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DAFTAR NOTASl 

Luas permuaan daun emudi, m 

=Jarak sumbu poros kemudi kepermukaan dcpan kemudi, m 

- Luas bidang tekan shinder hvdrolik, mt 

Angka beta 

= Kochisn gaya n o r m a l  

Koefisien tangensial 

Koefisien drag 

Koefisien l ift 

- Pressure drop. kg'em 

Diameter dalam slinder ,  em 

Daya h istrik motor, kw. 

-- Diameter piston rod. ine 

Diameter dalam pupa discharge. mm 

= Diameter dalam pipa hisap, mm 

pameter lar prpa hsap, mm 

= Fffisens total pompa 

Ettisiens: tiltras1 

-- Effisiensi volumetr ic sil inder 

Eftisiensi volumetrie pompa 

- Caya yang bekera pada daun kemudi, kg 

- Gaya yang dihasikan sil inder hydrolik, kg 

Faktor gesekan. 

= Faktor korekst 

- Koefisten tahanan pada katup dan t i t t i n g  

= Pamang lengan tler, m 

M Momen ld rodmamik ,  kg m 



N - P t a r a n  pompa, rpm 

p = Tekanan discharge pompa. kg'cm 

P, T e n a g a  masukan p o m m p a ,  k W  

P,, ekanan kerja maksmum. kg cm 

P,, = Tenaga hydrol ik  pompa, kW 

P,, - G a y a  normal. kg 

P, G a y a tangens ia l ,  kg 

P, C a v a  depan. kg 

P. Gaya angkat. kg 

Q Debi fhuida, m d t  

R  Bilangan Reynold 

- larak antara pusat tckan gaya dengan sumbu poros kemudi, m. 

p =Masa  j e m i s  air laut. k g m  

s  =  Panyang langkah piston, mm 

s; -Faktor keamanan 

s = Langkah piston terkorcksi, mm 

T = Teba lp mpa .  mm 

T ,  T o r s t kemud i .  kg m 

T ,  t ens i l e  strength, Iba 

t -V i skostas  absolut, P a  s 

ecepatan ahran flda,  m/ dt 

V apastas t c s c o n ,  m  

V  Displasemen piston. m 

v Viskostas k m n e m a t I s .  cSt 

X, Jarak pusat gaya tekan kemudi ke ujung depan daun kemud1, m 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

I . 1 .  LA TAR BELAKANG. 

Sebagai salah satu sistem permesinan bantu di kapal, sistem kemudi 

(steering gear) merupakan bagian terpenting dalam pengendalian gerakan kapal 

selama berlayar maupun ketika merapat dan meninggalkan pelabuhan 

Pengendalian kapal meliputi gerakan-gerakan berbelok atau gerakan lurus yang 

dilakukan oleh sistem kemudi. Pada kapal-kapal kecil yang melayari dan 

memasuki perairan-perairan sempit dan pelabuhan-pelabuhan kecil dibutuhkan 

kelincahan bergerak, dalam arti banyak merubah arah dalam waktu yang relat if 

pendek Sedangkan pada kapal-kapal samudera yang hanya dapat memasuki 

pelabuhan-pelabuhan besar dimana tersedia fasilitas- fasilitas pembantu sepert 

kapal tunda, sistem kemudinya lebih banyak berfungsi menjaga kemantapan arah 

Sehingga dapatlah dikatakan fungsi kemudi adalah memberikan balans pada 

kapal baik dalam putaran maupun arah gerak lurus. 

Untuk menjamin ketepatan pengendalian, maka suatu mesin kemudi harts 

memiliki karakteristik tertentu yang meliput i :  

- Bekerjanya dapat dipercaya, tidak terjadi kegagalan dalam operasinya 

- Dapat dipakai dalam jangka waktu yang lama 

- Mampu menempatkan kemudi sesuai dengan sudut yang dibutuhkan pada 

kecepatan penuh 

- Memungkinkan dirubah dengan cepat dari type pengemudian utama 

kepengemudian bantu 

- Memungkinkan untuk dapat diawasi dari beberapa tempat yang ada di kapal 



- Mempunyat ukuran secara keseluruhan dan berat sekecil mungkin 

- Konstruksinya sederhana, pemehiharaannya dan perbaikannya dapat 

dilaksanakan dengan mudah. 

- Ekonomis dalam pengoperasiannya 

Berdasarkan perkembangannya, jenis-jenis mesin kemudi dibedakan 

berdasarkan tenaga penggeraknya antara lai n  

I .  Mesin kemudi yang digerakkan dengan tangan ( hand steering gear ) 

2 M e s i n  kemudi berpenggerak uap ( steam steering gear ) 

3. Mesin berpenggerak listrik (electric steering gear) 

4 Mesin kemudi dengan penggerak peralatan hydrohe (hydrolie steering gear) 

dan pneumatis 

Seiring dengan perkembangan teknologi maka sistem kemudi pun 

mengalami kemajuan. Dani jenis-jenis mesin kemudi tersebut, dalam dekade 

terakhir im i  lebih banyak kapal dibuat dengan mesin kemudi hydrolic. Hal ini 

mehihat kelebihan-kelebihan yang dimihiki sistem hydrolic disamping memenuhi 

karakteristik yang diperlukan untuk sistem kemudi, sistem kemudi ini memihiki 

kelebihan dibandingkan sistem kemudi lainnya susunannya yang rngkas 

kerjanya tidak berisik ukuran secara keseluruhannya kecil dalam hubungannya 

dengan torsi yang besar, gerakannya lembut, sensitive terhadap kontrol 

pengendalian dan sebagainya. 

Mehihat kenyataan tersebut maka penulis membahas sistem kemudi 

hydrolic dan electric dengan judul :  " M e m b u a t  rancangan sistem kemudi kapal 

yang bekerja secara e l e c t r i c  dan h y d r o l i c  beserta sistem p e n g e n d a l i a n n y a "  

I . 2 .  TUJUAN PENULISAN.  

A d a p u n  tujuan p e n u l i s a n  d a l a m  tu gas a k h i r  i n i  adalah " M e m b u a t  

rancangan s i s t e m  kemudi kapal yang bekerja secara e l e c t r i c  dan h y d r o l i c  beserta 

sistem p e n g e n d a l i a n n y a "  
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1.3. BATASAN MASALAII 

Pembahasan dalam tugas akhir ini dibatasi pada 

-- Perhitungan dimensi silinder hydrolic, perhitungan meliputi besarnya torsi 

maksimum yang bekerja pada daun kemudi, gaya-gaya yang diteruskan kepada 

tiller serta gaya-gaya yang harus dihasilkan oleh bekerjanya silinder hydro lie. 

Pcncntuan tcnaga pompa dan motor listrik. 

1.4. MET ODE PENULISAN. 

Penulisan tugas akhir ini menggunakan metode 

-- Stdi literatur 

- Analisa masalah, yang meliputi analisa perhitungan dan sistem pengendaliannya 
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