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DAFTAR MNOTASI

Luas permukaan daun kenudi, m°
Jarak sumbu poros kemudi kepermukaan depan keinuds
Luas bidang tekan sidinder hvdrolik. m
Angka beta

Koefisien wekanan

Koetisien gava normal,

Koelisien tangensial

Koefsien drag

Koclisien Ll

Pressure drop. kg/em

Pramicter datomy stlinder, e

Dava histrik metor, kw.

Diameter piston od. e

Diameter daiam pipa discharge. mm
Drinnetor datamy pipa Bisap, mm
Prameler juas paps fusap, mn
Fllsiensoamekanis

Frfsensa 1otal ponpa

Ettisiens: Hiras.

Elfisiensi welumenic silinder

L fimiensi volumetric pompa

- Crava vang bekerja pada daun k emudi, kg

Grava vang dihasilkan sihnder hydrolik, kg
lFaktor ¢ esckan.

Faklor korcks

kKoefisien tahanan pada Ratup dan fitting,
Tampang Jeng an nler, mm

Momen hdhodinanuk, kg om
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pOMpA rpny
Tekanan discharae pompa, hyzem
Jenapa masukan pormpa, LW
tekanan kerja maksmum. kgoem
Tenaga hvdrohk pompa, kW
=(rava normal. ke
Guniitang ensral, Ky
Gava depan. kg
Guya angkat, ke
Debat hada, md v

Bilangan Reweld

Jarak antara pusat (chan pava dengan sumbi poros kemndi, .

Masa joms wr lawt, hgand
Pansang tangkah piston. mm
Faktor keamanan
= Lang Kah piston terkoreksi. mim
Lepangan geser. kg/cm
Tebalpipa, mm
forsthemudr, kg m
lenside streng the han
=\Mskositas absolut, Pa s
Kecepatan alran tluds, m/di
Rapasitas rosonin,
Dispiasemen piston. m’
Visk 0st1as kimemaus. ot

Jarak pusat gava wekan kemudi ke yung depan daun kemud,
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PENDAHULUAN

l.I. LATAR BELAKANG.

Sebagai salah sat sistem permesinan bantu di kapal, sistem Kemud
(steering gear) merupakan bagman terpenting dalam pengendalian gerakan kapal
selama  berlayar maupun  kettka merapat  dan  menmggalkan  pelabuban
Pengendalian kapal meliputi gerakan-gerakan berbelok atau gerakan lurus yang
dilakukan olech sistem kemudi Pada kapal-kapal kecil vang melayari dan
memasuki peraran-perawan sempit dan pelabuhan-pelabuban kecil dibutubkan
kelincahan bergerak, dalamy arti banyak merubah arah dalam waktu yang relatif
pendek. Sedmg kan pada kapal-kapal samudera vang hanya dapat memasuki
pelabuhan-pelabuhan besar dimana tersedia fasilitas- fasilitas pembantu sepert
kapal tunda, sistem kemudinya lebih banvak berfungsi menjaga kemantapan arah
Selingga dapatlah dikatakan fungsi kemudi adalah memberikan balans pada
kapal baik dalam pwaran maupun arah gerak lurus.

Untuk menjamm ketepatan pengendalian, maka suatu mesin kemudi harus
memiliki karakterisuk tertentu yang meliputi;

— Bekerjanya dapat dipercaya, tidak terjadi kegagalan dalam operasinya,
Dapat dipakar dalam jangka wakiu vang lama
= Mampu menempatkan kemudi sesuan dengan sudut yang dibutuhkan pada

kecepatan penuh

— Memungkinkan  dirubah  dengan  cepat  dari type pengemudian  utama
kepengemudian bantu

- Memungkmkan untuk dapat diawasi dari beberapa tempat yang ada di kapal,



=  Mempunya ukuran secara keseluruhan dan berat sekecil mungkin

— Konstruksinya  sederhana, pemebharaannya  dan perbakannya  dapat
dilaksanakan dengan myudah,

= Ekonomis dalam pengoperasiannya

Berdasarkan perkembangannya, jenis-jems mesin - kemudi  dibedakan
berdasarkan  tenaga penggeraknya antara lam
I Mesin kemudi vang digerakkan dengan tangan ( hand steering gear ).
2Mesin kemudi berpenggerak uap  steamy stecring gear ).

4 Mesi kemudi dengan penggerak peralatan hadrohe (hydrolic steering gear)
dan pncumats.

Sering - dengan perkembangan  teknologi maka  sistem kemudi  pun
mengalami kemajuan. Dari jenis-jenis mesin kemudi tersebut, dalam dekade
terakhir ini lebih banyak kapal dibuat dengan mesin kemudi hydrolic. Hal ini
melilat kelebihan-kelebihan vang dimiliki sistem hvdrolic disamiping memenuh
karakteristik yang diperlukan untuk sistem kemudi; sistem kemodi ini memiliki
kefebihan  dibandingkan  sistem kemudi lamnya © susunannva vang ringkas
kerjanya tidak bensik ukuran secara kescluruhannya keail dalam hubungannya
dengan  torsi yang  besar, gerakannya lembut, sensitive terhadap kontrol
pengendahian dan sebagainva

Melihat kenyataan tersebut maka penulis membahas  sistem kemudi
hydrolic dan electric dengan judul : “Membuat rancangan sistem kemudi kapal

vang bekerja secara electric dan hydrolic beserta sistem pengendaliannya”

1.2, TUJUAN PENULISAN.
Adapun twguan penulisan dalam tugas akhir ini adalah  “Membuat
rancangan sistem kemudi kapal yang bekerja secara electric dan hydrolic beserta

sistem pengendaliannya™
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1.3. BATASAN MASALAIL
Pembahasan dalam tugas akhur 11 dibatasi pada
Perhitungan dimens: silinder hydrohe, perhitungan melputi besarnya torsi
maksimum vang bekerja pada daun kemudi, gaya-gava vang diteruskan kepada
tilicr serta gaya-gaya yang harus dihasilkan olch bekerjanya silinder hydrolc.

Pcnentuan tchaga pompa dan motor hstrik.

L4, MET ODE PEN ULISAIN.
Penulisan tugas akhr ini menggunak an metode
Stedi literatur

Analisa masalah, yang meliputi analisa perhitungan dan sistem pengendaliannya




