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RINGKASAN

Penulis melakukan inovasi dalam merancang sistem kontrol pada mesin
lift handstacker sebagai respons terhadap kebutuhan zaman modern yang
menuntut kecepatan dan otomatisasi dalam proses kerja di berbagai skala industri.
Dengan menyadari bahwa menggunakan tenaga manusia dalam pemindahan
barang dapat mengakibatkan keterlambatan serta memakan waktu dan energi yang
besar, penelitian ini bertujuan untuk merancang sebuah directional valve dengan
sensor infrared proximity untuk mendeteksi jarak naik-turun dan menggunakan
mikrokontroler Atmega328 sebagai sistem kontrol.

Metode yang diterapkan dalam rancang bangun ini mencakup perancangan sistem
kontrol hidrolik dengan perencanaan menggunakan mikrokontroler Arduino Uno,
yang melibatkan sensor jarak dan tombol otomatis. Skema perancangan ini
bertujuan untuk meningkatkan efisiensi dalam penggunaan waktu dan tenaga.
Harapannya, hasil dari rancang bagun ini dapat mengoperasikan dan mengontrol
sistem hidrolik pada lift handstacker sesuai dengan yang diinginkan.

Hasil yang dicapai untuk mewujudkan pada mesin lift handstacker sistem hidrolik
berbasis arduino uno adalah telah dirancang dan dibangun sistem semi otomatis
hidrolik pada mesin lift handstacker berbasis arduino uno, Sistem kontrol ini akan
mengangkat beban mencapai 100 Kg dengan ketinggian 70 cm dengan sistem
hidrolik, hidrolik akan naik turun dan berhenti secara otomatis ketika mencapai
sensor yang telah ditetapkan, Metode dalam pembuatan kontrol hidrolik mesin lift
handstacker untuk pengangkatan dan pemindahan barang, diawali dengan proses
perencanaan, pembuatan, dan pengujian. Hasil dari pengujian kinerja mesin lift
handstacker menggunakan ardiuno, dapat berjalan dengan baik sehingga mampu
mengangkat beban 50 Kg dan 100 Kg mencapai ketinggian 70 cm dengan rata-
rata nilai kecepatan 22,58 cnvdetik

Kata kunci : Sistem kontrol, Mikrokontroller Arduino, directional valve
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ABSTRACT

The author innovated in designing a control system for a handstacker
machine as a response to the needs of the modern era which demands speed and
automation in work processes at various industrial scales. Realizing that the use
of human power in moving goods can result in delays and consume a lot of time
and energy, this research aims to design a directional valve with an infrared
distance sensor to detect rising and falling distance and using an Atmega328
microcontroller as a control system.

The method applied in this design includes designing a hydraulic control system
by planning using an Arduino Uno microcontroller, which involves a distance
sensor and automatic buttons. This design scheme aims to increase efficiency in
the use of time and energy. The hope is that the results of this design can operate
and control the hydraulic system on the handstcker lift as desired.

The results achieved to realize a hydraulic system based on an Arduino Uno on a
handstacker lift machine are that a semi-automatic hydraulic system has been
designed and built on an Arduino Uno based handstacker lift machine. This
control system will lift loads up to 100 kg with a height of 70 cm with a hydraulic
system, the hydraulics will goes up and down and stops automatically when it
reaches a predetermined sensor. The method for making hydraulic controls for
handstacker lift machines for lifting and moving goods, begins with a planning,
manufacturing and testing process. The performance test results of the Arduino-
based handstacker lift machine can run well so that it can lift loads of 50 kg and
100 kg to a height of 70 cm with an average speed value of 22.58 cm/second

Keywords : Control system, Arduino Microcontroller, directional valve
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