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I

RINGKASAN

RICO MULTI ANGGARA. 08051381924063. Rancang Bangun Unmanned
Surface Vehicle (USV) Untuk Deteksi Objek Bawah Air (Pembimbing : Ellis
Nurjuliasti Ningsih, M.Si dan Dr. Hartoni, S.Pi.,M.Si).

Pemantauan objek bawah air dapat menjadi alat yang berguna karena

dapat mengumpulkan data secara cepat dan tepat dibandingkan dengan

pemantauan manual dengan perahu yang di kendalikan oleh awak dan di bantu

dengan penyelam. Rancang bangun USV untuk pemantauan objek bawah air

merupakan salah satu solusi untuk meningkatkan efisiensi dan akurasi

pemantauan objek bawah air. USV dapat bekerja secara otomatis dan terus

menerus tanpa perlu adanya operator yang mengawaki, sehingga dapat

mengurangi biaya dan waktu yang dibutuhkan untuk melakukan pemantauan.

Penelitian ini bertujuan untuk menyediakan solusi efisien dan akurat

dalam survei perairan dangkal dengan menggabungkan teknologi USV yang dapat

dikendalikan dari jarak jauh dan kamera untuk pemantauan objek bawah air.

Perancangan dan pengujian dilaksanakan pada Bulan Juni hingga Bulan Agustus

2023 di Laboratorium Penginderan Jauh Kelautan, Jurusan Ilmu Kelautan,

Fakultas Matematika dan Ilmu Pengetahuan Alam, Universitas Sriwijaya dan

pengujian lapangan dilakukan di Embung Universitas Sriwijaya.

Hasil penelitian menunjukkan bahwa dari 3 jenis Trimaran didapatkan

bahwa Trimaran C yang ditempatkan di bagian belakang memiliki keunggulan

signifikan dalam meningkatkan kecepatan USV dengan nilai kecepatan minimal

5.088 knot dan kecepatan maksimal 23.616 knot. Ini terjadi karena posisi

Lambung kiri dan kanan berada di bagian belakang membantu mengurangi

kemungkinan terjadinya gerakan rolling yang berlebihan saat kapal berayun di

atas permukaan air. Stabilitas kapal yang lebih baik ini menjadi kunci untuk

kinerja USV, terutama dalam berbagai kondisi cuaca dan perairan yang bervariasi.

Permukaan dasar Embung Universitas Sriwijaya pada wilayah penelitian memiliki

kedalaman 1 hingga 3 meter dengan persentase kekeruhan 0%.
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I PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Kebutuhan terhadap penelitian bawah air cukup tinggi, khususnya bagi

negara yang daerah lautnya memiliki cakupan yang luas, seperti Indonesia.

Beberapa urgensi penelitian bawah air, antara lain adalah kebutuhan terhadap

pemeliharaan sumber air bersih dari pencemaran, pencarian potensi laut dalam,

kajian arkeologi bawah air, penyelidikan sains, pemetaan dan pengukuran bawah

air, sehingga tingginya kebutuhan terhadap kajian untuk melakukan penyelamatan

bawah air. USV (Unmanned Surface Vehicle) adalah kendaraan laut tanpa awak

yang dapat digunakan dalam bidang kelautan untuk berbagai keperluan, seperti

pemetaan bawah air, pemantauan lingkungan laut, eksplorasi dan pengiriman

barang ke lokasi yang tidak terjangkau oleh manusia (Manik et al. 2017).

Sesuai dengan penelitian sebelumnya yang pernah dilakukan dalam

Munasik et al. (2020) bahwa data yang dihasilkan dari perekaman UAV Drone

adalah foto udara berwarna format kecil dengan resolusi sangat tinggi (15 X 15

cm). Akurasi batas‐batas area terdampak diperlukan untuk pengukuran langsung

yang dilakukan oleh penyelam (snorkeling) dan SCUBA di perairan dengan

melakukan marking (penandaan) pada titik terluar area terdampak menggunakan

GPS (Global Positioning System). Pengambilan data utama berupa tutupan karang

hidup menggunakan metode UPT (Underwater Photo Transect) dengan alat bantu

bingkai berukuran 58 x 44 cm. Pemotretan menggunakan kamera beresolusi tinggi

yang dilengkapi housing kompatibel untuk kegiatan penyelaman.

Penelitian ini membahas tentang perancangan alat yang mampu merekam

objek bawah air tanpa awak menggunakan kamera. Menurut (Perbani dan

Suwardhi, 2014). Survei untuk perairan dangkal, seperti di daerah sungai atau

muara sungai, danau, bendungan maupun daerah sedimentasi biasanya sulit

dilakukan dengan menggunakan kapal yang besar. Adanya kendala logistik,

sulitnya pengerjaan, serta besarnya resiko di lapangan menjadi suatu hal yang

harus dihadapi pada saat melakukan survei batimetri di daerah perairan dangkal.

Hal ini menjadi alasan pembuatan alat perekaman data bawah air yang dapat

merekam data lebih mudah dan efisien.
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USV merupakan alat perekaman data yang dirancang berbasis remote

control yang dapat dikendalikan dari jarak jauh. Alat ini akan dilengkapi kamera

untuk melakukan perekaman data. Perekaman data dilakukan menggunakan

bantuan aplikasi intervalometer sehingga perekaman data dilakukan secara

otomatis melalui smartphone yang ada di dalam (USV) Unmanned Surface

Vehicle. Aplikasi yang digunakan merupakan aplikasi berbayar dengan biaya

terjangkau untuk sekali pembelian.

RC (Remote control) Flysky i6 adalah salah satu jenis pengendali jarak

jauh yang sering digunakan dalam dunia RC atau instrumen jarak jauh. Remote

control ini dirancang untuk mengontrol pesawat terbang, mobil, kapal, dan jenis

kendaraan lainnya yang dikendalikan dari jarak jauh. Remote control ini

dilengkapi dengan layar LCD yang dapat menampilkan informasi tentang status

baterai, sinyal, dan pengaturan pada instrumen tersebut. Jangkauan remote Flysky

i6 dapat mencapai hingga sekitar 500 meter dengan kondisi lingkungan yang

optimal dan tanpa hambatan atau gangguan. Remote Flysky i6 memiliki 6 channel

atau saluran yang digunakan untuk mengendalikan perangkat yang terhubung

dengan remote tersebut (Handalucy dan Taufiqurrahman, 2022).

Pemantauan objek bawah air dapat menjadi alat yang berguna karena

dapat mengumpulkan data secara cepat dan tepat dibandingkan dengan

pemantauan manual dengan perahu yang dikendalikan oleh awak dan dibantu

dengan penyelam. Rancang bangun USV untuk pemantauan objek bawah air

merupakan salah satu solusi untuk meningkatkan efisiensi dan akurasi

pemantauan objek bawah air. USV dapat bekerja secara otomatis dan terus

menerus tanpa perlu adanya operator yang mengawaki, sehingga dapat

mengurangi biaya dan waktu yang dibutuhkan untuk melakukan pemantauan.

Pemantauan dan pemetaan objek bawah laut sangat penting untuk

memahami kondisi objek bawah laut saat ini dan bagaimana perubahan yang

terjadi dari waktu ke waktu. Diharapkan dilakukan pengambilan data secara

konsisten sehingga mengetahui perubahan data. Data yang dihasilkan dari

pemantauan dan pemetaan bawah laut dapat digunakan untuk mengelola dan

melindungi ekosistem lautan, serta membantu dalam menghadapi perubahan iklim

di masa depan.
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1.2 Rumusan Masalah

Penggunaan Unmanned Surface Vehicle (USV) dalam pengambilan data

hidrografi di Indonesia masih jarang digunakan dalam survei hidrografi. Pada

bidang survei perairan dangkal menggunakan drone hasilnya dianggap kurang

maksimal karena data yang diperoleh tidak dapat menembus perairan. Unmanned

Surface Vehicle (USV) juga masih terbatas dan harganya sangat mahal. Sehingga

alat ini dirancang agar dapat melakukan pengambilan data di perairan dangkal dan

memperoleh perekaman data yang dapat dilihat dan diolah lebih lanjut

menggunakan aplikasi post processing.

Kelebihan Unmanned Surface Vehicle (USV) ini dapat digunakan di

perairan yang tidak dapat dilalui oleh kapal dengan awak, termasuk lingkungan

dengan tingkat ancaman yang tinggi atau area yang telah terkontaminasi nuklir,

biologi, atau bahan kimia. Pengambilan data di daerah dangkal dapat dilakukan

pemetaan habitat dasar perairan seperti padang lamun dan terumbu karang.

Perlakuan ini diharapkan tidak merusak ekosistem karena Unmanned Surface

Vehicle (USV) melakukan perekaman data dari permukaan perairan yang

dikendalikan melalui remote control.

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan maka didapatkan rumusan

masalah antara lain:

1. Bagaimana rancang bangun USV yang bersifat sederhana dan mudah

digunakan?

2. Bagaimana cara mendapatkan informasi dari USV untuk objek bawah air?

1.3 Tujuan

Adapun tujuan dari penelitian ini, yaitu:

1. Merancang USV untuk mendeteksi objek bawah air.

2. Menguji kinerja USV untuk mendeteksi objek bawah air.

1.4 Manfaat

Manfaat yang diharapkan dari penelitian ini yaitu alat yang dirancang

diharapkan berguna dan membantu dalam memberi informasi seperti objek bawah

air pada kegiatan laboratorium, penelitian lapangan, dan kegiatan lainnya.
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