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ABSTRAK 

 

Crane biasa digunakan dalam proses manufaktur atau pemeliharaan. 

Produktivitas dan keamanan dianggap sebagai persyaratan paling penting pada 

crane. Beban yang berayun saat crane konvensional bergerak adalah masalah 

utama yang mempengaruhi kemampuannya beroperasi secara efisien. Produksi 

dapat meningkat jika banyaknya ayunan berkurang. Keamanan beban, keamanan 

mesin, dan keamanan sumber daya manusia meningkat karena tidak terjadi ayun. 

Jika eksperimen crane anti sway dilakukan secara real, akan membutuhkan waktu 

yang lama dan biaya yang besar, sehingga dilakukan simulasi agar waktu yang 

dibutuhkan singkat dan biaya yang dibutuhkan kecil. Konfigurasi parameter pada 

pengendalian crane dibutuhkan agar crane dapat mengurangi sudut sway dan 

mengurangi waktu berhenti crane.   

Pada tugas akhir ini dilakukan pengendalian crane melalui konfigurasi 

parameter menggunakan simulasi algoritma anti sway. Berdasarkan hasil analisis 

simulasi didapat bahwa batas jarak tempuh minimal crane 2,5m dan panjang tali 

yang dikonfigurasi pada sistem crane real adalah 3m. Berdasarkan data kecepatan 

motor crane anti sway di lapangan dan dilakukan simulasi dengan plant crane, 

didapat sudut sway 0,015o dan crane dapat berhenti dalam waktu 3,3detik. 

Berdasarkan data kecepatan motor crane tanpa anti sway di lapangan dan dilakukan 

simulasi dengan plant crane, didapat sudut sway 0,045o dan crane dapat berhenti 

dalam waktu 7detik. 

Hasil pengujian sudut sway crane di lapangan dilakukan dengan kamera 

smartphone android. Dari data gambar pergerakan crane, terbukti  sudut sway 

crane dengan anti sway lebih kecil dari sudut sway crane tanpa anti sway. Dapat 

disimpulkan bahwa hasil sudut sway berdasarkan simulasi sesuai dengan hasil sudut 

sway di lapangan. 

 

Kata kunci: hukum newton, crane, open loop, anti sway 
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ABSTRACT 

 

Cranes are used in manufacturing or maintenance processes. Productivity 

and safety are considered the most important requirements on the crane. The load 

that swings while a conventional crane is moving is a major problem affecting its 

ability to operate efficiently. Production can increase if the number of swings 

decreases. Load safety, machine safety, and human resource security increase 

because there is no swing. If the anti-sway crane experiment is carried out in real 

terms, it will require a long time and a large cost, so the simulation is carried out 

so that the time needed is short and the cost required is small. Parameter 

configuration on crane control is needed so that the crane can reduce the sway 

angle and reduce the crane stop time. 

In this final project, crane control is done through parameter configuration 

using an anti-sway algorithm simulation. Based on the results of simulation 

analysis, it is found that the minimum mileage distance of the crane is 2,5m and the 

length of the rope configured on the real crane system is 3m. Based on the data of 

anti-sway motor crane speed in the field and conducted simulations with plant 

cranes, the sway angle of 0,015o is obtained and the crane can stop in 3,3 seconds. 

Based on the data of the motor crane speed without anti-sway in the field and 

carried out simulations with a plant crane, the sway angle of 0,045o is obtained and 

the crane can stop within 7 seconds. 

Sway crane angle test results in the field are done with an android 

smartphone camera. From the crane motion picture data, it is proven that the angle 

of sway crane with anti-sway is smaller than the angle of sway crane without anti-

sway. It can be concluded that the results of the sway angle based on the simulation 

are in accordance with the sway angle results in the field. 
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