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ABSTRAK 

 

 Sistem crane digunakan untuk memindahkan container dari satu tempat ke 

tempat lainnya tanpa membuat ayunan. Ayunan pada container tersebut tidak 

boleh terjadi, mengingat isi dari container tersebut bisa rusak, penempatan 

container yang berantakan, dan kemungkinan terjadinya kecelakaan misalnya 

container tersebut lepas dari pengait crane. 

 Pada Tugas Akhir ini, model sistem crane dikontrol dengan metode logika 

fuzzy agar ayunan yang terjadi adalah seminimal mungkin. Input dari sistem 

inferensi fuzzy adalah sudut dan posisi, sedangkan output adalah tegangan yang 

masuk ke motor DC 24 Volt penggerak crane. Sensor-sensor yang digunakan 

adalah potensiometer putaran ganda sebagai sensor sudut dan sensor jarak 

ultrasonik sebagai sensor posisi. Model sistem crane dikontrol dengan 

menggunakan pengontrol mikro ATmega16. 

 Berdasarkan pengujian yang dilakukan dapat disimpulkan bahwa model 

sistem crane dengan pengontrol fuzzy mampu memindahkan beban dengan nilai 

beban dan jarak yang berbeda-beda dengan ayunan seminimal mungkin dengan 

waktu yang singkat. Dari berbagai pengujian tersebut, terbukti bahwa kinerja 

model sistem crane dengan pengontrol fuzzy lebih baik daripada metode 

pengontrolan on-off biasa. 

 

Kata Kunci :  Logika Fuzzy, Sistem Inferensi Fuzzy, Model Sistem Crane, 

Pengontrol Mikro ATmega16, Sensor Jarak Ultrasonik, 

Potensiometer Putaran Ganda. 
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ABSTRACT 

 

 Crane systems are used  for transporting a container from one place to 

another without making a swing. Swing in the container must not happen because 

contents of the container can be broken, disorganized placement, and chance of 

accidents  will arise if container became loose from the hook of the crane. 

 In this Final Project, crane system model is controlled by fuzzy logic 

method in order to make the swing as little as possible. Input from fuzzy inference 

system are angle and position, while the output is voltage to 24 V DC motor that 

move the crane. Sensors used are multiturn potentiometer as angle sensor and 

ultrasonic sensor as position sensor. Crane system model is controlled using 

ATmega16 microcontroller.  

 Based on tests that were done, it can be concluded that crane system with 

fuzzy contoller  is able to move a load with different load values and different 

range with minimum swing in a short time. Those tests prove that performance of 

crane system model with fuzzy controller is better than a conservative on-off 

control method. 

 

. 

Key word :  Fuzzy Logic, Fuzzy Inference System, Crane System Model, 

Microcontrol ATmega 16, Ultrasonic Sensor, Multiturn 

Potentiometer. 
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