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RANCANG BANGUN SISTEM KENDALI PERAHU LISTRIK
MENGGUNAKAN REMOTE CONTROL

Oleh:
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ABSTRAK

Perahu listrik merupakan suatu alat transportasi yang dirancang menggunakan
energi listrik sebagai bahan bakarnya dengan menggunakan sistem Pembangkitan
Listrik Tenaga Surya yang menggantikan bahan bakar minyak seperti kebanyakan
di perahu pada umumnya. Perancangan sistem kendali perahu listrik bertujuan
sebagai sarana untuk penelitian-penelitian yang perlu dilakukan diatas perairan.
Sistem  kendali perahu listrik ini menggunakan arduino nano sebagai
mikrokontrollernya yang akan mengendalikan motor DC untuk mengerakan
perahu dan motor servo untuk membelokan setir perahu. Perahu ini dapat
dikendalikan dengan remote control sehingga memungkinkan pengemudi

mengendalikan perahu dari jarak jauh.

Kata kunci : Perahu Listrik, Remote Control, Mikrokontroller, Motor DC

Menyetujui,
Pembimbing Il Pembimbing I
D /
Hadi. S.Si.. M.T Khaiful-Saleh, S.Si., M.Si.
NIP. 197904172002121003 NIP. 17.4505181998021001
Mengetahui,

Erusan Fisika

e

i jDr. Er; ns ) Virgo, S.Si., M.T.
N%Ig.\1970 9101994121001




DESIGN AND CONTROL SYSTEM OF ELECTRIC BOAT USING
REMOTE CONTROL

Oleh:
FALATEHAN ALRAHMAN
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ABSTRAK

An clectric boat is a means of transportation that is designed to use electrical
energy as fuel by using a Solar Power Generation system that replaces fuel oil like
most boats in general. The design of the electric boat control system aims as a
means for research that needs to be carried out on the waters. This electric boat
control system uses an Arduino nano as a microcontroller which will control a DC
motor to move the boat and a servo motor to turn the boat's steering wheel. This
boat can be controlled by remote control allowing the driver to control the boat
remotely.

Keywords: Electric Boat, Remote Control, Mikrokontroller, DC motor
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Negara Indonesia terletak di Asia Tenggara, di garis kKhatulistiwa, di antara
samudera Pasifik dan Hindia, dan di antara benua Asia dan Oseania. Dengan
17.504 pulau, Indonesia adalah negara kepulauan terbesar di dunia. Nusantara
adalah sebutan lain untuk Indonesia yang sering digunakan. Indonesia merupakan
negara yang banyak area perairan seperti laut, danau, sungai dan rawa. Sehingga
diperlukan sebuah alat transportasi yang akan mempermudah manyarakat untuk
menyebrangi ataupun melakukan kegiatan di area perairan. Salah satu alat
transportasi yang sering digunakan untuk menyebrangi area perairan adalah
perahu (Khoeruzzaman & Eko Budihartono, 2021).

Perkembangan perahu sebagai kendaraan pengangkut penumpang dan
barang untuk menyeberangi daerah perairan terus berkembang hingga saat ini.
Sejak penemuan perahu, manusia telah menggunakan perahu untuk menyeberangi
sungai dan laut selama ratusan tahun. Di masa lalu, manusia biasanya
menggunakan rakit, perahu kecil, dan sampan. Kapal yang lebih besar yang
dibangun ketika ada kebutuhan daya yang lebih besar untuk memuat. Bambu,
kayu, dan batang papirus adalah bahan bangunan utama di masa lalu untuk
perahu. Saat ini sudah ada banyak sekali jenis perahu yang telah diciptakan untuk
menyebrangi area perairan berdasarkan kondisi area perairan ataupun kebutuhan
tertentu. Misalnya perahu nelayan yang digunakan oleh para nelayan untuk
berlayar mencari ikan dilaut. Selain itu ada pula perahu karet yang biasa
digunakan untuk evakuasi korban banjir. Bahkan perahu juga digunakan sebagai
transportasi wisata air yang banyak digunakan di tempat-tempat objek wisata air
(Tamaji dkk., 2020).

Pada penelitian yang akan dilakukan, peneliti merancang sebuah sistem
control perahu listrik mengunakan remote control. Perahu listrik sudak banyak
digunakan pada saat ini, dengan memanfaatkan energy listrik yang terdapat
didalam baterai akan menggerakkan motor DC sehingga perahu listrik dapat
bergerak. Dengan dibuatnya sebuah sistem control jarak jauh menggunakan

remote control dalam penelitian ini maka pengemudi dapat mengendalikan perahu



dari jarak jauh tanpa harus berada diatas perahu. Dengan adanya perahu tanpa

awak ini diharapkan dalam penelitian berikutnya dapat dimanfaatkan untuk

penelitian yang dilaksanakan di daerah perairan seperti mengukur kedalaman air.

Penelitian ini sebelumnya sudah pernah dilakukan oleh Khoeruzzaman dan Eko

Budihartono pada tahun 2021, dalam penelitiannya melakukan penelitian

pembuatan sistem control perahu karet menggunakan modul remote control rf 4

chanel.

1.2 Rumusan Masalah

1.

Bagaimana merancang dan membuat sebuah sistem kendali perahu listrik
menggunakan remote control
Bagaimana performa kemampuan remote control dalam mengontrol

pergerakan perahu listrik

1.3 Batasan Masalah

1.

2
3.
4
5

Arduino Nano digunakan sebagai mikrokontroler

Gunakan remote control untuk mengoperasikan kapal dari jarak jauh.
Untuk maju dan mundur penggerak perahu menggunakan motor DC
Untuk ke kanan dan kiri pembelok perahu menggunakan motor servo

Menggunakan motor driver BTS7960 untuk mengatur putaran motor DC

1.4 Tujuan Penelitian

1.

Rancang bangun hardware dan software sistem kendali perahu listrik
menggunakan remote control

Uji performa sistem kendali perahu menggunakan remote control

Sebagai prototype awal untuk penelitian lebih lanjut yang akan dilakukan

di daerah perairan

1.5 Manfaat Penelitian

1.

Bermanfaat untuk khalayak umum atau masyarakat dalam pengembangan
perahu listrik menggunakan remote sebagai transportasi wisata air
Menambah pengetahuan mahasiswa tentang bagaimana cara penggunaan
remote control sebagai pengendali perahu jarak jauh

Hasil penelitian ini dapat digunakan sabagai sarana untuk penelitian di

daerah perairan pada penelitian selanjutnya
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