembelajaran. 



 

 

 

BAB II 

LANDASAN TEORI 

A. Deskripsi Teori 

 

Deskripsi teori adalah suatu rangkaian penjelasan yang mengungkapkan 

suatu fenomena atau realitas tertentu yang dirangkum menjadi suatu konsep 

gagasan, pandangan, sikap dan atau cara-cara yang pada dasarnya 

menguraikan nilai-nilai serta maksud dan tujuan tertentu yang teraktualisasi 

dalam proses hubungan situasional, hubungan kondisional, atau hubungan 

fungsional di antara hal-hal yang terekam dari fenomena atau realitas tertentu. 

Penulis akan memaparkan landasan teori yang dijadikan sebagai dasar 

penelitian. Beberapa dasar teori mencakup komponen-komponen yang 

digunakan dalam alat peraga. Berikut dasar teori yang menjadi acuan dalam 

melaksanakan penelitian: 

1. Alat Peraga 

 

Salah satu media penunjang kegiatan pembelajaran salah satunya 

menggunakan alat peraga. Alat peraga mempermudah peserta didik dalam 

memahami materi yang bersifat abstrak. Selain itu alat peraga memiliki 

dimensi dan bentuk yang mirip dengan aslinya, sehingga peserta didik 

dapat dengan mudah memahami dan memperkuat ingatan dari suatu 

sistem perlatan dibandingkan tanpa menggunakan alat peraga. Media 

pembelajaran dipandang sebagai segala fisik komunikasi berupa software 

dan hardware dari teknologi pembelajaran alat peraga tersebut. 
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Menurut Azhar Arsyad (2013) alat peraga adalah suatu alat yang 

dapat dipergunakan tenaga pendidik agar membuat berkomunikasi 

menjadi efektif. Alat peraga dalam mengajar memegang peranan penting 

sebagai alat bantu untuk menciptakan proses belajar yang efektif. Alat 

peraga akan dengan mudah mengilustrasikan dan memantapkan pesan dan 

informasi kepada para taruna dan taruni. 

2. Crane 

 

Crane adalah suatu alat pengangkat dan pemindah material yang 

bekerja dengan prinsip kerja tali, crane digunakan untuk angkat muatan 

secara vertical dan gerak kearah horizontal bergerak secara bersama dan 

menurunkan muatan ke tempat yang telah ditentukan dengan mekanisme 

pergerakan crane secara dua derajat kebebasan. 

Menurut Diah dan Suhariyanto (2018), crane adalah salah satu alat 

berat yang berguna sebagai alat pengangkat dalam proyek kontruksi. 

Crane beroperasi dengan mengangkat material yang akan di pindahkan 

secara horizontal, kemudian di pindahkan ke tempat yang diinginkan. Alat 

ini memiliki kemampuan dan bentuk angkat yang kuat serta mampu 

menjangkau hingga puluhan meter dan dapat berputar 360 derajat dan 

jangkaunya hingga puluhan meter. Crane sering digunakan pada pekerjaan 

proyek, pergudangan, industri, pelabuhan, perbengkelan dll. Crane juga 

biasanya digunakan dalam proses bongkar muat di atas kapal. 
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3. Jenis-jenis Utama Crane 

 

a. Crane Crawler 

 

Crawler crane adalah salah satu jenis mobile crane yang 

memungkinkan fungsi pengangkatan sekaligus transportasi beban 

karena tidak menggunakan perangkat outrigger. Fungsi utama yang 

sekaligus menjadi kelebihan crawler crane adalah kemampuannya 

dalam mengangkat beban dengan kapasitas besat, dan sekaligus 

bergerak di area konstruksi yang sulit dan ekstrim. Maka dari itu, 

crawler crane juga sering digolongkan sebagai heavy duty crane 

karena kemampuannya. Tipe ini mempunyai bagian atas yang dapat 

bergerak 360 derajat. Dengan roda crawler maka crane tipe ini dapat 

bergerak di dalam lokasi proyek saat melakukan pekerjaanya. Pada 

saat crane akan digunakan diproyek lain maka crane diangkut dengan 

menggunakan lowbed trailer. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Gambar 2.1 Crawler crane 

(Sumber: sanyglobal.com) 

b. Mobile Crane 

Mobile Crane (Truck Crane) adalah crane yang terdapat langsung 

pada mobile (Truck) sehingga dapat dengan mudah dibawa langsung 
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pada lokasi kerja tanpa harus menggunakan kendaraan. Crane ini 

memiliki kaki (pondasi/tiang) yang dapat dipasangkan ketika 

beroperasi untuk menjaga crane tetap seimbang. Truck crane ini dapat 

berputar 360 derajat. 

Mobile crane (derek bergerak) adalah salah satu alat yang 

berfungsi untuk mengangkat atau menurunkan material dengan beban 

berat dan memindahkannya secara horizontal. Fungsi mobile crane 

dapat menjadi pilihan efektif bagi perusahaan konstruksi karena 

prinsip dasar alat gerak yang dapat memudahkan proses perpindahan 

material dengan jarak pendek serta juga dapat menjadi komponen 

pendukung dalam membuat tower crane atau derek jangkung. Jenis 

derek ini juga dinilai efisien dikarenakan tidak memerlukan terlalu 

banyak biaya untuk tambahan alat khusus. 

 

 

 

 

 

c. Tower Crane 

Gambar 2.2 Mobile Crane 

(Sumber: www.pengadaan.web.id ) 

Tower crane merupakan alat yang digunakan untuk mengangkat 

material secara vertical dan horizontal ketempat yang lebih tinggi pada 

http://www.pengadaan.web.id/
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ruang gerak yang terbatas. Tipe crane ini dibagi berdasarkan cara 

crane tersebut berdiri yaitu crane yang dapat berdiri bebas (free 

standing crane), crane diatas rel (rail mounted crane), crane yang 

ditambatkan pada bangunan (tied-in tower crane) dan crane panjat 

(climbing crane). 

 

Gambar 2.3 Tower crane 

(Sumber: equipmentindonesia.com) 

d. Hydraulic Crane 

 

Umumnya semua jenis crane menggunakan sistem hydraulic 

(minyak) dan pneumatic (udara) untuk dapat bekerja. Hidrolik menurut 

“Bahasa Yunani” berasal dari kata “hydro” (air) dan “aulos” (pipa). 

Jadi hidrolik bisa diartikan suatu alat yang bekerjanya berdasarkan air 

dalam pipa. Sehingga dapat disimpulkan bahwa sistem hidrolik adalah 

suatu sistem yang menggunakan liquid (cairan hidrolik) yang mengalir 

dalam pipa atau selang untuk meneruskan tenaga atau daya. Prinsip 

yang digunakan pada sistem hidrolik adalah Hukum Pascal, yaitu: 
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benda cair yang ada di ruang tertutup apabila diberi tekanan, maka 

tekanan tersebut akan dilanjutnya ke segala arah dengan sama besar. 
 

Gambar 2.4 Hydraulic Crane 

(Sumber: petrotrainingasia.com) 

e. Overhead Crane 

 

Overhead crane adalah pesawat pengangkat yang biasanya 

terdapat pada pergudangan dan perbengkelan. Overhead crane 

ditempatkan pada langit-langit berjalan diatas rel khusus yang 

dipasangi pada langit-langit tersebut. Rel-rel tadi juga bisa bergerak 

secara maju-mundur pada satu arah. Overhead crane merupakan 

gabungan mekanisme pengangkat secara terpisah dengan rangka untuk 

mengangkat sekaligus memindahkan muatan yang dapat digantungkan 

secara bebas atau dikaitkan pada crane itu sendiri. 

Overhead crane juga merupakan alat pengangkat dan pemindah 

barang dengan gerakan 6 arah, yaitu ke kiri, kanan, maju, mundur, 

atas, dan bawah. Overhead crane biasanya berada di dalam ruangan. 

Overhead crane merupakan konstruksi hoist crane yang berada di 

bagian atas sebuah ruangan. Kontruksinya terdiri dari tiang coulumn, 
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console (optional), end carriage, dan girder. Overhead crane single 

girder merupakan konstruksi overhead crane yang menggunakan satu 

girder. Hoist yang digunakan dalam konstruksi ini juga harus yang 

single rail. 
 

 

 

 

 

 

f. Jip Crane 

Gambar 2.5 Overhead Crane 

(Sumber: steelmillcranes.com) 

 

Jip crane merupakan pesawat pengangkat yang terdiri dari 

berbagai ukuran. Jip crane yang kecil biasanya digunakan pada 

perbengkelan dan pergudangan untuk memindahkan barang-barang 

yang relatif berat. Jip crane memiliki sistem kerja dan mesin yang 

mirip seperti „Overhead Crane‟ dan struktur yang mirip „Hydraulic 

Crane‟. Jip crane merupakan jenis crane dimana anggota horizontal 

(jib atau boom) mendukung pergerakan jalur hoist tetap ke dinding 

atau tiang lantai. Crane jip juga merupakan bagian dari tower crane 

panjang yang dapat berputar secara horizontal sampai 360 derajat 

(tergantung jenis post jib atau wall jib). Selain itu, jenis crane juga 

cocok  ditempatkan  di  area  workstation  yang  memungkinkan 
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pengangkatan berulang kali seperti wilayah pergudangan, dermaga, 

konstruksi bangunan dan perbengkelan. Jenis crane ini juga mampu 

memindahkan benda dengan berat 30 ton hingga 100 ton dari titik satu 

ke titik yang lain. 
 

 

Gambar 2.6 Jip Crane 

(Sumber: darkspecialistd.blogspot.com) 

4. Komponen Pendukung 

 

Alat peraga rancang bangun dalam melakukan penelitian merupakan 

hasil adopsi dari permesinan yang ada di atas kapal. Dibutuhkan 

komponen pendukung lainya agar alat rancang bangun dapat bekerja 

sebagaimana mestinya. Komponen ini bekerja berkaitan antara satu 

dengan lainya sehingga bisa menjalankan alat peraga rancang bangun. Hal 

ini yang membedakan alat peraga dengan permesinan yang sesungguhnya 

adalah ukuran serta komponen yang digunakan. Alat peraga ini di adopsi 

penulis dari hasil praktek laut di atas kapal MV. DK 03. Berikut beberapa 

alat komponen yang digunakan dalam pembuatan alat peraga rancang 

bangun: 
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a. Mikrokontroller Arduino Uno 

 

Arduino uno adalah board mikrokontroler berbasis ATmega328 

(datasheet). Memiliki 14 pin input dari output digital dimana 6 pin 

input tersebut dapat digunakan sebagai output PWM dan 6 pin input 

analog, 16 MHz osilator Kristal, koneksi USB, jack power, ICSP 

header, dan tombol reset. Untuk mendukung mikrokontroler agar 

dapat digunakan, cukup hanya menghubungkan board arduino ke 

komputer dengan menggunakan kabel USB atau listrik dengan AC 

yang ke adaptor DC atau baterai untuk menjalankannya. 

Uno berbeda dengan semua board sebelumnya dalam hal koneksi 

USB-to-serial yaitu menggunakan ATmega8U2 yang diprogram 

sebagai converter USB-to-serial berbeda dengan board sebelumnya 

yang menggunakan chip FTDI driver USB-to-serial. 

Mikrokontroller adalah sebuah komputer kecil yang dikemas 

dalam bentuk chip IC (Integrated Circuit) dan dirancang untuk 

melakukan tugas atau operasi tertentu. Pada dasarnya, sebuah IC 

mikrokontroler terdiri dari satu atau lebih Inti Prosesor (CPU), Memori 

RAM (Random Acces Memory) dan ROM (Read Only Memory) serta 

perangkat input dan output yang dapat di program. Dalam 

pengaplikasiannya, pengendali mikro yang dalam bahasa Inggris 

disebut dengan Microcontroller ini digunakan dalam produk ataupun 

perangkat yang dikendalikan secara otomatis seperti sistem kontrol 

mesin mobil, perangkat medis, pengendali jarak jauh, mesin, peralatan 
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listrik, mainan dan perangkat-perangkat yang menggunakan sistem 

tertanam lainnya. 

 

Gambar 2.7 Arduino Uno ATmega328 

(Sumber: caratekno.com) 

Berikut ini adalah tabel spesifikasi dari Arduino uno ATmega328 
 

dapat dilihat pada tabel dibawah ini. 

 

Tabel 2.1 Spesifikasi Arduino Uno ATmega328 
 

(Sumber: http://waroeng-alam.blogspot.com) 

 

b. Motor Servo 

 

Motor servo adalah perangkat elektromekanis yang dirancang 

menggunakan sistem kontrol jenis  loop tertutup (servo) sebagai 

http://waroeng-alam.blogspot.com/
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penggerak dalam sebuah rangkaian yang menghasilkan torsi dan 

kecepatan berdasarkan arus listrik dan tegangan yang diberikan. Motor 

servo tersedia dalam berbagai jenis, bentuk, dan ukuran yang 

menerapkan mekanisme umpan balik untuk membantu mengemudikan 

kapal dengan uap untuk mengendalikan kemudi. Motor tersebut juga 

dapat didefiniskan sebagai sebuah aktuator putar atau yang seiring 

disebut motor, di mana dirancang menggunakan sistem kontrol jenis 

loop yang tertutup (servo). Dengan demikian, dapat di setting untuk 

menentukan serta memastikan bagaimana posisi sudut poros output. 

Terdapat dua jenis motor servo, yaitu motor servo AC dan DC. 

Motor servo AC mampu menangani apabila terjadi tegangan 

listrik tinggi maupun adanya beban yang berat, oleh karena itu, motor 

AC sangat sesuai jika diterapkan pada sebuah mesin industri dengan 

tujuan agar bisa mengendalikannya. Sedangkan motor servo DC justru 

memiliki kemampuan untuk menangani tegangan dengan beban dan 

arus yang relatif lebih kecil. Dengan demikian, motor tersebut cocok 

diterapkan pada beberapa mesin yang kecil seperti halnya pada remote 

control dan mobil. Sedangkan jika dibedakan menurut rotasi putarnya, 

motor servo memiliki dua varian, yaitu motor servo rotation 180⁰ dan 

motor servo rotation continuous 360⁰. 

1) Motor servo standard (servo rotation 180⁰) adalah jenis yang 

paling umum dari motor servo, dimana putaran poros output nya 

terbatas hanya 90⁰ kearah kanan dan 90⁰ kearah kiri. Dengan kata 

lain total putarannya hanya setengah lingkaran atau 180⁰ 

https://wikielektronika.com/pengertian-arus-listrik-rumus-dan-satuan/
https://wikielektronika.com/rumus-satuan-tegangan-listrik/
https://wikielektronika.com/rumus-satuan-tegangan-listrik/
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2) Motor servo rotation continuos merupakan jenis motor servo yang 

sebenarnya sama dengan jenis motor servo standard, hanya saja 

perputaran porosnya tanpa batasan atau dengan kata lain dapat 

berputar terus, baik ke arah kanan maupun ke kiri. 

 

 

 

 

 

c. Motor DC 

Gambar 2.8 Motor Servo 

(Sumber: https:mahirelektro.com) 

 

Motor listrik DC atau DC motor adalah suatu perangkat yang 

mengubah energi listrik menjadi energi kinetik atau gerakan (motion). 

Motor DC ini juga dapat disebut sebagai motor arus searah. Seperti 

namanya, DC motor memiliki dua terminal dan memerlukan tegangan 

arus searah atau DC (Direct Current) untuk dapat menggerakannya. 

Motor listrik DC ini biasanya digunakan pada perangkat-perangkat 

elektronik dan listrik yang menggunakan sumber listrik DC seperti 

vibrator ponsel, kipas DC dan bor listrik DC. 

Motor listrik DC atau DC motor ini menghasilkan sejumlah 

putaran  per  menit  atau  biasanya  dikenal  dengan  istilah  RPM 
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(revolutions per minute) dan dapat dibuat berputar searah jarum jam 

maupun berlawanan arah jarum jam apabila polaritas listrik yang 

diberikan pada motor DC tersebut dibalikan. Motor listrik DC tersedia 

dalam berbagai ukuran rpm dan bentuk. Kebanyakan motor listrik DC 

memberikan kecepatan rotasi sekitar 3000 rpm hingga 8000 rpm 

dengan tegangan operasional dari 1,5 V hingga 24 V. Apabila 

tegangan yang diberikan ke motor listrik DC lebih rendah dari 

tegangan operasionalnya maka akan dapat memperlambat rotasi motor 

DC tersebut sedangkan tegangan yang lebih tinggi dari tegangan 

operasional akan membuat rotasi motor DC menjadi lebih cepat. 

Terdapat dua bagian utama pada sebuah motor listrik DC, 

yaitu stator dan rotor. Stator adalah bagian motor yang tidak berputar, 

bagian yang statis ini terdiri dari rangka dan kumparan medan. 

Sedangkan rotor adalah bagian yang berputar, bagian rotor ini terdiri 

dari kumparan jangkar. 
 

Gambar 2.9 Motor DC. 

(Sumber: teknikelektronika.com/pengertian-motor-dc) 
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d. Motor Driver L298N 

 

Driver motor L298N adalah sebuah modul yang sering sekali 

digunakan untuk mengendalikan motor DC, dengan menggunakan 

driver motor L298N peneliti bisa dengan mudah mengendalikan baik 

itu kecepatan maupun arah rotasi dua motor sekaligus. Driver motor 

L298N dirancang menggunakan IC L298 dual H-bridge. Motor driver 

berisikan gerbang gerbang logika yang sudah sangat populer dalam 

dunia elektronika sebagai pengendali motor. Driver motor L298N 

sangat cocok digunakan di dalam proyek karena kompatibel dengan 

mikrokontroller seperti arduino, harga terjangkau, ukuran cukup kecil 

dan sangat mudah dioperasikan. 

Pada IC L298 terdiri dari transistor-transistor logik (TTL) dengan 

gerbang nand yang berfungsi untuk memudahkan dalam menenetukan 

arah putaran suatu motor DC maupun stepper. Kelebihan modul driver 

motor L298N ini yaitu dalam hal kepresisian dalam mengontrol motor. 

 

 

Gambar 2.10 Driver Motor L298N 

(Sumber: nyebarilmu.com) 
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e. Module Bluetooth HC-05 

 

Bluetooth adalah spesifikasi industri untuk jaringan kawasan 

pribadi (personal area networks atau PAN) tanpa kabel. Bluetooth 

menghubungkan dan dapat dipakai untuk melakukan tukar-menukar 

informasi di antara peralatan-peralatan. Bluetooth beroperasi dalam 

pita frekuensi 2,4 GHz dengan menggunakan sebuah frequency 

hopping transceiver yang mampu menyediakan layanan komunikasi 

data dan suara secara real time antara host-host bluetooth dengan jarak 

terbatas. 

Salah satu contoh hasil modul bluetooth yang paling banyak 

digunakan adalah tipe HC-05. Modul bluetooth HC-05 adalah modul 

komunikasi nirkabel via bluetooth yang dimana beroperasi pada 

frekuensi 2.4 GHz dengan pilihan dua mode konektivitas. Mode satu 

berperan sebagai slave atau receiver data saja, mode dua berperan 

sebagai master atau dapat bertindak sebagai transceiver. 

Pengaplikasian komponen ini sangat cocok pada proyek elektronika 

dengan komunikasi nirkabel atau wireless. Aplikasi yang dimaksud 

antara lain aplikasi sistem kendali, monitoring, maupun gabungan 

keduanya. Modul bluetooth HC-05 dengan suplai tegangan sebesar 5 V 

ke pin 12 modul bluetooth sebagai VCC. Pin 1 pada modul bluetooth 

sebagai transmitter. Kemudian pin 2 bluetooh sebagai receiver. Lalu 

cara kerja bluetooth ini sendiri dengan menghubngkan baseband link 

controller ke baseband processing dan juga layer protokol fisik. 
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Gambar 2.11 Module Bluetooth HC-05 

(Sumber: papermindvention.blogspot.com/module-bluetooth-hc05) 

 

Berikut ini adalah konfigurasi pin bluetooth HC-05 ditunjukkan pada 

gambar dibawah ini: 

 

(Sumber: boarduino.web.id) 

 

Konfigurasi pin modul bluetooth HC-05 dapat dilihat pada tabel 3. 

berikut ini: 

Tabel 2.2 Konfigurasi pin modul bluetooth 
 

(Sumber: adocs.pub/konfigurasi-pin-bluetooth-hc-05) 



23 
 

 

 

 

 

 

Modul bluetooth HC-05 merupakan bluetooh yang bisa menjadi 

slave ataupun master hal ini dibuktikan dengan bisa memberikan 

notifikasi untuk melakkukan pairing ke perangkat lain, maupun 

perangkat lain tersebut yang melakukan pairing ke modul bluetooth 

HC-05. Untuk mengatur perangkat bluetooth dibutuhkan perintah- 

perintah AR command yang mana perintah tersebut bakal direspon 

oleh bluetooth HC-05, jika bluetooth tidak dalam keadaan terkoneksi 

dengan perangkat lain. (Pahuja Ritika, 2014). 

f. Modul H-bridge L29N 

 

Modul H-bridge L29N merupakan suatu modul motor driver yang 

digunakan untuk mengontrol kecepatan dan arah putaran motor DC. 

Modul ini sangat populer dan sering dihubungkan ke mikrokontroler 

arduino. Seperti namanya motor driver ini menggunakan IC L298N, 

dengan konstruksi rangkaian H-bridge. Maka dari itu rangkaian ini 

dapat mengendalikan beban induktif pada kumparan. Seperti kita tahu 

bahwa motor listrik terdiri dari lilitan kumparan sehingga memiliki 

beban induktif yang sangat besar. Kemudian dalam rangkaian IC 

tersebut terdapat transistor transistor logik (TTL) dengan gerbang nand 

yang berfungsi untuk merubah arah putaran motor. Kelebihan dari alat 

tersebut adalah dalam hal kepresisian dalam mengontrol motor 

sehingga motor lebih mudah untuk dikontrol. Modul ini mampu men- 

drive beban-beban induktif seperti relay, solenoid, motor DC, stepper. 
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Gambar 2.12 Module H-Bridge L298N 

(Sumber: teknikelektro.com) 

g. Kabel USB A to B 

 

Kabel USB tipe A to B merupakan kabel yang menghubungkan 

antara laptop dengan mikrokontroller yaitu PLC (Programmable Logic 

Controller). Kabel ini berfungsi untuk penulis dalam ketika 

memprogram arduino uno menggunakan cara memprogramnya 

berdasarkan laptop/komputer. Kabel USB tipe A mungkin tipe yang 

tidak jarang dipakai pada aneka macam perangkat PC yg biasanya 

sering digunakan seperti modem, extender dan masih banyak lagi. 

USB ini sebagai baku USB yg dipakai dalam perangkat PC saat ini. 

Kabel USB tipe B merupakan varian USB yang biasanya dipakai 

dalam peripheral personal komputer misalnya dalam printer atau 

scanner. Namun kabel USB tipe B pula bisa dipakai untuk 

menghubungkan arduino uno ke personal komputer ataupun laptop. 

Kabel ini dipakai penulis untuk memprogram dan mengatur arduino 

uno perintah ke mikrokontroller ATmega. 
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Gambar 2.13 Kabel USB A to B 

(Sumber: id.aliexpress.com) 

B. Review Penelitian Sebelumnya 

Tabel 2.3 Review Penelitian Sebelumnya 

No 
Nama 

Peneliti 
Judul Peneliti Hasil Peneliti 

1. Raden Gusta Pengatur Gerakan Remote harus ditentukan konfigurasi 

 Wijaya Crane Secara pin yang sesuai dengan receiver agar 

 (2016) Nirkabel. inputan  sinyal  dari  remote  dapat 

   diterima dengan baik oleh Wifi 

   kemudian sinyal yang ditangkap 

   oleh Wifi dapat diolah oleh argulium 

   sehingga argulim dapat mengolah 

   data lagi untuk memberikan inputan 

   logic  0  atau  1  ke  driver  motor 

   sehingga nantinya motor akan 

   bergerak kekiri dan kekanan. 



26 
 

 

 

 

 

 

No Nama 

Peneliti 
Judul Peneliti Hasil Peneliti 

2. Fendi 

Wahyu S., 

Hasrin 

Lubis, Ramli 

Usman 

(2018) 

Rancang Bangun 

Crane Dengan 

Kapasitas Angkat 

1 Ton 

Portable crane dapat digunakan 

untuk mengangkat blok mesin 

dengan daya angkut mesin maksimal 

1 ton. 

3. M. Firsha 

P.P., Rini 

Nur 

Hasanah, 

Hari Santoso 

(2013) 

Rancang Bangun 

Miniatur Crane 1- 

Lengan Pada 

Aplikasi Kapal 

Bongkar Muat 

Komponen motor DC memiliki torsi 

tinggi sebagai penggerak pada 

crane. 

4. Sumardi 

Sadi (2014) 

Rancang Bangun 

Crane Hoist Semi 

Otomatis Berbasis 

PLC 

(Programmable 

Logic Controller) 

CPM1A 20CDR– 

A-V1 

Crane dapat dikontrol menggunakan 

komponen PLC sesuai dengan 

fungsi masing-masing komponen 
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No Nama 

Peneliti 
Judul Peneliti Hasil Peneliti 

5. Imam Prototype Forklift Dari hasil penelitian kerja dari 

 Tabroni Omnidirectional prototype forklift omnidirectional 

 (2017) Wheel Dengan wheel dengan lengan robot berbasis 

  Lengan Robot mikrokontroler ATmega 1284 dan 

  Berbasis joystick yaitu rata-rata error 

  Mikrokontroller pergerkan forklift dengan masukan 

  ATmega 1284 Dan sudut program adalah 0.27% 

  Joystick dengan masukan sudut sudut joystick 

   adalah 1.67 berat barang yang dapat 

   diangkat  oleh  lengan  robot  tidak 

   lebih dari 180g. Jarak komunikasi 

   antara pemancar joystick dengan 

   penerima joystick yaitu sampai 

   dengan  20  meter  dalam  keadaan 

   penerima terbuka dan 3 meter dalam 

   keadaan penerima tertutup. 

   Berdasarkan hasil pengujian sudah 

   dapat  berfungsi  dengan  baik  dan 

   dapat digunakan sebagaimana fungsi 

   dan kegunaanya. 

C. Kerangka Berfikir 

Alat peraga penulis dalam melakukan penelitian merupakan hasil 

pemikiran dari konsep permesinan bantu diatas kapal. Pemikiran itu 

dituangkan oleh penulis dalam bentuk alat peraga sebagai media pembelajaran 

bagi taruna di kampus. Berdasarkan uraian diatas penulis mempunyai sebuah 

gagasan untuk memberikan gambaran yang nyata sesuai permesinan di atas 

kapal dengan alat peraga miniatur. Berikut kerangka pemikiran sistematis ini: 
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Gambar 2.14 Kerangka Pikir Penelitian 
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STUDI 
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PEMBUATAN 

SELESAI KESIMPULAN DAN 
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YA 

REVISI ALAT 

PERAGA 

TIDAK 
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D. Hipotesis 

Hipotesis merupakan jawaban sementara terhadap rumusan masalah yang 

diajukan dalam penelitian. Dikatakan sementara, karena jawaban yang 

diberikan hanya disusun berdasarkan pengamatan awal sebelum dilakukan 

eksperimen pada objek penelitian dan dipadukan dengan hasil kajian terhadap 

literatur yang relevan dengan bidang penelitian, belum didasarkan pada fakta- 

fakta empiris yang diperoleh melalui pengumpulan data dan analisa data 

penelitian. Tujuan hipotesis dalam penelitian yaitu membuat kerangka untuk 

laporan penelitian, memberi pernyataan hubungan yang dapat diuji, dan 

memudahkan perluasan pengetahuan. Sedangkan fungsi hipotesis dalam 

penelitian yaitu memandu penelitian, memfokuskan penelitian, memperkecil 

jangkauan, dan membuat penelitian tetap pada jalur yang berhubungan dengan 

variabel. 

Menurut Sukardi (2012: 42), hipotesis penelitian mempunyai fungsi untuk 

memberikan jawaban sementara terhadap rumusan masalah atau research 

question. Hal itu senada dengan Margono (2005: 67) yang menyatakan bahwa 

hipotesis adalah jawaban sementara terhadap masalah penelitian yang secara 

teoritis dianggap paling mungkin atau paling tinggi kebenaranannya Dari 

kerangka berpikir yang telah dikemukakan sebelumnya maka hipotesis yang 

dapat diambil adalah pengembangan rancang bangun overhead crane berbasis 

mikrokontroller arduino uno. Hipotesis dari penelitian ini bersumber dari 

pengalaman penulis di atas kapal waktu melaksanakan praktek laut. Dengan 

perancangan alat peraga tersebut penulis memiliki sebuah gagasan untuk di 

kembangkan sebagai media pembelajaran di kampus. 
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BAB V 

SIMPULAN DAN SARAN 

A. Simpulan 

 

Berdasarkan hasil penelitian dan perancangan alat peraga yang telah 

dilakukan serta pembahasan yang telah diuraikan pada karya tulis ilmiah ini, 

maka dapat ditarik kesimpulan sebagai berikut: 

1. Pembuatan Alat peraga dilakukan melalui tahapan diantaranya adalah 

perancangan hardware, perancangan software, pengujian alat peraga, 

revisi alat peraga, penyempurnaan produk, dan finishing. Sehingga alat 

peraga telah selesai dirancang. 

2. Prototype yang dikontrol menggunakan smartphone dapat bekerja dengan 

maksimal jika Bluetooth module dapat dikoneksikan ke dalam smartphone 

kemudian diproses oleh Mikrokontroller untuk memerintahkan motor 

driver menggerakkan motor dc penggerak alat peraga. Berdasarkan hasil 

pengukuran, alat peraga dapat bekerja dengan maksimal jika nilai 

tegangan keluaran yang dihasilkan power supply sebesar 12 V, nilai 

tegangan keluaran motor driver sebesar 12 V serta nilai tegangan pada 

Bluetooth module sebesar 5 V. Jika tegangan kurang dari hasil pengukuran 

tersebut maka terjadi kerusakan komponen, atau kesalahan dalam 

perakitan komponen. 

3. Manfaat yang dapat didapatkan ialah sebagai alat peraga simulasi kerja 

crane diatas kapal terutama di kamar mesin serta dapat dijadikan 

tambahan dan wawasan dengan memanfaatkan bluetooth sebagai perintah. 
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B. Saran 

 

Berdasarkan kesimpulan yang telah dijabarkan diatas, penulis dapat 

menyampaikan saran dari pembuatan alat peraga pengoperasian kontrol crane 

berbasis mikrokontroller arduino uno sebagai berikut: 

1. Diharapkan untuk pengembangan yang dapat dilakukan sebagai alat 

peraga ini ialah dengan menambahkan sensor dan switch pada 

pengoperasian kontrol crane dengan berbasis mikrokontroller yang dapat 

diterapkan pada rancang bangun ini. 

2. Diharapkan alat peraga ini untuk memudahkan pembelajaran bagi taruna 

dan alat peraga ini juga merupakan miniatur yang ada diatas kapal, maka 

penulis berharap alat peraga ini dapat dikembangkan lebih baik lagi untuk 

penelitian selanjutnya. 

3. Penulis mengharapkan agar hasil karya dari penyusunan skripsi ini dapat 

dijadikan referensi bagi para pembaca untuk menambah pengetahuan 

dalam bidang elektronika dan pemanfaatannya serta rancangan alat peraga 

ini memiliki komponen elektronika sebaiknya alat peraga diberikan cover 

agar terlindung dari debu ataupun terkena air pada saat disimpan. 
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Gambar Alat Peraga Kontrol Crane Berbasis Mikrokontroller Arduino Uno 
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Mikrokontroler Arduino Uno 

Cara Menyalakan Alat Peraga: 

1. Hubungkan kabel dengan power supply pada Arduino Uno dan Modul 

Driver Motor L298N. 

Cara Menggunakan Alat Peraga: 

1. Pastikan Arduino Uno dan Driver Motor sudah terhubung dengan power 

supply 

2. Siapkan smartphone 

3. Buka aplikasi pada smartphone yang akan digunakan 

4. Menghubungkan smartphone dengan modul Bluetooth yang telah 

terhubung pada Arduino Uno 

5. Pastikan modul Bluetooth telah terhubung dengan smartphone 

6. Setelah terhubung alat peraga bias dioperasikan menggunakan 

smartphone. 

Cara Mematikan Alat Peraga: 

1. Pastikan pada aplikasi kontrol crane sudah di putuskan koneksi Bluetooth 

di smartphone 

2. Matikan Bluetooth 

3. Lepas sambungan kabel adaptor dari power supply. 

Gambaran Umum Prinsip Kerja Alat Peraga: 

- Modul driver digunakan untuk mengatur arah kecepatan motor DC untuk 

digunakan maju dan mundur pada sebuah crane. Sehingga kita dapat 

menggunakan modul driver untuk mengatur kecepatan sesuai yang di 

inginkan. 

- Pada alat peraga ini penulis membuat pembaruan dengan menggunakan 

modul Bluetooth yang akan dihubungkan dengan aplikasi pada 

smartphone. Sehingga untuk mengoperasikan alat peraga ini penulis 

membuat dengan menggunakan smartphone sebagai kontrol panel alat 

peraga ini, seluruh pengontrolan alat peraga ini melalui smartphone yang 

sudah terhubung dengan modul Bluetooth. Sehingga menjadi lebih praktis 

dan lebih efisien untuk cara pengoperasian alat peraga. 
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