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ABSTRAK

Rancang Bangun Simulator Excavator Dengan Sistem Kendali Jarak Jauh
(2015 : 11 + 95 Halaman + Daftar Gambar + Daftar Tabel + Lampiran)

Tujuan utama dari rancang bangun simulator excavator dengan sistem
kendali jarak jauh adalah untuk mengetahui penerapan excavator dengan sistem
penggerak yang berbeda pada umumnya, dan juga sebagai sarana pembelgjaran
yang merupakan sadlah satu metode pembelgaran yang sangat baik guna
mengetahui komponen, fungsi, dan carakerjadari excavator tersebut.

Rancang bangun simulator excavator dengan sistem kendali jarak jauh ini
menggunakan mekanisme mekatronika, dimana sistemnya terdiri dari bagian
mekanik dan elektrik. Sistem penggerak mekanis utama dihasilkan oleh sistem
pneumatic (angin) yang bersumber dari kompresor, dan akan diteruskan ke
selenoid valves untuk ditujukan langsung ke silinder bucket, arm, dan boom..
Sumber penyuplai energi yang dipakai adalah 2 buah baterai kering 12 volt,
dimana berfungsi sebagai penggerak motor power window. Simulator Excavator
ini memiliki undercarriage yang dapat bergerak ke segala arah, dapat melakukan
pergerakan swing 360 deragjat dan tentunya dapat melakukan pekerjaan mengeruk,
menggali layaknya Excavator sesungguhnya. Excavator ini dikendalikan
menggunakan remote control (joystick) yang dimana pengoperasian nya sangat
sederhana.

Vi
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