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Abstrak 

Mela Sari ( 1102269/2011 ) :  Rancang Bangun Overhead Crane dengan    

Wireless Control Menggunakan Android 

Berbasis ATmega8535 

  Pembimbing 1 : Dr. Ridwan, M.Sc.Ed 

Pembimbing II: Irma Husnaini, S.T.,M.T 

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”. Overhead 

crane umumnya digerakan menggunakan motor listrik yang mempunyai torsi 

besar, dan pengontrolan overhead crane biasanya dioperasikan dengan 

menggunakan push button yang digantung bersama kabel pada area kerja 

overhead crane.tujan pembuatan tugas akhir ini merancang sistem pengontrolan 

overhead crane dengan menggunakan android berbasis ATmega8535  

Perangkat yang digunakan dalam tugas akhir ini adalah tiga buah Motor 

DC magnet permanen 12 V yang merupakan objek yang akan dikendalikan 

kecepatannya. Sensor berat Load cell sebagai pendeteksi berat beban yang akan 

diangkat oleh overhead crane. Pengendalian Motor DC menggunakan metode 

PWM yaitu dengan mengatur lebar pulsa yang akan diumpankan ke driver Motor 

DC. Semakin besar duty cycle maka kecepatan Motor DC semakin cepat. 

Pengontrolan overhead crane dilakukan melalui aplikasi pada android.Hasil dari 

pembacaan sensor berat load cell yaitu berupa pembacaan berat beban akan 

ditampilkan pada LCD. 

Pada pengujian motor DC 12V dengan berat beban yang diangkat oleh 

motor maksimum 1000 gram dengan kecepatan rata-rata 59 RPM. Maksimum 

error yang dihasilkan adalah 5%, ini dikarenakan adanya keterbatasan pada 

mekanik yang digunakan, PWM yang di inputkan akan berbeda pada setiap beban 

yang terdeteksi oleh sensor load cell, hal ini bertujuan untuk mendapatkan 

kecepatan motor DC yang konstan pada setiap beban yang berbeda. 

 

Kata kunci : Smartphone Android, Atmega 8535, sensor Load cell, motor DC
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang 

Teknologi yang berkembang saat ini membuat manusia ingin 

melakukan  sesuatunya dengan mudah, seperti pengontrolan alat pemindah 

barang atau overhead crane. Dengan adanya overhead crane, akan 

mempermudah pekerjaan manusia untuk mengangkat barang – barang yang 

berat. Menurut Cah Ilang (2014 : 12)  “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”. Overhead crane umumnya digerakan 

menggunakan motor listrik yang mempunyai torsi besar, dan pengontrolan 

overhead crane biasanya dioperasikan dengan menggunakan push button yang 

digantung bersama kabel pada area kerja overhead crane. Operator biasanya 

mengikuti kemana arah dari overhead crane, karena push button yang 

berfungsi sebagai pengontrolan masih dihubungkan dengan kabel ke sistem 

kontrol. 

Pada umumnya pengontrolan overhead crane dilakukan secara 

manual menggunakan prinsip on-off, yaitu dengan menekan tombol pada push 

button untuk menggerakan motor overhead crane agar dapat berpindah sesuai 

dengan yang diinginkan pada workshop. Pengontrolan overhead crane secara 

manual tentunya dinilai masih kurang efektif dan efisien karena masih 

memerlukan tenaga operator untuk berjalan mengikuti kemana arah dari
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 beban. Hal ini karena tombol push button yang berfungsi sebagai alat 

pengontrol masih dihubungkan dengan kabel ke alat hoist crane tersebut. 

Penggunaan kabel juga membuat langkah operator harus selalu berada didekat 

beban, hal ini tentu dari segi keamanan tidak baik untuk operator, karena jika 

tiba-tiba beban jatuh  pada saat pengoperasiannya akan membuat operator 

langsung tertimpa beban karena berada dekat dengan beban.  

Permasalahan lainnya yang ada di lapangan adalah beban pada 

overhead crane yang ada di lapangan selalu berubah-ubah tanpa harus 

diketahui beratnya oleh operator, ini mengakibatkan kerugian mekanis, teknis, 

dan material seperti: pada beban yang melebihi kapasitas angkat dari overhead 

crane maka daya kerja motor dari overhead crane  akan melebihi batas 

kapasitasnya sehingga motor tersebut rentan akan kerusakan. Selain itu beban 

yang memiliki berat lebih dari kapasitas angkat overhead crane dapat 

mengakibatkan putusnya tali sling sehingga membahayakan keselamatan kerja 

dari operator. 

Berdasarkan permasalahan tersebut maka penulis melakukan 

beberapa inovasi seperti dengan menambahkan sensor berat load cell untuk 

mengetahui berat beban yang akan diangkat oleh overhead crane dengan 

ketentuan beban yang memiliki berat lebih dari batas maximum kapasitas 

angkat overhead crane  maka overhead crane tidak akan bekerja. Selain itu 

kecepatan motor akan diatur untuk tetap konstan walaupun berat beban 

berbeda-beda. Hal ini sedikit berbeda dengan overhead crane  pada tugas 

akhir yang ditulis oleh Boy Ihsan (2015) dimana untuk pemilihan berat beban 
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yang akan diangkat oleh overhead crane dilakukan secara manual dengan cara 

memilih variasi beban yang ada pada aplikasi android. Selanjutnya penulis 

melakukan inovasi dengan mengganti teknik pengoperasian manual yang 

biasanya menggunakan tombol push button yang terhubung dengan kabel 

dengan sistem tanpa kabel menggunakan bluetooth serta mengaplikasikannya 

kedalam platform Android. 

Berdasarkan permasalahan tersebut maka penulis mengangkat 

sebuah judul yaitu “Rancang Bangun Overhead Crane dengan Wireless 

Control Menggunakan Android Berbasis ATmega8535” 

B. Identifikasi Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah diatas, dapat diidentifikasi suatu 

masalah diantaranya, yaitu : 

1. Pengontrolan overhead crane sebelumnya untuk mengkonstankan 

kecepatan motor operator masih harus memilih berat beban yang akan 

diangkat overhead crane secara manual pada aplikasi android. 

2. Overhead crane sebelumnya sering terjadi kelebihan berat beban angkat 

yang dapat mengakibatkan kerugian seperti terjadinya kerusakan pada 

motor, putusnya tali sling, dan kecelakaan kerja. 

C. Batasan Masalah 

Dalam perancangan Tugas Akhir ini diperlukan pembatasan ruang 

lingkup untuk menghindari kerancuan dan pembahasan yang meluas dalam 

Tugas Akhir ini, diantaranya adalah: 
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1. Pengontrolan overhead crane menggunakan bluetooth tipe HC – 06 

sebagai wireless control dengan jarak kontrol kurang lebih 12 meter.  

2. Overhead crane yang akan dibuat hanya dalam bentuk prototype dengan 

dimensi panjang 60 cm, lebar 38 cm, dan tinggi 44 cm, dan menggunakan 

sensor berat load cell sebagai sensor untuk mengetahui berat beban. Pada  

alat  ini beban  minimum adalah 0 dan maksimum 1 kg dan penerapan 

Overhead crane hanya diterapkan untuk gudang produksi dimana beban 

hanya diangkat dari luar ke dalam gudang. 

D. Rumusan Masalah 

Berdasarkan pada latar belakang dapat dirumuskan yaitu bagaimana 

merancang overhead crane dengan wireless control menggunakan android 

berbasis ATmega8535 

E. Tujuan  

Tugas Akhir ini disusun untuk memenuhi tujuan yang diharapkan 

yaitu: 

1. Merancang sistem pengontrolan overhead crane menggunakan teknologi 

wireless control berbasis android. 

2. Melakukan uji coba dan analisa pada overhead crane terhadap beban yang 

berbeda – beda. 

F. Manfaat  

Dengan merencanakan sebuah alat pengendali system pengontrolan 

tersebut diatas, nantinya diharapkan dapat mempunyai manfaat sebagai 

berikut:  
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1. Memudahkan operator dalam mengontrol overhead crane dari jauh 

menggunakan teknologi wireles control dengan memanfaatkan Android 

sebagai pengontrolan sistem overhead crane.  

2. Menjaga keselamatan kerja dan memperpanjang umur alat sehingga 

kerugian dapat diminimalisir dan penerapan teknologi terbaru dalam dunia 

industri khususnya pada bidang teknik elektro. 
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

 
A. KESIMPULAN 

 

Berdasarkan hasil pengujian dan analisa hardware, software, dan 

mekanik pada pembuatan Rancang Bangun Overhead Crane dengan Wireless  

Control Menggunakan Android Berbasis ATmega8535,  maka dapat diperoleh 

kesimpulan sebagai berikut : 

1. Berdasarkan hasil pengujian yang dilakukan alat ini melakukan 

pengoperasian seperti yang direncanakan pada bab sebelumnya yaitu 

mampu mengangkat beban dengan berat beban maksimal sebesar 1000 

gram dengan pergerakan yang selalu konstan dan pengontrolan 

dilakukan melalui aplikasi pada android, sehingga secara keseluruhan 

dapat dikatakan sistem ini bekerja sesuai dengan rancangan yang dibuat.  

2. Pada pengujian motor DC 12V berat beban yang mampu diangkat oleh 

motor maksimum 1000 gram dengan kecepatan rata-rata 59 rpm. 

Maksimum error yang dihasilkan adalah 5%. 
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B. SARAN 

 

Selama proses pembuatan Tugas Akhir ini, ditemukannya berbagai 

keterbatasan. Berikut akan dipaparkan beberapa saran-saran yang diharapkan 

dapat bermanfaat untuk mengembangkan sistem ini. 

1. Disarankan untuk melakukan penggantian motor dengan spesifikasi 

motor yang lebih besar sehingga bisa diterapkan pada peralatan yang 

sebenarnya. 

2. Diperlukannya sistem interface timbal balik agar monitoring dapat 

dilakukan hanya dengan aplikasi android saja. 

3. Disarankan pada pengembangan alat selanjutnya lebih memperhatikan 

bentuk mekanik dari alat tersebut 
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