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Abstract

LRT is a type of passenger train based on electric rails which has the

ability to operate along exclusive routes with special tracks. The LRT trains

themselves are produced by the only manufacturing industry in Southeast Asia,

namely PT INKA Persero. The process of making a train goes through several

stages until it is finally finished and ready for dynamic testing. The dynamic

testing process for LRT trains at PT INKA has a special place for manufacturing

as well as a dynamic test site. The dynamic test workshop at PT INKA still uses a

separate voltage source from the train. An operator is required to pull the voltage

source following the direction of the train's movement. Movements carried out by

operators often experience delays and result in cable connections being lost,

which can endanger operators. The delay was due to the route being used by the

operator, which had several stairs going up and down. This research was carried

out to produce a design for a high voltage source that can move automatically

following the movement of the LRT train during dynamic tests. This high voltage

source automation design uses components, namely IR infrared sensors, rotary

encoder sensors, push buttons, Arduino Uno, motor drivers and DC motors. The

design produces an advantage, namely that the high voltage source has succeeded

in following the movement of the LRT train in accordance with the working

principle.

Keywords: LRT (light rail transit) train, High Voltage Source

mailto:dwilela@gmail.com


vi

Abstrak

LRT merupakan jenis kereta api penumpang yang berbasis rel elektrik

yang mempunyai kemampuan pengoperasian disepanjang jalur eksklusif dengan

lintasan khusus. Kereta LRT sendiri di produksi oleh industri manufacture satu-

satunya di Asia Tenggara yaitu PT INKA Persero. Proses pembuatan kereta

melalui beberapa tahapan sampai akhirnya jadi dan siap diuji dinamis. Proses uji

dinamis kereta LRT di PT INKA mempunyai tempat khusus untuk pembuatan dan

sekaligus untuk tempat uji dinamis. Workshop uji dinamis di PT INKA masih

menggunakan sumber tegangan yang terpisah dengan kereta. Dibutuhkan seorang

operator untuk menarik sumber tegangan mengikuti arah gerak kereta. Gerakan

yang dilakukan operator sering terjadi keterlambatan dan mengakibatkan

sambungan kabel terputus yang akan membayakan operator. Keterlambatan

tersebut dikarenakan track jalur yang dilewati oleh operator ada beberapa jalur

tangga naik turun. Penelitian ini dilakukan untuk menghasilkan suatu perancangan

sumber tegangan tinggi yang dapat bergerak otomatis mengikuti pergerakan dari

kereta LRT pada saat uji dinamis. Perancangan otomatisasi sumber tegangan

tinggi ini menggunakan komponen yaitu sensor IR infrared, sensor rotary

encoder, push button, arduino uno, driver motor dan motor DC. Perancangan

menghasilkan suatu kelebihan yaitu sumber tegangan tinggi sudah berhasil

mengikuti pergerakan dari kereta LRT yang sesuai dengan prinsip kerja.

Kata Kunci : Kereta LRT (light rail transit), Sumber Tegangan Tinggi
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