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ABSTRAK

Pada proyek akhir ini dibuat alat yang berjudul Miniature crain Otomatis
Pemindah Peti Kemas Pada Truck. Alat ini terdiri dari beberapa bagian, yakni
bagian sensor Infra red yang terdiri dari Transmitter dan Receiver limit switch
sebagai pengatur pemberhentian dari motor, opfocoupler sebagai driver motor.
motor DC sebagai penggeraknya. Pada alat ini menggunakan mikrokontroler
ATMega 8535. Sistem kerja dari Miniature ini adalah jika switch terinjak oleh
truck secara otomatis mesin conveyor berjalan yang telah terdapat barang
diatasnya, setelah melewati sensor infrared maka mesin conveyor berhenti pada
tempat yang telah diatur oleh program. Setelah berhenti mesin coveyor secara

otomatis crain tersebut mengambil barang dan memindahkannya pada truck.



ABSTRACT

In this final project created a tool called Automatic Shifters
CrainMiniature Container On Truck. This device consists of several parts, namely
the Infra red sensor which consists Of Transmitterand Receiver, limit switches,
and DC motorsas their driving force .In this tool using the microcontroller
ATMega 8535. Thumbnail work of this system is that if a truckparked in the
space providedunderwhich there are limit switches, if the limit
switchesautomatically trampled machine conveyor belt that has found the goods
on them, after passing through an infrared sensor, themachine conveyor stops at
places that have been regulated byprogram. After stops utomatically Crain took

the goods and moveon trucks.
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