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ABSTRAK 
 

Crane merupakan alat bantu mekanis untuk memindahkan benda dari suatu 
titik ke titik lainnya. Pengendalian crane masih banyak dilakukan oleh manusia, 
sehingga keahlian operator sangat berperan dalam pengendalian sebuah crane. 
Keterbatasan tersebut diharapkan dapat diatasi dengan menggunakan pengendali 
seperti PLC.  

Pada tugas akhir ini, dibuat sebuah miniatur tower crane yang dikontrol 
dengan metode PID menggunakan PLC agar dapat memindahkan benda dari satu 
titik ke titik yang diinginkan dengan ayunan seminimal mungkin dan waktu yang 
relatif singkat. Metoda tuning Ziegler Nichols digunakan sebagai tuning awal 
untuk mendapatkan acuan nilai parameter, dilanjutkan dengan metoda tuning 
Trial and Error untuk mendapat nilai paramater PID yang lebih baik. 
Pengontrolan dapat dilakukan secara langsung melalui panel box yang berisi PLC, 
inverter dan komponen-komponen pengontrol lainnya. Selain melalui panel box, 
pengontrolan juga dapat dilakukan menggunakan software Vijeo Citect SCADA. 
Melalui software Vijeo Citect SCADA, pengamatan dan pengolahan data dapat 
langsung diambil dan diolah.  

Berdasarkan hasil percobaan, pengontrolan miniatur plant crane pada 
sumbu horizontal lebih cocok menggunakan pengontrol PD dengan nilai 
parameter Kp = 25 dan Td = 0,2, sedangkan pada sumbu vertikal lebih cocok 
menggunakan pengontrol P dengan nilai parameter Kp = 0,1. Pengendalian posisi 
beban dengan menggunakan cara direct menunjukkan hasil yang lebih baik 
dibandingkan cara step by step.  
 
Kata kunci: Crane, PID, PLC, SCADA 
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ABSTRACT 

Crane is a mechanical tool to move objects from one point to another. 
Nowadays, many crane still controlled by human, then operator ability take play 
an important role to control movement of the crane. PLC expected to overcome 
this limitation. 

In this final project will be made a miniature of tower crane that controlled 
by PLC using PID method to be able move object from one point to the desired 
point with minimum swings and a relatively short time. Ziegler Nichols tuning 
method uses as the initial tuning to obtain the reference value of the parameter. 
Trial and error method used to get better value of the PID parameter. Control can 
be done directly through the panel box containing PLC, inverter and other control 
components. Besides panel box, control can also be performed using Vijeo Citect 
SCADA. Through Vijeo Citect SCADA software, observation and data 
processing can be retrieved and processed. 

Based on the experiment, controlling of miniature plant crane on horizontal 
axis more suitable using PD controller with parameter value of Kp = 25 and Td = 
0.2, and on vertical axis more suitable using P controller with parameter value of 
Kp = 0.1. Load position control using direct method perform a better result than 
step by step method.  
 
Keyword: Crane, PID, PLC, SCADA 
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