BAE IV

KESIMPULAN

Setelah simulasi dilakukan, dari analisis hasiinya dapat ditarik
kesimpulan sebagai berikut :

1.Pengendali fuzzy dapat digunakan dengan bak untuk mengendalikan
perubahan sudut slewing yang diperlukan dalam sistem pengendali kran
kapal ditinjau dari kemampuannya memperbaiki tanggapan waktu rata-
rata 9 detik lebih cepat untuk setiap waktu slewingnya atau dalam
memindahkan setiap satu container. Jadi dalam melakukan bongkar
muat 208 TEU'S ada efisiensi waktu sebesar 1 jam 2 menit 24 detik.

2. Berkurangnya waktu yang ditempuh oleh sistem untuk mencapai
keadaan stabil (steady state) mengakibatkan over shoot pada setiap
sudut slewing yang diinginkan dan akan terbentuk kesalahan dalam
kemampuan menstabilkan sistem (steady state error), dimana steady
state error dalam simulasi ini relatif kecil atau dapat diabaikan.

3 Dalam pengoperasian kran Kkhususnya dalam melakukan slewing,
Operator tidak perlu lagi mengatur untuk menghentikan jalannya kran
pada sudut yang diinginkan, karena sistem kendali fuzzy secara otomatis

dapat mengerjakan sesuai dengan aturan-aturan kendali fuzzy yang

telah ditetapkan.
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Lampiran {. Crane Cycle (Siklus Kran)
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Lampiran §l. Gerak memindahkan barang (Slewing)
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Lampiran lll. Respon waktu perubahan sudut slewing
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» Respon waktu perubahan sudut slewing 125°
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e Respon waktu perubahan sudut siewing 115°
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¢ Respon waktu perubahan sudut slewing 107°
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e Respon waktu perubahan sudut slewing 96°
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s Respon waktu perubahan sudut slewing 84°
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» Respon waktu perubahan sudut slewing 73°
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* Respon waktu perubahan sudut slewing 65°
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e Respon waktu perubahan sudut slewing 55°
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* Respon waktu perubahan sudut slewing 41°
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Lampiran V.

Perbandingan Waktu Slewing Simulasi dan Pengamatan

pada Cargo Hold No.2 KM. CARAKA JAYA Il 4180 DWT

Waktu slewing tiap 1 pdi kemas (1 TEU) lebh cepat = 898 detik, atau 9 detik per satu kall slewing

Untuk melakukan bongkar muat peti kemas sebanyak 208 TEU'S, memerlukan waktu slewing selama :

9x208 TEUx2 =

3744 deik
624 menit =

1 jam 2 menit 24 detik

No. Sudut Slewing Ter | Bay - Row Waldu Simuiasi {is) Waktu Pengamatan {lp) Selisih Wakiu (s -tp)
1} detk detik detik

1 12% S 9-A 3300 4804 -15.04
2 107 5 9-B 30.00 41.89 -11.89
3 96 5 9-C 2700 3700 -10.00
4 84 S 2-D 2400 3157 -757
S 73 5 8B 21.00 2647 547
6 59 S5 9-F 18.00 19.70 -1.70
7 130 5 1A 3800 5584 -17.84
B 125 5 11-B 3400 4978 -15.78
9 103 5 11-C 2500 40.12 -11.12
10 77 5 11-D 2200 2834 -634
1 5 S 11-E 17.00 17.68 068
12 41 =1 11-F 15.00 17.08 -208
13 114 = 9-A 31.00 4497 -13.97
14 103 3 S-B 2000 4012 -11.12
15 80 %] g.c 2500 3430 930
16 77 3 9-D 2200 2834 634
17 66 =l 9-E 1900 2314 -4.14
18 133 3 11-A 3600 5542 -19.42
19 15 3 1 -B 3200 4541 134
20 20 ) 11-C 2500 3430 930
2 g5 3 11-0 19.00 2265 365
22 47 3 11-E 1600 17.38 -1.38
L= -197.54
trata-rata = 298
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