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ABSTRAKSI

Satria Aji Pangestu, (2023) NIT. 551811236921.T, “Analisis tidak bekerjanya
bow thruster pada saat manouver di MV. Pulau Hoki”. Program
Diploma 1V, Teknika, Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang,
Pembimbing I:  Tonny  Santiko,S.ST.,MSi.,M.mar.E.  dan
Pembimbing I1: Kresno Yuntoro,S.ST,M.M.

Bow thruser system adalah pesawat bantu untuk manouvering kapal waktu
akan sandar atau akan meninggalkan dermaga, yaitu dengan memanfaatkan
putaran propeller yang memberikan gaya axial/ gaya dorong melintang pada
haluan kapal.

Rumusan masalah dari penelitian ini adalah faktor apa yang menyebabkan
gangguan pada bow thruster, apa dampak yang ditimbulkan, dan apa upaya yang
dilakukan terhadap masalah yang ada. Perumusan tersebut agar lebih selektif,
berjenjang serta sesuai dengan makna, maka penulis menggunakan metode
analisis deskriptif kualitatif dimana dalam metode tersebut peneliti memperoleh
data utama dari wawancara dan observasi. Dan penulis juga menggunakan metode
SHEL vyaitu software, Hardware, Environment, Liveware.

Berdasarkan hasil penelitian ini disimpulkan bahwa penyebab tidak
bekerjanya pada bow thruster adalah timbulnya korosi pada pipa penyangga yang
menyebabkan kabel terkelupas sehingga terjadi gesekan yang menimbulkan
hubungan singkat, dan sistem kontrol dari pesawat bantu bow thruster tidak
bekerja dengan baik. Pengoperasian bow thruster yang tidak normal berdampak
pada terganggunya proses manouver kapal, upaya yang dilakukan untuk
menghindari terjadinya kendala pengoperasian pada bow thruster adalah
melakukan penggantian komponen yang rusak/ tidak berfungsi dengan baik
dengan komponen-komponen yang baru.

Kata Kunci: bow thruster, kelistrikan, Shell Application Theory
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ABSTRACT

Satria Aji Pangestu, (2023) NIT. 551811236921.T, “Analysis of the malfunction
of the bow thruster during manouver on ship MV. Pulau Hoki”, program
Diploma 1V, Technical, Merchant Marine Polytechnic of Semarang,
Supervisor 1 : Tonny Santiko,S.ST.,MSi.,M.mar.E and Supervisor Il :
Kresno Yuntoro,S.ST,M.M.

Bow thruster system is a auxiliary aircraft for manouvering the ship when it
lean or will leave the dock, namely by utilizing the propeller rotation which
provides axial force/ transverse force on the bow of the ship.

The formulation of the problem of this research is what factors cause
disturbances to the bow thruster, what impacts are caused, and what efforts are
made to overcome the existing problems. The formulation is to be more selective,
tiered and in accordance with the meaning, the writer uses a qualitative descriptive
analysis method in which the researcher obtains the main data from interviews
and observations. And the author also uses the SHEL method, namely software,
hardware, environment, liveware.

Based on the results of this study it was concluded that the cause of the bow
thruster not working was the corrosion of the support pipe which caused the cable
to peel off, and the control system of the bow thruster auxiliary aircraft did not
work properly. The abnormal operation of the bow thruster has an impact on the
disruption of the ship’s manouvering process, efforts are made to avoid
operational problems with the bow thruster by replacing components that are
damaged/ not functioning properly with new components.

Key Words : Bow thruster, Elektrical, Shell Application Theory
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BAB |

PENDAHULUAN

Latar Belakang

Teknologi modern berkembang pesat di berbagai industri, termasuk
transportasi laut. Penggunaan kapal dengan beberapa jenis dan ukuran yang
berbeda-beda, berubah-ubah sesuai dengan keadaan wilayah operasi dan
peruntukannya, merupakan salah satu faktor atau komponen penunjang
transportasi laut. Salah satu pilihan transportasi air yang dapat digunakan
untuk memindahkan orang atau barang dari satu lokasi ke lokasi lain adalah
penggunaan kapal laut. Tentu saja, mereka membutuhkan mesin kapal yang
sesuai untuk menyediakan layanan transportasi laut. Oleh karena itu,
perusahaan pelayaran dituntut untuk memelihara kapal yang selalu sigap
memberikan pelayanan transportasi di laut. Pesawat bantu, salah satunya
adalah bow thruster, diperlukan untuk mendukung kinerja mesin induk agar
dapat menjamin kelancaran pelayaran.

Ada banyak jenis kapal yang mengangkut produk dan kargo antar
pelabuhan. Menurut praktek penulis, kapal dengan DWT 36906 yang
dilengkapi dengan peralatan bantu manouver berupa bow thruster, yang
memungkinkan kapal untuk melakukan pergerakan sendiri tanpa bantuan
kapal lain, termasuk saat keluar masuk pelabuhan. Bow thruster adalah
sebuah peralatan yang mengubah arah kapal dengan menggunakan baling-

baling yang diletakkan di haluan kapal. Anomali dengan pendorong haluan



dapat membuat manuver menjadi lebih sulit. Apabila pesawat bantu bow
thruster yang berfungsi untuk membantu manuver dan mengalami
kerusakan akibat perawatan yang kurang baik maka sistem pengoperasian
bow thruster yaitu menghasilkan gaya dorong melintang pada haluan kapal
terganggu, dan dapat terjadi gangguan.

Seperti halnya dengan MV. Pulau Hoki, saat sedang bergerak untuk
proses pembongkaran dan memuat di pelabuhan, secara tak terduga bow
thruster kehilangan tenaga sehingga menyebabkan manuver terganggu.
Karena itu, penting untuk melakukan inspeksi dan perbaikan. Karena
perbaikan ini memakan waktu, operasional kapal akan terhambat.

Menurut Dimas (2019) Bow thruster perlu dirawat dengan baik sesuai
dengan petunjuk di manual untuk mengatasi kerusakan. Bahaya atau resiko
yang dapat mempengaruhi sistem harus dikenali agar mendapatkan hasil
yang lebih baik. Hal ini akan memungkinkan penerapan langkah-langkah
pencegahan dan penanggulangan yang efektif dengan cepat jika terjadi
gangguan.

Oleh karena itu, penulis untuk membuat makalah dengan judul “Analisis
penyebab tidak bekerjanya bow thruster pada saat manouver Di MV. Pulau
Hoki”. Penulis harus memiliki kemampuan untuk memahami bagaimana
cara memperbaiki atau mencegah masalah kerusakan, serta pengetahuan
tentang kemampuan untuk mengenali situasi atau faktor, risiko dan masalah
operasional yang mungkin timbul dalam system operasional pesawat bow

thruster di kapal.



Fokus Penelitian
Pada skripsi ini penulis membahas tentang pengaruh kerusakan pada
bow thruster terhadap kelancaran manouver di MV. Pulau hoki yang tidak
bekerja secara normal.
Rumusan Masalah
Penulis dapat memilih beberapa isu kunci dari uraian yang diberikan di
atas untuk membantu pembahasan dalam hal-hal berikutnya. Penulis
menguraikan berbagai permasalahan yang akan dibahas dengan mencari
solusi, permasalahan yang akan dibahas dalam skripsi ini meliputi:
1. Apa penyebab terjadinya gangguan kehilangan daya bow thruster pada
saat manouver di MV. Pulau Hoki?
2. Apa dampak terjadinya gangguan saat pengoperasian bow thruster pada
saat manouver di MV. Pulau Hoki?
3. Upaya apa yang dilakukan untuk mengatasi gangguan pengoperasian
bow thruster di MV. Pulau Hoki?
Tujuan Penelitian
Tujuan utama dari tesis ini adalah untuk menghasilkan ide dan
pengalaman tentang berbagai kecelakaan terkait kapal, terutama yang
melibatkan problem atau gangguan yang sering terjadi, serta untuk
mengidentifikasi potensi bahaya untuk safety dalam penggunaan sistem
pesawat Bow Thruster. Akibatnya, berikut ini adalah beberapa tujuan

penelitian ini:



1. Untuk mengetahui faktor penyebab gangguan kehilangan daya bow
thruster pada saat manouver di MV. Pulau Hoki.

2. Untuk mengetahui dampak dari gangguan Kinerja bow thruster pada saat
manouver di MV. Pulau Hoki.

3. Untuk mengetahui upaya mengatasi gangguan pada pengoperasian bow

thruster pada saat manouver di MV. Pulau Hoki.

E. Manfaat Hasil Penelitian
Berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan, penulis bertujuan

untuk memberikan kontribusi yang bermanfaat seperti yang disebutkan

berkut ini:

I Manfaat Secara Teoritis
a. Penulis dapat mempelajari apa yang terjadi ketika bow thruster
mengalami masalah.
b. Penulis dapat menentukan seberapa penting penjadwalan perbaikan
bow thruster.
2. Manfaat Secara Praktis
a. Bagi Masinis
Temuan dari studi ini berharap dapat digunakan oleh para masinis
sebagai panduan untuk pemeliharaan bow thruster di atas kapal.

b. Bagi Taruna Taruni Pelayaran Jurusan Teknika

Hasil penelitian ini diharapkan dapat menjadi bahan pembelajaran
yang bermanfaat bagi Taruna Pelayaran khususnya jurusan teknik
tentang cara pengoperasian dan perawatan bow thruster di atas

kapal agar tidak mengalami kendala.



C.

Bagi Perusahaan Pelayaran

Temuan penelitian ini dapat digunakan oleh perusahaan pelayaran
sebagai landasan untuk mengembangkan prosedur baru dalam
mengelola pemeliharaan bow thruster.

Bagi PIP Semarang

Tulisan ini dapat menjadi fokus perhatian bagi PIP Semarang agar
pengetahuan tentang bow thruster meningkat dan dapat
dimanfaatkan sebagai sumber informasi lebih lanjut bagi calon

perwira yang akan beroperasi di kapal.



BAB Il
KAJIAN TEORI

A. Deskripsi Teori

Untuk menambah pembahasan dan pendukung mengenai skripsi yang
berjudul penyebab tidak bekerjanya bow thruster pada saat manouver di
atas kapal MV. Pulau hoki, maka diperlukan beberapa kajian teoritis yang
relevan untuk perdebatan dan pemecahan masalah, maka penulis
membahas beberapa teori tentang bow thruster dari perspektif alat
tersebut.
1. Pengertian Bow Thruster

Bow thruster adalah suatu alat pendorong yang dipasang pada kapal-
kapal tertentu untuk membantu manouver kapal. Pada saat manouver
dijalankan, posisi kapal begitu sulit untuk melakukan olah gerak karena
diameternya efisien. Sehingga membutuhkan alat pendorong ini agar
menghasilkan olah gerak kapal yang efisien.

Menurut S Wilastari (2020) bow thruster merupakan sebuah pesawat
bantu ketika kapal berolah gerak, berupa baling-baling yang dipasang
dibagian depan kapal kearah kanan atau kiri, sehingga dengan mudah
dapat mengolah gerak dengan lincah dan aman pada saat kapal sandar
maupun meninggalkan pelabuhan. Unit pendorong dibuat terdiri dari
baling-baling yang ditopang sejumlah alat bantu gerak, antara lain motor

listrik, dan diposisikan melintang dalam terowongan di lambung kapal.



Selama operasi, baling-baling menarik atau menekan air ke dalam
terowongan di mana air mengalir sesuai kebutuhan untuk menggerakkan
kapal ke kiri atau ke kanan. Penggunaan pesawat ini paling berhasil saat
kapal bergerak perlahan atau saat tidak bergerak, dan biasanya
diperintahkan dari anjungan.

Menurut Rizki Rachmatullah (2019) Bow thruster adalah alat yang
digunakan sebagai bantuan manouver kapal, yang mampu menghasilkan
Gerakan yang diinginkan saat kapal sedang melakukan manuver.

Pesawat ini membantu meningkatkan kelincahan kapal saat melaju
dengan kecepatan rendah atau saat kapal berada di jalur sempit sehingga
memudahkan kapal untuk berangkat dari dermaga dan saat akan sandar di
dermaga. Pendorong yang dikendalikan oleh pengontrol pitch dan yang
mekanisme kontrolnya berasal dari baling-baling pitch itu sendiri dikenal
sebagai bow thruster Kawasaki KT-B.

Merupakan peralatan yang digunakan untuk mengubah arah gerak
kapal dengan menggunakan tenaga propeller. Contohnya adalah jenis bow
thruster seperti :

a) Tunnel Thruster
b) Rectractable Thruster
c) Azimuth Thruster

a. Tunnel Thruster

Tunnel Thruster adalah terowongan penggerak atau sebuah alat

yang berfungsi sebagai suatu sistem dengan pendorong haluan dan



dirancang untuk mengalirkan aliran air asin sehingga kapal bisa bergerak
dengan leluasa. Pendorong terowongan terletak di bagian depan melintang
sisi kapal, di belakang sekat haluan. ditenagai oleh motor listrik dan
hidrolik untuk menggerakkan pendorong terowongan mulai dari 15 kw
hingga 1300 kw. Baja, aluminium, dan FRP merupakan material yang
digunakan pada struktur tunnel thruster, tergantung dari jenis kapal atau
konstruksi kapal secara keseluruhan. Terowongan penggerak utama, panel
kontrol listrik, dan kontrol kemudi adalah semua bagian dari bagian
pendorong terowongan.
b. Rectrable Thruster

Rectractable thruster adalah Pendorong yang dapat ditarik
menyerupai terowongan tetapi dapat dilipat kembali ke dalam sarungnya
setelah pekerjaan selesai. Dari 20 kW hingga 1000 kW tenaga listrik dapat
digunakan untuk mengemudi dan kemudi hidrolik. Karena motor bergerak
naik turun, garis panduan tidak akan terputus. Bergantung pada jenis
kapalnya, bahan selubung atau kasing pendorong mungkin baja atau
aluminium. Busi dan kemudi hidraulik penuh terdiri dari sistem motor
hidraulik yang dapat ditarik, sistem tenaga hidraulik tertutup dengan katup
kontrol, dan panel kontrol utama dengan joystick kontrol.

c. Azimuth Thruster

Azimuth thruster adalah Bow thruster dengan kemampuan azimuth
dapat digerakan atau berputar 360 derajat. Tergantung pada daya yang
diinginkan, antara 150 dan 1300 kW. Pendorong Azimuth berguna untuk

propulsi serta untuk kemudi dan manuver kapal. Untuk mencapai



kecepatan maksimum, setiap propulsi dapat disetel untuk kecepatan atau
daya dorong kapal. Pendorong azimuth hadir dalam dua jenis: L-Drive,
yang menggunakan dorongan motor listrik dan dikendalikan oleh motor
penggerak hidrolik, atau Z-Drive, yang menggunakan 11 mesin diesel dan
dapat dioperasikan langsung dari mesin kemudi. Sistem autopilot dapat
digabungkan dengan sistem kontrol pendorong azimuth.

2. Bagian-Bagian Bow Thruster System
Sistem bow thruster terdiri dari komponen-komponen yang bekerja sama
dalam menggerakkan sistem. Komponen penting sistem bow thruster
adalah:
a). Thruster assembly
1). Drive motor
Electromotor adalah sumber pendorong atau elemen yang
merupakan bagian dari bow thruster. Elektromotor bekerja dengan
mengubah energi listrik menjadi energi mekanik. Stator dan rotor
adalah komponen utama motor listrik. Stator merupakan bagian
motor yang diam dan terdiri atas badan motor, inti stator, belitan
stator, bearing, dan terminal box dan rotor adalah sebuah alat
mekanik yang berputar/baling-baling.
2). Power transmission gear
Power transmission gear adalah Sistem roda gigi transmisi
daya bermanfaat untuk menerjemahkan torsi penggerak motor dan
perubahan kecepatan putaran menjadi torsi dan berbagai kecepatan

maju untuk penggerak akhir (baling-baling). Konversi ini
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melemahkan atau meningkatkan kecepatan rotasi tinggi dengan
menurunkannya. Transmisi secara umum adalah salah satu bagian
dari sistem pemindah tenaga (power train) yang melakukan tugas
antara lain memindahkan tenaga/putaran mesin dari kopling ke
poros baling-baling dan mengatur momen mesin untuk memenuhi
tuntutan. Berikut ini penjelasan dari beberapa komponen gear
transmission:

a. Input shaft (poros input) adalah Poros masukan adalah bagian
yang menerima momen keluaran dari unit kopling. Tugasnya
adalah mentransfer putaran dari kopling ke mainshaft (poros
utama), dimana dapat dimajukan ke roda gigi mainshaft. Poros
masukan berfungsi sebagai penyuplai oli untuk melumasi
komponen-komponen poros masukan serta poros dudukan
bantalan.

b. Propeller blade adalah bagian baling-baling berbilah kembar
atau berbentuk kemudi yang menghasilkan daya dorong dengan
memutar putaran yang diterima hub baling-baling.

c. Propeller pitch controlling adalah bagian dari baling-baling
yang mengendalikan bilah baling-baling, yaitu dengan
mengatur sudut orientasi bilah, memungkinkan dorongan untuk
dikendalikan sesuai kebutuhan.

b). Pitch control device

1). Remote control device
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Remote control device merupakan peralatan kendali jarak jauh.
Salah satu jenis kontrol elektrik digunakan oleh sistem bow
thruster. Tujuan sistem kontrol adalah untuk mengirimkan perintah
ke solenoid valve, yang dioperasikan dari anjungan, untuk
mengubah pitch baling-baling, yang kemudian dapat dikunci ke
pitch yang diinginkan.

2). Hidroulic unit

Hydraulik system adalah perangkat yang dapat menggeser atau
mentransfer daya menghasilkan lebih banyak daya daripada yang
pertama Kkali dilepaskan menggunakan media penghantar fluida
cair. Pompa penghasil tekanan digunakan untuk meningkatkan
tekanan fluida penghantar ini, yang dikirim melalui pipa dan katup
ke silinder kerja sesudahnya. Batang piston dipindahkan dari
silinder kerja oleh tekanan fluida di dalam ruang silinder, yang
digunakan untuk gerakan maju dan mundur. Hydraulic system
terdiri dari elemen-elemen berikut:

a. Hydraulic pump merupakan Salah satu komponen dari sistem
hidrolik menggunakan putaran pompa untuk menggerakkan
dua roda gigi, menghisap dan menekan cairan masuk dan
keluar dari pompa, menciptakan energi tekan untuk cairan
tersebut. Komponen sistem hidrolik ini juga dapat digunakan
sebagai pompa hidrolik.

b. Hydraulic oil tank adalah tempat untuk penyimpanan minyak.

Level oli di tangki lebih tinggi saat sistem hidrolik tidak
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digunakan daripada saat digunakan. Sekalipun tangki oli
tampak penuh, levelnya mungkin berkurang setelah digunakan.

c. Check valve adalah katup satu arah yang berfungsi baik sebagai
penuntun aliran untuk mencegah aliran balik fluida yang dapat
merusak pompa karena memerlukan tenaga kerja lebih banyak,
dan pengatur tekanan (pressure controller), baik berupa cairan
maupun gas.

d. Pilot operated check valve dibangun untuk menampung aliran
fluida hidrolik, yang dapat dengan mudah mengalir ke satu arah
tetapi akan menutup ke arah lain tanpa adanya tekanan fluida,
yang dapat menyebabkannya terbuka. Katup periksa yang
dioperasikan pilot juga berfungsi sebagai pintu satu arah untuk
menghentikan umpan balik dari fluida yang seharusnya
mengalir dengan baik ke arah yang berlawanan.

e. Control preassure valve berfungsi untuk mengurangi tekanan
operasi sistem hidrolik, yaitu dengan mengatur tekanan,
memungkinkan penggerak hidrolik beroperasi secara berurutan
dan menurunkan tekanan melewati banyak saluran.

f. Flow control valve adalah katup untuk mengatur volume aliran
yang juga berfungsi sebagai pengatur kecepatan aktuator
(piston). Katup ini tugasnya mengatur kecepatan maksimal
motor hidrolik atau piston. Untuk menyeimbangkan aliran arus
pada rangkaian cabang dan untuk mengurangi jumlah daya
yang bekerja pada sistem.

3. Universal joint
Universal joint adalah komponen yang digunakan dalam

pemasangan system pendorong yang mentransmisikan daya dari
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penggerak motor dan meredam penyimpangan dari motor, axis

dan input shaft axis pada instalasi thruster system.

3. Cara Kerja Bow Thruster

Bow thruster bekerja dengan mengubah energi mekanik menjadi
energi kinetik, atau dorongan. Bow thruster beroperasi dengan mengubah
energi listrik dari generator menjadi energi mekanik menggunakan motor
listrik. Hal ini dimungkinkan oleh perbedaan relatif induksi magnetik
antara stator dan rotor motor listrik, yang menggerakkan rotor untuk
berputar. Transmisi roda gigi menerima putaran dari rotor motor listrik
dan meneruskannya ke poros utama dan roda gigi pada poros utama, yang
mengontrol bagaimana putaran motor listrik ditransmisikan ke penggerak
akhir. Rotasi rotor motor listrik ditransmisikan ke transmisi roda gigi
melalui poros input. Setelah putarannya benar, ia dipindahkan dari poros
utama ke poros keluaran, yang memutar baling-baling. Poros keluaran
pada gigi transmisi memutar hub baling-baling, yang kemudian memutar
bilah baling-baling. Gaya dorong tercipta setelah sudu baling-baling
berputar akibat gaya kinetik yang ditimbulkan oleh gaya aksial antara sudu

baling-baling dan media (air).



B.

Kerangka Penelitian

Analisis penyebab tidak

bekerjanya bow thruster pada saat

Faktor Penyebab
Gangguan pada bow

thruster

Dampak

Upaya

Y

4

A

Penyebab hubungan
singkat pada bow
thruster di MV. Pulau
Hoki adalah
terkelupasnya kabel
penghubung antara

panel ke bow thruster.

Kurangnya optimal
pergerakan pada bow
thruster.
Terganggunya proses

manouvering

Melakukan
perawatan dan
perbaikan.
Mengganti
komponen yang
rusak dengan yang

baru.

y

Tercapainya pengoperasian bow thruster aman dan

lancar saat manouver

Tabel 2. 1Kerangka pikir
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BAB V

SIMPULAN DAN SARAN

Berdasarkan hasl penelitian masalah dan analisis data yang diperoleh,

disimpulkan kesimpulan dan diberikan saran untuk mengatasi masalah yang

diidentifikasi.

A. Simpulan

Berdasarkan hasil pengamatan yang telah dilakukan penulis di MV.

Pulau Hoki, dapat disimpulkan bahwa:

1.

Penyebab terjadinya gangguan kehilangan daya pada bow thruster di
kapal MV. Pulau Hoki, yaitu disebabkan oleh kurang rapatnya karet
pelapis yang menimbulkan korosi pada pipa penyangga sehingga
menyebabkan kabel terkelupas dan udara yang mengandung garam
menimbulkan karat dan gesekan yang membuat bow thruster menjadi
kehilangan daya.

Dampak dari gangguan pengoperasian bow thruster yang tidak normal
akan mempengaruhi manouver kapal dan menyebabkan peningkatan
beban kerja pada generator yang menyediakan listrik untuk peralatan
kapal.

Upaya yang dilakukan untuk mengatasi gangguan pengoperasian bow
thruster di MV. Pulau Hoki yaitu dalam upaya untuk mengatasi masalah
pada komponen, tindakan yang dapat dilakukan adalah melakukan
pengujian atau pemeriksaan menggunakan alat ukur hambatan atau alat
pengukur isolasi atau grounding dan mengganti komponen yang rusak

jika diperlukan.

15
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Keterbatasan Penelitian

Batasan masalah yang dihadapi penulis saat menulis karya ini adalah:

1. Jumlah sampel data terbatas, karena penulis hanya mengambil sampel
dari orang-orang yang terkait langsung dengan masalah ini.

2. Ketersediaan studi dan studi sebelumnya tentang bow thruster sangat
rendah. Dengan demikian, penelitian serupa sebelumnya yang mendasari
penelitian ini relatif terbatas.

Saran

Berdasarkan masalah yang telah diuraikan dalam bab-bab sebelumnya,

penulis memberikan saran yang diharapkan dapat membantu dalam

mengatasi masalah yang dihadapi.

4,

Saran penulis kepada masinis 3 di kapal MV. Pulau Hoki, secara khusus
memperhatikan jam kerja dan mengganti part bow thruster yang sudah
aus dengan yang baru.

Untuk mengurangi potensi gangguan dan memastikan bahwa bow
thruster beroperasi sebagaimana mestinya pada saat kapal sedang
melakukan manuver bongkar muat di pelabuhan, maka diantisipasi untuk
dilakukan perawatan dan perbaikan, termasuk pengecekan suara dan
getaran motor listrik. selama setiap operasi dan penjadwalan
pemeliharaan pelumasan mesin.

Masinis 11l yang bertanggung jawab melakukan inspeksi rutin pada
bagian-bagian mesin bow thruster untuk memastikan bahwa mesin

beroperasi dengan baik dan bebas dari masalah.
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HALAMAN LAMPIRAN

LAMPIRAN 1

MANUAL BOOK

11, Particulars $E54

1. Bow Thruster i

Type : KT-130B3 Controllable Pitch type,

§e with motor base T/, HHHKE
Number of units : 1 unit/vessel

LU 1 &/

Propeller diameter : 2000mm (skewed type M#15) x 4 blades
Ko EfR

Thrust  abt. 162 kN (16.5 ton)

9)

Propeller speed : 346 r/min

R

Input shaft speed : 1160 r/min

BAMER

Input power : 1100 kW

wAE

Direction of input shaft rotation : Counter clockwise view from prime mover
SRR P IRE T S i) &
Position of propeller blade : Port

LRI kR

Sumber: Manual book Bow Thruster KT-130B3



2. Prime mover and control device B#IHlANEH2E

1) Main motor F &4l

Type
s

Number of units
R

Output

BizhE
Revolution number
Lo

Voltage X Frequency
X i

Rating

IHAR

Current

i

Insulation

BHFR

Starting method
EEHR

Starting current

e LR
Accessory

5153

: 3 phase, drip proof, vertical type squirrel cage

induction motor (IP23)
34 B R ASHEERF TN (P23

: 1 unit/vessel

1 £/

: 1100 kW

: 1160 r/min (Synchrony speed)

(RZ4E)

: AC 3% 440V 60Hz
: $2-30min

: abt. 1796.9A

: Fclass

: Auto-transformer starting

AR ERD)

: £150% rating current

AFRETHERTAN 1.5 6%

: Space heater Pj#m#t2§(AC220V 12 60Hz)

6 PTC thermister (6 4 PTC #Af{HikH)

2) Motor control device HLiZHHE

Type :Drip proof, self-standing type (IP23) with installation
bitk:o base including control circuit for oil service pump motor
and fan motor
Biss, #3 (IP23), iR dubLA AL 2 5l
Number of units : 1 unit/vessel
64 1 £/ff
Voltage X Frequency : AC 3@440V 60Hz
X
Accessories : Space heater (AC 13 220V 60Hz) [y nias
B Ampere meter & hour counter HLHiZFA/NT
3. Hydraulic unit (Module floor mounting type) 1 unit/vessel
HERE (RBEEK. B £/
1) Oil service pump  32L /minx4.5MPax1750r/min 1 set/unit
MR B/

2) Accessories/unit : DC solenoid valve(1), Safety valve(1), Pressure switch(1),Pressure

55
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11l. Testing and Inspection XK A7

1. All inspections are to be executed in accordance with the rules of the
classification society and the standard of WKM.
Only the shop test is to be carried out in the presence of the surveyor of the
classification society and the purchaser’s representative.
If the purchaser’s representative cannot attend the test, responsibility of
acceptance is to be entrusted to the surveyor of the classification society and
the WKM’s inspector.
Fif MR B HARNAR R RA A ARREAT . (LT BRI KA % I %2
., MEHFREFRSMIRE, RAZHEARMBNALRRERBRE
#R.

2. Statically moment balance test is individually carried out for the propeller
blade. %M i) T- B B R IR T4 W50«

3. Functional test of pitch control mechanical system is carried out with fully
assembled thruster. Rotational test is not carried out in W.K.M’s work shop.
MR B E TR RREE BN R, £ RETRERE.

[V. Dispatch of a service engineer for technical guidance & Guarantee
% TRMARE KR ARE ,
Dispatch of a service engineer and Guarantee: As per business contract.

MR TRMAIRE X RBIREAR LB HER.

V. Structure #i#
The side thruster is specially designed in sufficient strength to withstand
vibration and corrosion.
RO, EMiE ERARBINRE, RIFNRE. K.
Most of the mechanisms for the pitch control are conveniently laid out inside
the vessel, thus offering higher accessibility, safety and reliability.

FREFHEQ SR EENEMRER, FFHE ENRETE.
The specially designed structure also permits easy overhaul and reassembly
of the unit as well as trouble-free maintenance.
Bt AR R THRE. %R, RFEEKE.
1. Side thruster unit ## &4k
1) Controllable pitch propeller 7] 45 $% B 4% fig 3 % &
Power is transmitted from the prime mover through the flexible coupling,
input shaft, bevel gears to the propeller shaft, rotating the propeller in a
constant direction. REIHLIENJE i BB MAM, SURERIRH,
(H BB ER T — 5 5 4% o
The propeller part consists of four propeller blades, a propeller hub with a
hydraulic servomotor and the sliding block mechanism.
B 4 R AR IR A AR B RRRIE .
The propeller blades are connected to blade carriers by blade bolts and this
assures easy exchange of blades in the thruster tunnel.
et e SRR B A R b, ATRUS @ RN ER.
The gear case, which carries propeller parts, is connected to the thruster
tube by bolts and this assures easy overhauling all parts inside tube.

—




2)

1)

2)
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THEBTERBA RN B BRAEESE L, WRET ZEER, WA
HBARRAREAE, R LT RS,
Pressurized oil from the solenoid valve is fed to the hydraulic servomotor
through the pipes in the propeller shaft, resulting in the reciprocal
movement of the servomotor piston.
Fi i R R R P RS, AR, ST AR EE).
This movement of the piston is converted into rotary movement of the
blades by the sliding block mechanism.
T KGN ER BRI IERES), LASKIRH R R
Shaft sealing mechanism, which is attached to the gear case, is adopted
for the propeller shaft. ¥4 B i E e L, AT RMMEE.
The propeller blades are carefully designed with proper area and thickness to
have sufficient strength and to withstand cavitation.
St B A A B T T AR P UL FRIE A2 5 10 3 BE 9 2 2 R RO 2 .
Lubricating device Ji%%¢ %
The bevel gear and all the bearings inside the gear case are lubricated by the
bath lubricating method. %4 P 8 A& 2 i 4 59K FL R 78 2
Furthermore, the lubrication oil in the gear case is slightly pressurized by
the connection with the gravity tank which is provided above the water
surface to prevent seawater from leaking in.
BN R KA L, &%%EW”K%&)EE)‘J AR ik KRN A A
Remote control system 35 % &
Propeller pitch controlling 5 f) 4% il
The pitch controlling device consist of a hydraulic unit (including solenoid
valve) and a remote control device.
i34 HL AR ) B M P e R AR A B A
The control system is of the electric remote control type and a master control
panel is provided for bridge console.
BpHAGHRER, TRHMRERESRELHE L.
The system is so designed that the follow-up control by a control lever (dial)
on the control panel is possible. WY FHEFH, TR
Non-follow up control by a control switch is possible.
T R AT AT JEBE R
The propeller pitch is automatically controlled to reduce the pitch sensing
the load of main motor for protection from overload operation.
AR ERNMARES. SRNTRN, REERE AR M6,
Remote motor controlling & 4L\l
(1) One set operation switch is provided on the master control panel so that
starting of all necessary equipment, such as oil service pump and main
motor, is made from the bridge.
EBREENIRHOREABHIR, WR, ERNFLERENEHYT
EBYEHRT.
Stopping of all thruster equipment is made by the same switch from the
master control panel. FIK, #fE%FFK, WM ERFHREFILTHE.
(2) Following contacts are provided for the prime mover start interlock

Tt fd A LRSS
a) Gravity tank oil level ~ : Normal close, open at low level

E AL W, (KA T
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b) Control oil pressure
TR I

¢) Blade angle
E S

d) Fan run
AR KA

e) Power available
WSS Th fLVF

LAMPIRAN 2

PART LIST

: Normal close, open at low pressure
A, i

: Close at pitch neutral zone (AB: +3° ~ -3°)
KATMRAAE (AB: +3°~-3°)

: Close at fan run
RALEF R B &

: Close at power available

HUEE T3 ARVFI P&

V1. Material for main parts FEEH4 MR

Propeller blades : Ni-Aluminum bronze casting
B4y REHM
Propeller hub : High strength brass casting
8 R
Spiral bevel wheel : Alloy steel
ke HEW
Input shaft : Alloy steel
SN HEW
Tube : Rolled steel plate specified by the Rule and
g% stainless steel in way of propeller tip
ARZRANAR. (AR SRBER A R R AT B A B ARIR)
Gear case : Ductile iron casting
g e TREB
VI. Extent of supply {75
1 Side thruster unit with motor base 1 set/vessel (/)
(including companion flanges for piping and Zinc anodes with 5 years life
time for thruster tube)
H AU LB A (A R ORCREE R T WHE S E T ER] S 4R (8RR
By i)
2  Flexible Coupling 1 set/vessel
SRS £/
3 Hydraulic unit (Including oil service pump motor) 1 set/vessel
TS (i R R AR HLAL) /R
4 Gravity tank 1 set/vessel
Epl b ks
1 5 Hand pump 1 set/vessel
FHE £/
6  Main motor 1 set/vessel
F il £/
7  Control device for main motor and oil pump motor 1 set/vessel
£ LR R L e /M
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8  Remote control system 1 set/vessel
BERS £/
The following parts are individually supplied by W.K.M and assembled on
bridge console by Shipyard.

FHEE WKM B {05, mff RREEBRA L.
A) Master control panel(flush panel mounting, printed text type) 1 set/vessel

TRHMREREAR, ERTER) /R
Provided with following parts Q'ty/set
Bl s /&
1) Follow-up pitch control dial 1 set

HEZRIE R TR
2) Non follow-up push button (Port-Stb'd) 1 set

el (A - AR)

3) Control power push button switch with indication 1 set

s ERAT KR ETR (On-Off)

4) Operation push button switch and indicator lamp 1 set

BARATF KRR ER
(1)Pump run : Start oil service pump and fan

RIS e R AR
(2)Pump stop  : Stop oil service pump and fan
MR IE 5 11 e M R A UL
(3) Thruster run  : Start main motor
HER aryEaihill
(4) Thruster stop : Stop main motor
filfef ok Eab b
Note: Ventilation fan shall be supplied by the shipyard.
i HERRYL MR RE
5) Control mode push button switch and indicator lamp
EHBRAE AR ER

(1) Non follow-up - ephEhE R
(2) follow-up : B E IR
6) Control station push button switch and indicator lamp
BHf B REARER
(1) W/H : BREET
(2) Wing : BREH

7) Emergency stop push button N2#EH#EH
8) Power request button & iEk&H
9) Nluminated push button switch FRHAEHA
Dark-Bright  : BB
-Lamp buzzer test : 7. B3 MEIEHA
Buzzer flicker stop : ¥MB%., WIFTEL
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10) Thruster motor load indicator {41 il figifsrit 1 set
(analog appearance, indication scale: 0-100% ##il % 7R)

11) Bar graph type pitch indicator Z§i§7Rit () 1 set

12) Indicator lamp §74] 5PCS

(1) Main source on ~ F R

(2) Motor fullload ~ FHHLiEH
(3) Fan run AR RHLIZH
(4) Ready to start fiokliZ St
(5) Power available ~ fLVFiEa}

13) Alarm lamps 4] 9PCS
(1) AC control source fail AC &l KM
(2) DC control source fail DC # 5l 8 K
(3) Main motor overload FELTR
(4) Main motor trip FafLiEm
(5) Pump overload HiEZSVE 1
(6) Oil low press WREDE
(7) Oil low level T mmIEm
(8) Control abnormal BEREHE
(9) Main motor high temp. i%ﬂﬁﬁ.

B) Wings control panel FREZHImT 2 units/set (2 /%)
1) Type H= : Flush panel mounting type (IPS6) ik A\ %3
2) Components &4 QTY/PANEL

(1) Follow up pitch control dial BAZh4HF4: 1
(2) Pitch indicator (bar graph type) 5 fERiH(EHR) 1
(3) Control avail push button with indicator lamp 1
P B HAR R
(4) Emergency stop push button %2 1H#%4l 1
(5) Controller abnormal alarm lamp E#Z A #EHE 1
(6) Integrated alarm lamp £ 1
(7) Dimmer (Dark-Bright) #t2 1
(8) Lamp & buzzer test button 17, #iEa§iAHA 1
(9) Buzzer flicker stop button #1588, [NiFAT#1H#HA 1
(10) Buzzer 153 1
C) Terminal block #7# 1 unit/set (1 ##/%)

1) Type Open chassis type, to be installed in the bridge console by shipyard.
Ficka FEER, M RREFEHER
2) Accessory 2 meter length flat cable, to connect with master control panel.
B i 2m RFRE, SEEHERER.
D) Pitch transmitter with blade angle scale mounted 1 unit/set (1 /%)
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FOTO
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LAMPIRAN 4

TRANSKIP WAWANCARA

Hasil wawancara dengan KKM di MV. Pulau Hoki

Teknik
Narasumber
Nama
Tanggal
Jam

Cadet

KKM

Cadet

KKM

Cadet
KKM

Cadet
KKM

Cadet

KKM

Cadet

KKM

Cadet
KKM

: Wawancara

: KKM

: Frengky M Wewengkang

: 10 Februari 2021

: 05.00-06.00

: “Selamat pagi bas. Boleh minta waktunya sebentar?”

: “Iya det, bagaimana?”

: “Saya ingin bertanya mengenai tentang kerusakan bow thruster
bas”.

: “Iya, memangnya kenapa det?”

:*“ Apa penyebab bow thruster mengalami hubungan singkat bas?”
: “ Penyebab utamanya adalah karena adanya kontak antara bagian
dalam alat tersebut dengan air yang masuk. Hal ini dapat terjadi
karena adanya kebocoran pada sistem pelindung atau ketidak
layakan kabel juga menjadi faktor penting dalam mengikisnya Bow
Thruser.”

: “Kenapa bisa terjadi seperti itu bas?”

: “ kita sudah order komponen- komponen yg baru, tetapi tidak
kunjung datang, dan ada yang datang tetapi tidak sesuai.”

: “ Dari pengalaman yang terjadi, dampak apa yang bisa terjadi
akibat rusaknya bow thruster bas?”

: “ Kemampuan manouver kapal terbatas, kapal menjadi rentan
terhadap kerusakan akibat arus listrik yang tidak stabil, dapat
menyebabkan kesulitan dalam berlayar, meningkatkan risiko
kecelakaan dan kapal akan sulit untuk dioperasikan karena
kurangnya manuverabilitas.”

: “Ohh begitu bas, terus bagaimana upaya agar tidak terulang
Kembali?”

: “ Iya, bisa dilakukan dengan melakukan pemeliharaan rutin pada
kabel sesuai (PMS), melakukan inspeksi pada kabel secara rutin ,
apabila ada kerusakan segera lakukan overhaul dan ganti
komponen tersebut dengan yang baru untuk mengantisipasi
kerusakan pada komponen lain.”

: “ Siapp bas, terima kasih bas sudah mau meluangkan waktunya.”
: “ Oke det sama-sama , belajar yang giat ya det!”
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