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ABSTRAKSI 

 

Pamungkas, Regga Diko Catur Pamungkas, NIT. 551811226697 T, 2023, 

“RANCANG BANGUN ELEKTRIK STEERING GEAR 

BERBASIS MIKROKONTROLER ARDUINO UNO R3”, Skripsi, 

Program Diploma IV, Program Studi Teknika, Politeknik Ilmu 

Pelayaran Semarang, Pembimbing I: Amad Narto, M.Pd, 

M.Mar.E.,Pembimbing II: Drs. Suharto, M.T. 

  Globalisasi menyebabkan perkembangan ilmu pengetahuan dan 

teknologi disegala bidang kehidupan manusia. Perkembangan ilmu pengetahuan 

dan teknologi yang semakin pesat ini sangat mempengaruhi metode pembelajaran 

hingga pekerjaan. Sehingga banyak digunakan metode pembelajaran yang efektif 

salah satunya adalah sistem kontrol pada elektrik steering gear yang dapat 

mengontrol kerja permesinan bantu dari jarak jauh, maka dari itu pembuatan alat 

peraga permesinan bantu kapal menjadi hal yang bagus untuk dikerjakan di era 

globalisasi. Jenis alat peraga yang dibuat oleh peneliti adalah alat peraga pembaruan 

elektrik steering gear dengan pengontrolan jarak jauh secara otomatis.  

Metode yang digunakan yaitu Research and Development, merupakan 

proses atau langkah-langkah untuk mengembangkan suatu produk baru atau 

menyempurnakan produk yang sudah ada, baik itu perangkat keras maupun 

perangkat lunak. Model dalam penelitian pengembangan ini adalah model 

prosedural yaitu menggariskan pada langkah-langkah pembuatan yang terpapar 

secara urut dan bertahap dari proses awal hingga ahir.  

Pembuatan model alat peraga pembaruan elektrik steering gear ini 

memanfaatkan tiga buah modul elektronika dimana modul tersebut adalah modul 

ESP 8266, Motor Servo dan wifi. Dimana dari ESP berfungsi sebagai 

mikrokontroler, Motor Servo memiliki fungsi yaitu sebagai arah penggerak daun 

kemudi dan mengatur posisi sudut, wifi berfungsi sebagai media pengontrol. 

Peneliti membuat alat peraga pembaruan elektrik steering gear yang umumnya 

menggunakan tuas disini peneliti memberikan pembaruan dengan menggunakan 

smartphone sebagai pengganti. Sistem kerja dari alat peraga ini adalah untuk 

mengatur berapa derajat posisi sudut daun kemudi dan merespons sinyal kontrol 

tersebut dengan menggerakkan porosnya ke posisi yang diinginkan. Sistem ini 

dapat berjalan karena adanya sistem kontrol otomatisasi dari modul elektronika.  

 

Kata Kunci: Alat peraga, Elektrik steering gear, Modul elektronika 
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ABSTRACT 

 

Pamungkas, Regga Diko Catur Pamungkas, NIT. 551811226697 T, 2023, “THE 

PROTOTYPE ELEKTRIC STEERING GEAR BASED 

MICROCONTROLLER ARDUINO UNO R3”, Diploma IV Program, 

Technical Dapartment, Semarang Merchant Marine polytechnic. 

Advisor I: Amad Narto, M.Pd, M.Mar.E., Advisor II: Drs. Suharto, 

M.T. 

 

Globalization has led to the advancement of science and technology in 

all aspects of human life. The rapid development of science and technology 

significantly influences both learning methods and employment. As a result, many 

effective learning methods are being utilized, and one of them is the control system 

in electric steering gear, which enables the remote control of auxiliary machinery. 

Therefore, the creation of a demonstration tool for auxiliary machinery on ships is 

highly suitable for the era of globalization. The type of demonstrative tool created 

by the author is an updated version of the electric steering gear with remote control 

capabilities. 

The Research and Development method is employed in this study, 

which involves a process or steps to develop a new product or improve existing 

ones, including both hardware and software components. The model used in this 

development research is the procedural model, outlining the sequential and gradual 

steps from the initial process to the final one. 

The construction of the demonstrative tool for the updated electric 

steering gear involves three electronic modules: the ESP 8266 module, the Servo 

Motor, and the Wi-Fi module. The ESP functions as the microcontroller, the Servo 

Motor is responsible for the steering direction and angle position control, while Wi-

Fi serves as the control medium. The author has made improvements to the electric 

steering gear demonstrative tool, which typically uses a lever, by implementing 

smartphone control as a substitute. The working system of this demonstrative tool 

is to set the degree of the steering angle position and respond to control signals by 

moving the shaft to the desired position. This system functions with the support of 

the automation control system provided by the electronic modules. 

 

 

Keywords: Props, Electric steering gear, electronics module 
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 BAB 1 

PENDAHULUAN 

A. Latar Belakang 

Transportasi laut kapal adalah salah satu bentuk transportasi yang 

dilakukan melalui perairan, seperti laut, sungai, dan danau. Kapal adalah 

alat transportasi yang paling umum digunakan dalam transportasi laut, 

dengan berbagai ukuran dan jenis yang digunakan untuk mengangkut 

penumpang, barang, bahan bakar, dan berbagai jenis kargo lainnya. 

Transportasi laut kapal memiliki beberapa keunggulan dibandingkan 

dengan transportasi darat atau udara. Kapal mampu membawa jumlah 

barang dan kargo yang besar dalam satu perjalanan, sehingga lebih efisien 

dalam hal biaya dan waktu. Kapal juga memiliki fleksibilitas yang lebih 

tinggi dalam mengangkut kargo yang berukuran besar dan berat.  

Selain itu, transportasi laut juga memiliki pengaruh yang signifikan 

dalam perekonomian global, terutama dalam perdagangan internasional. 

Kapal-kapal besar digunakan untuk mengangkut barang antar negara dan 

benua, sehingga menjadi salah satu elemen penting dalam hubungan 

ekonomi antar negara. Untuk meningkatkan perekonomian suatu negara, 

dapat ditingkatkan kewajaran dan efektivitas transportasi laut yang 

memiliki tingkat perlindungan yang memadai. Transportasi laut telah 

terbukti menjadi salah satu sarana yang sangat berarti dalam 

penyelenggaraan transportasi global. Sebagai contoh, bisnis pengiriman 

barang melalui jalur laut telah terbukti menjadi metode yang sangat efisien 
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dalam mendorong pertumbuhan ekonomi suatu negara. Untuk membantu 

dan melakukan pengembangan perekonomian negara dibutuhkan kapal 

sebagai tranportasinya karna kapal mampu mengangkut dalam jumlah yang 

banyak dan besar, tentu itu dibutuhkan kapal yang handal, baik dalam hal 

sumber daya manusia maupun teknologi kapal itu sendiri. Kapal-kapal yang 

handal memberikan suatu pengoprasian yang nyaman aman saat kapal 

berlayar, dalam hal manuver kapal tentunya dalam hal olah gerak kapal itu 

dibutuhkan sistem kemudi yaitu  steering gear.  

Sistem kemudi kapal adalah sistem yang bertanggung jawab untuk 

mengontrol arah dan gerakan kapal di atas air. Sistem ini terdiri dari 

beberapa komponen, termasuk kemudi, roda kemudi, mekanisme penggerak 

kemudi, sistem kontrol, dan sistem bantuan kemudi. Komponen utama dari 

sistem kemudi kapal dapat digerakkan oleh tenaga mesin kapal. Kapal 

modern umumnya menggunakan sistem kemudi hydraulic dengan 

tambahan sistem kontrol kemudi elektronik untuk meningkatkan akurasi 

dan respons sistem. Sistem kemudi kapal sangat penting untuk menjaga 

keselamatan selama pelayaran dan memastikan kapal dapat menghindari 

bahaya atau mengubah arah dengan cepat dan responsif. 

Pada sistem kontrol steering gear terdapat dua jenis sistem, yaitu 

hydraulic dan elektronik kedua. Sistem kontrol kemudi menggunakan 

teknologi hydraulic bekerja dengan memanfaatkan tekanan fluida untuk 

menggerakkan roda kemudi. Pada sistem hydraulic, tekanan hydraulic 

dihasilkan oleh pompa hydraulic yang terhubung ke mesin utama kapal dan 
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didistribusikan ke seluruh sistem kemudi. Keuntungan dari sistem hydraulic 

adalah daya dorong yang kuat dan responsif serta mampu menangani beban 

yang berat. Namun, kelemahan dari sistem hydraulic adalah lebih rentan 

terhadap kebocoran, kerusakan pada selang atau peralatan, serta 

membutuhkan perawatan yang lebih sering. 

Sementara itu, sistem kontrol kemudi elektronik bekerja dengan 

memanfaatkan sensor, komputer, dan motor listrik untuk mengontrol arah 

kapal. Pada sistem elektronik, data dari sensor arah, kecepatan, dan tekanan 

diolah oleh komputer untuk menghasilkan sinyal listrik yang diteruskan ke 

motor listrik untuk menggerakkan roda kemudi. Keuntungan dari sistem 

elektronik adalah presisi dan akurasi yang lebih tinggi, serta lebih mudah 

untuk dioperasikan dan dikendalikan. Namun kelemahan dari sistem 

elektronik adalah lebih rentan terhadap gangguan listrik dan perangkat 

lunak, serta memerlukan perawatan yang lebih canggih. Sebagian besar 

kapal modern menggunakan sistem kontrol kemudi hydraulic dengan 

tambahan sistem kontrol kemudi elektronik sebagai backup atau untuk 

memperbaiki akurasi dan respons sistem hydraulic. Perpaduan dari kedua 

sistem ini memastikan pengendalian yang lebih stabil dan aman, serta 

meminimalkan risiko kegagalan sistem dalam kondisi yang ekstrem. 

Dalam pendidikan dan pembelajaran dalam konteks pendidikan dan 

pembelajaran, prosesnya terus berubah dan beradaptasi dengan 

perkembangan zaman, kemajuan teknologi, dan kondisi lingkungan yang 

khusus. Faktor-faktor ini memiliki pengaruh signifikan terhadap model atau 
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gaya pembelajaran yang diterapkan dalam topik tertentu. Oleh karena itu, di 

era di mana segala hal semakin terdigitalisasi, terdapat kebutuhan yang 

mendesak untuk menghadirkan inovasi dalam pembelajaran. Dalam hal ini, 

diperlukan pendekatan pembelajaran yang baru, mampu membangkitkan 

minat dan motivasi peserta didik agar lebih tertarik dalam memahami dan 

mempelajari materi pembelajaran. Bukti nyata dari inovasi adalah ketika 

menggunakan prototype, informasi dapat dengan mudah dipahami dan 

diperoleh, terlihat dari hasil pembelajaran yang dicapai. Dalam 

menyampaikan materi, disarankan untuk menggunakan media 

pembelajaran sebagai perantara langsung dengan realitas, terutama jika 

terkait dengan bidang khusus. Penggunaan media pembelajaran ini harus 

sesuai dengan instruksi dan tujuan yang ditetapkan oleh pengajar, dengan 

harapan bahwa para peserta didik akan lebih efektif menyimpan informasi 

dan memahaminya secara optima Sama halnya, pembuatan media prototype 

steering gear akan sangat meningkatkan kemudahan dalam proses 

pembelajaran dan pemahaman, terutama di lingkup perguruan tinggi.  

Seiring berkembangnya inovasi, telah muncul pengembangan 

kerangka kerja yang dikenal sebagai kerangka kendali. Kerangka kendali 

ini merupakan suatu pendekatan yang memungkinkan pengaturan secara 

langsung maupun dari jarak jauh, bahkan dapat menggabungkan kedua 

teknik tersebut. Dalam penelitian ini, perhatian pencipta penelitian 

difokuskan pada model yang digunakan prototype steering gear berbasis 

mikrokontoler arduino. untuk mengetahui sudut derajat atau mengontrol 
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daun kemudi kekanan atau kekiri Sebelumnya. Pengendalian biasanya 

hanya dapat dilakukan secara manual langsung di anjungan. Namun, dengan 

adanya sistem kontrol jarak jauh, pengendalian atau operasi sudut dan daun 

kemudi bermanuver dapat dilakukan melalui smartphone dengan 

memanfaatkan jaringan wifi. Dalam hal kejadian ini maka peneliti mencoba 

menyusun masalah tersebut dengan mengumpulkan referensi yang dapat 

menambah wawasan serta mempermudah peneliti untuk mengerjakan. 

Referensi yang didapat antara lain:  

1. Rancang Bangun Sistem Kemudi  Otomatis Pada Kapal Smart Autopilot 

Unmanned Ships (Nazhif Dimas, 2022). Membahas tentang merancang 

sistem kemudi kapal dengan menghitung kebutuhan daya pompa 

hidrolik rancangan konstruksi sistem hidrolik dan merancang Charging 

System baterai untuk menyuplai sumber kebutuhan pompa hidrolik. 

2. Rancang Bangun Sistem kendali kemudi kapal berbasis scada 

Menggunakan aplikasi cxprogrammer dan easy builder (BL Aji, KE 

Susilo, 2021). Membahas tentang merancang dan membuat sistem 

kontrol kemudi kapal menggunakan PLC dan HMI berbasis Scada  

dengan sensor masukan berupa limit switch dan keluaran berupa LCD. 

3. Rancang Bangun Gripper Alat Uji Steering Handle Durability (Pratama 

Nugraha, 2021). Membahas untuk memvalidasi kekuatan struktur dari 

suatu product terakit perhitungan kekuatan material serta kekuatan 

strukturnya. 
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4. Rancang Bangun Kontrol Pergerakan Posisi Kapal Dengan Sistem 

Waypoint erbasis GPS Menggunakan Metode PID (shinta Devionita, 

2020). Membahas tentang sebuah sistem perkapalan untuk mengontrol 

pergerakan pengendali kapal menuju arah tujuan secara otomatis sesuai 

koordinat yang ditentukan.  

5. Rancang Bangun Sudut Jarak Dan Rudder Terhadap Kemampuan 

Thrust Kapal Perikanan (Mardiansyah, 2021). Membahas tentang untuk 

mengetahui seberapa besar pengaruh jarak dan sudut rudder. 

6. Rancang Bangun Sistem Kendali Perahu Listrik Menggunakan Remote 

kontrol (Falatehan Alrahman, 2022). Membahas tentang perahu tanpa 

awak untuk melakukan pengukuran kedalaman air.  

7. Sistem Autopilot Untuk Kontrol Kemudi Model Kapal Mengunakan 

Programable Automatic Controller Ni Compactrio 

(Yuniapermana,2015). Membahas tentang perencanaan autopilot pada 

sistem kemudi yang mampu melakukan lintasan sesuai yang di 

harapkan. 

8. Rancang Bangun Pin dan Daun Kemudi (Rudder) pada Kapal Tanpa 

Awak Penebar Pakan Ikan dengan Sistem Autonomous (Aknaf, Debit, 

2020). Membahas tentang solusi untuk masalah petani ikan yang 

memiliki ukuran kolam besar dalam distribusi pakan ikan lebih merata.  

9. Sistem Kemudi Kapal Berbasis Wireles Menggunakan Remot Kontrol 

(Tamaji,Utama,H Febrianto, 2020). Membahas tentang mengendalikan 
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kapal remot kontrol sesuai kecepatan yang akan di proses oleh 

mikrokontroler melalui Joystick. 

10. Rancang Bangun Prototype Alat Sistem Pengontrol Kemudi Kapal 

Berbasis Mikrokontroler (Taufiqurrohman, 2008). Membahas tentang 

bagaimana mengontrol kemudi kapal dengan menggunakan 

mikrokontroler dan sensor masukan berupa potensiometer steering. 

Dari referensi diatas peneliti mencoba menyusun masalah tersebut 

menjadi bahan dalam penulisan. Termotivasi peneliti membuat skripsi 

dengan judul Rancang Bangun Elektrik Steering Gear Berbasis 

Mikrokontroler Arduino. Sebelumnya, pengendalian kemudi dan 

pengontrolan kapal hanya bisa dilakukan dari ajungan atau kamar mesin, 

tetapi dengan inovasi sesuai perkembangan zaman, kini telah 

mempermudah pengontrolan menggunakan modul wifi. Dengan adanya 

inovasi ini, awak kapal dapat dengan mudah memonitor gerakan kemudi 

dan sistem pengendalian kapal untuk mengubah arah geraknya, baik lurus 

maupun berbelok ke arah kiri (port side) atau kanan (starboard side), 

dengan menggerakkan dan mengatur daun kemudi menggunakan 

smartphone, suatu alat yang umum digunakan dalam kehidupan sehari-hari. 

B. Rumusan Masalah 

Rumusan masalah tersebut yang dapat kami usulkan dalam tugas akhir 

penelitian adalah terkait dua penelitian, yaitu: 

1. Bagaimana cara membuat prototype elektrik steering gear berbasis 

mikrokontroler  arduino? 
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2. Bagaimana cara keja prototype elektrik steering gear berbasis 

mikrokontroler arduino?  

C. Tujuan Penelitian 

Tujuan dari penulisan dan penelitian dalam rancang bangun ini adalah 

untuk menyusun skripsi dengan melakukan penelitian dan membahasan 

yang relevan, yaitu:  

1. Untuk dapat mengetahui rancang bangun elektrik steering gear berbasis 

mikrokontroler Arduino. 

2. Untuk dapat mengetahui cara kerja rancang bangun steering gear 

berbasis mikrokontroler Arduino.  

D. Manfaat Hasil Penelitian  

Selain memberikan manfaat bagi pembaca, hasil penelitian pembuatan 

rancang bangun elektrik steering gear berbasis mikrokontroler juga 

memberikan manfaat yang signifikan bagi para taruna di Politeknik Ilmu 

Pelayaran Semarang. Dengan adanya rancang bangun yang telah 

dikembangkan oleh peneliti, para taruna memiliki kesempatan untuk 

mendalami dan memahami berbagai komponen dari elektrik steering gear 

serta sistem kerjanya yang telah diperbaharui menggunakan teknologi 

berbasis mikrokontroler. Pengetahuan ini akan memberikan kemudahan 

dalam mengoperasikan dan memahami cara kerja elektrik steering gear, 

sehingga para taruna dapat meningkatkan keterampilan dan pemahaman 

mereka terhadap rancangan mikrokontroler dalam steering gear. Melalui 

penelitian ini, diharapkan pula akan mendorong minat dan keinginan untuk 
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terus mengembangkan teknologi elektrik steering gear berbasis 

mikrokontroler serta memperkaya pengetahuan dan keterampilan di bidang 

ini, antara lain:  

1. Manfaat Secara Teoristis  

a. Bagi penelitian ini tidak hanya berfungsi sebagai sarana untuk 

menguji pemahaman ilmu yang telah dipelajari, tetapi juga 

membuka peluang untuk memperluas pengetahuan dan 

keterampilan dalam mengaplikasikan teknologi berbasis 

mikrokontroler pada steering gear elektrik. Diharapkan penelitian 

ini akan memberikan kontribusi yang positif dalam pengembangan 

ilmu pengetahuan dan teknologi di bidang ini serta memberikan nilai 

tambah bagi para taruna di Politeknik Ilmu Pelayaran Semarang dan 

pihak-pihak terkait. 

b. Melalui pengembangan prototype model elektrik steering gear, 

penelitian ini dapat berkontribusi secara signifikan dalam 

pengembangan pengetahuan tentang sistem kontrol. Dengan 

memanfaatkan teknologi berbasis mikrokontroler dalam rancang 

bangun, penrliti dapat menggali lebih dalam tentang prinsip-prinsip 

sistem kontrol yang diterapkan dalam mengoperasikan steering gear 

secara elektrik. 

c. Penelitian ini berpotensi menciptakan inovasi dan pengetahuan 

tentang program mikrokontroler di Politeknik Ilmu Pelayaran 

Semarang, khususnya bagi para taruna dari program studi nautika 
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dan teknika. Penerapan teknologi mikrokontroler dalam sistem 

elektrik steering gear melalui smartphone memberikan peluang 

untuk inovasi yang relevan dan efisien. Hasil penelitian ini 

memberikan kesempatan bagi para taruna untuk memahami dan 

merangkai elektrik steering gear dengan efektif, menghasilkan 

produk berkualitas tinggi dan bermanfaat. Selain itu, diharapkan 

penelitian ini akan mendorong semangat inovasi dan penelitian di 

kalangan para taruna, serta memperkaya pengetahuan tentang 

program mikrokontroler, sehingga berkontribusi positif dalam 

pengembangan teknologi di masa depan.  

2. Manfaat Secara Praktis 

a. Diharapkan dapat menjadi informasi pengetahuan baru tentang 

gimana teori sistem kontrol mikrokontroler yang berupa prototype 

elektrik steering gear. 

b. Diharapkan dapat menjadi informasi pengetahuan baru tentang 

perkembangan sistem kontrol yang di aplikasikan dalam aplikasi 

smartphone, dan memahami cara kerja serta pembuatan elektrik 

steering gear.  
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BAB II 

LANDASAN TEORI 

A. Deskripsi Teori  

Penggambaran hipotesis dalam penelitian adalah proses sengaja 

menggambarkan hipotesis yang terkait dengan faktor-faktor yang diteliti, 

selain melalui penilaian para ahli atau rujukan dari buku. Jumlah pertemuan 

hipotesis didasarkan pada jumlah masalah yang diidentifikasi dan faktor 

yang dipertimbangkan. Misalnya, jika sebuah tinjauan melibatkan tiga 

faktor bebas dan satu variabel lingkungan, maka akan ada empat kelompok 

hipotesis yang harus dijelaskan. Dengan demikian, semakin banyak faktor 

yang dipertimbangkan, semakin banyak pula hipotesis yang perlu 

dikemukakan (Sugiyono, 2011:58). 

1. Pengertian Perencanaan  

Perancangan mencakup pengaitan dan pengorganisasian data yang 

diharapkan dari sistem yang baru dibuat. Tahap perancangan ini penting 

karena memberikan gambaran keseluruhan dari rencana secara 

keseluruhan sebagai panduan bagi para pengembang untuk membuat 

aplikasi. Tahap ini melibatkan pengaturan peralatan atau pemograman, 

basis data, dan aplikasi yang sesuai dengan area sistem yang 

dibutuhkan. Dengan melakukan perencanaan yang baik, para 

pengembang akan memiliki panduan yang jelas dalam mengembangkan 

sistem yang efektif dan efisien. 
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2. Pengertian Alat Peraga 

Alat peraga merupakan media pembelajaran berupa benda fisik 

yang berperan sebagai peralatan dan program inovasi pembelajaran. 

Alat ini menampilkan benda yang dapat digunakan sebagai media 

pembelajaran untuk mempresentasikan materi pembelajaran. Teknik 

pembelajaran dengan menggunakan alat peraga berfungsi untuk 

mempermudah pemahaman terhadap materi atau prinsip kerja yang 

disajikan, biasanya dalam bentuk model yang menyerupai atau sama 

dengan alat yang sebenarnya. 

Menurut penjelasan di atas, dapat disimpulkan bahwa alat peraga 

adalah sarana pembelajaran berupa objek atau benda yang digunakan 

untuk mengilustrasikan materi pembelajaran dan memiliki konsep yang 

serupa dengan bahan ajar. Tujuannya adalah untuk memberikan 

pengalaman nyata dan menggambarkan ide-ide yang sedang dipelajari. 

Alat peraga memiliki peran utama dalam meningkatkan dan 

menjelaskan materi pembelajaran, terutama dalam bentuk perangkat 

keras yang telah siap digunakan. 

3. Elektrik Steering Gear 

Elektrik Steering Gear atau Sistim Kemudi Listrik adalah salah 

satu jenis sistem kemudi pada kapal yang menggunakan tenaga listrik 

sebagai sumber daya untuk menggerakkan roda kemudi. Sistem ini 

memanfaatkan motor listrik yang dihubungkan dengan roda kemudi 

melalui gearbox untuk mengontrol arah kapal. Dalam sistem elektrik 
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steering gear kapal, arah kapal dikontrol dengan mengubah arah putaran 

motor listrik. Jika putaran motor berlawanan arah dengan jarum jam, 

maka roda kemudi akan bergerak ke kanan. Sebaliknya, jika putaran 

motor searah jarum jam, maka roda kemudi akan bergerak ke kiri. 

Sistem kemudi listrik ini memiliki beberapa keuntungan dibandingkan 

dengan sistim kemudi konvensional yang menggunakan hydraulic. 

Beberapa di antaranya adalah lebih efisien dalam penggunaan energi, 

lebih mudah dalam perawatan dan perbaikan, serta lebih akurat dan 

responsif dalam mengontrol arah kapal. 

4. Sistem kontrol 

Sistem kontrol merupakan berbagai cara atau sistem yang timbul 

dari kecenderungan manusia di lingkungan kerja, di mana individu 

membutuhkan umpan balik mengenai tindakan mereka agar proses 

pembentukan kualitas berjalan dengan baik. Perkembangan teknologi 

mekanis telah mendorong orang untuk terus mencari cara untuk 

mengotomatisasi pekerjaan yang sebelumnya dilakukan oleh manusia 

secara keseluruhan (Triwiyatno, 2011). Sistem kendali yaitu Sistem 

kendali merujuk pada suatu perangkat atau instrumen yang digunakan 

untuk mengontrol, mengatur, dan mengarahkan kondisi atau parameter 

suatu sistem. Berbagai macam perangkat dapat digunakan sebagai 

sistem kendali untuk memastikan agar sistem beroperasi sesuai dengan 

yang diinginkan. Tujuan utama dari sistem kendali adalah untuk 

memantau dan mengatur berbagai aspek dari suatu kerangka kerja agar 
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mencapai performa yang optimal, dalam hal ini aspek pendukung antara 

lain: 

a. NodeMCU ESP8266 

 

 

 

 

 

                              

 

NodeMCU merupakan sebuah papan mikrokontroler yang 

memiliki fungsional yang setara dengan papan Arduino dan 

menggunakan modul wifi ESP8266 sebagai sumber utamanya. 

Papan NodeMCU telah dirancang dengan menggabungkan modul 

ESP8266 dengan elemen lain, seperti mikrokontroler dan kapasitas 

akses ke jaringan wifi, serta dilengkapi dengan chip USB to serial, 

sehingga memudahkan pengguna dalam melakukan pemrograman 

melalui koneksi USB. Karena NodeMCU menggunakan modul 

ESP8266, terutama seri ESP-12 yang telah diintegrasikan dalam 

board, maka kemampuan dan fungsi NodeMCU mirip dengan ESP-

12 dalam hal pengiriman dan penerimaan data melalui jaringan wifi.  

NodeMCU memberikan kemudahan bagi pengguna dalam 

melakukan pemrograman dan pengembangan aplikasi IoT karena 

telah disediakan elemen tambahan seperti mikrokontroler dan 

Gambar 2.1 NodeMCU ESP8266     

(sumber: Auftechnique.com) 
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koneksi USB yang dapat langsung diakses melalui komputer. ESP-

12E adalah sebuah varian dari modul Wi-Fi ESP8266, yang 

memiliki 22 pin yang dapat diprogram dan berfungsi sebagai 

koneksi wifi untuk memudahkan pengembangan aplikasi internet of 

things (IoT). ESP-12E juga dilengkapi dengan fitur Bluetooth Low 

Energy (BLE) dan kemampuan dual-mode wifi, sehingga 

memungkinkan modul ini untuk terhubung dengan berbagai macam 

perangkat secara nirkabel. ESP-12E dikembangkan sebagai versi 

perbaikan dari ESP-12, dengan tambahan beberapa fitur dan 

perbaikan pada desain rangkaian untuk meningkatkan stabilitas dan 

kinerja modul. ESP-12E juga populer di kalangan pengembang IoT 

karena ukurannya yang kecil dan mudah diimplementasikan pada 

berbagai proyek, terutama untuk prototype. 

 

 

Gambar 2.2 ESP 12E                                                       

(Sumber: Auftechnique.com) 
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b. Motor Servo  

Motor servo merupakan sebuah motor DC yang telah 

dilengkapi rangkaian kendali dengan sistem closed feedback yang 

telah terintegrasi dalam motor tersebut. Motor servo adalah sebuah 

jenis motor DC (Direct Current) yang dirancang khusus untuk 

menghasilkan gerakan presisi dan kontrol yang akurat dalam 

aplikasi mekanik dan elektronik. Motor servo memiliki beberapa 

komponen, termasuk motor DC, sistem gearbox, encoder optik atau 

potensiometer, dan kontroler electronic. Motor servo biasanya 

dikontrol oleh sinyal input dari mikrokontroler atau komputer, yang 

mengirimkan sinyal pulsa PWM (Pulse Width Modulation) ke 

kontroler motor servo. Motor Servo pada prototype berguna untuk 

menggerakkan rudder dan gardan pada kapal.   

 
Gambar 2.3 Motor Servo    

(Sumber: cncstore_Bandung) 
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c. Daun Kemudi  

Daun kemudi adalah bagian dari sistem kontrol kapal, atau 

kendaraan lain yang digunakan untuk mengontrol arah atau kemudi 

kendaraan tersebut. Pada kapal, rudder berfungsi sebagai pengarah 

arah kapal penempatan kemudi biasanya di belakang propeller, 

sehingga arus yang ditimbulkan dari gerakkan propeller dapat 

dimanfaatkan oleh daun kemudi dengan mengubah gaya yang 

bekerja pada kapal. Daun kemudi sangat penting dalam menjaga 

stabilitas dan kontrol kapal. Dengan menggunakan daun kemudi, 

kapal dapat dikontrol dengan lebih akurat dan mudah untuk 

menghindari bahaya atau mengikuti rute pelayaran yang ditentukan  

 

Gambar 2.4 Daun Kemudi  
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d. Coupling Shaft   

Coupling shaft adalah suatu komponen pada sistem penggerak 

yang berfungsi untuk menghubungkan antara dua poros shaft pada 

mesin atau peralatan yang berbeda. 

Tujuannya adalah untuk mengalirkan tenaga dan gerakan dari 

salah satu poros ke poros yang lain tanpa kehilangan kecepatan atau 

energi pada saat perpindahan. Coupling shaft umumnya terbuat dari 

bahan logam seperti baja atau besi yang memiliki daya tahan yang 

tinggi dan mampu menahan beban dan gaya torsi yang besar. Ada 

beberapa jenis coupling shaft yang berbeda, seperti flexible 

coupling, rigid coupling, dan universal coupling yang masing-

masing memiliki karakteristik dan fungsi yang berbeda sesuai 

dengan kebutuhan dan aplikasi yang berbeda pada sistem 

penggerak. 

 
Gambar 2.5 Coupling Shaft         

(Sumber : Aliexpress.com) 
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e. Baterai 

Baterai merupakan sebuah alat yang dapat mengubah energi 

kimia menjadi energi listrik melalui reaksi elektrokimia, yang terdiri 

dari reduksi dan oksidasi. Reaksi reduksi terjadi ketika elektron 

ditambahkan dan bilangan oksidasi menurun, sementara reaksi 

oksidasi terjadi ketika elektron dilepaskan dan bilangan oksidasi 

meningkat.  

Salah satu jenis baterai yang populer saat ini adalah baterai 

Lithium-ion, Lithium-ion jenis baterai isi ulang yang menggunakan 

teknologi lithium-ion untuk menghasilkan energi listrik. Baterai ini 

terdiri dari beberapa sel atau unit sel yang terhubung secara seri atau 

paralel dan mampu menyimpan energi listrik dalam jumlah yang 

besar. Lithium-ion sangat efisien karena biayanya yang terjangkau, 

tidak bersifat reaktif, dan juga ramah lingkungan. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Gambar 2.6 baterai Lithium              

(Sumber: cncstore_bandung) 
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f. Holder Baterai  

Holder baterai adalah suatu wadah atau tempat yang dirancang 

khusus untuk memasang dan menyimpan baterai. Holder baterai 

umumnya terbuat dari bahan plastik atau logam dan memiliki 

konfigurasi yang sesuai dengan jenis dan ukuran baterai yang akan 

digunakan.  

Holder baterai memudahkan pengguna untuk mengganti 

baterai tanpa perlu membongkar perangkat elektronik atau alat 

listrik yang menggunakan baterai tersebut. Selain itu, holder baterai 

juga dapat melindungi baterai dari kerusakan atau korsleting listrik 

yang dapat terjadi jika baterai tidak dipasang dengan benar. 

 
Gambar 2.7 Holder Baterai                         

(Sumber: shopee.com) 
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g.   Kabel Jumper  

Kabel jumper adalah kabel pendek dengan konektor di kedua 

ujungnya yang digunakan untuk menghubungkan komponen elektro 

dengan mudah dan cepat. Kabel ini umumnya memiliki dua jenis 

konektor, yaitu male dan female.  

Konektor male memiliki pin yang menonjol, sedangkan 

konektor female memiliki lubang untuk menampung pin tersebut. 

Kabel jumper ini biasanya digunakan untuk menghubungkan 

komponen elektronik satu dengan yang lainnya, terutama pada 

breadboard atau board pengembangan prototype lainnya. untuk 

membuat rangkaian elektronik sementara dengan menghubungkan 

komponen satu sama lain tanpa perlu soldering atau papan sirkuit 

khusus. Kabel jumper tersedia dalam berbagai panjang, warna, dan 

jenis kabel yang berbeda. 

 

 
Gambar 2.8 kabel jumper male to male  

   (sumber: shopee.com) 
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h. Shaft Daun Kemudi  

Shaft daun kemudi adalah sebuah bagian penting pada sistem 

kemudi kapal yang berfungsi untuk menggerakkan daun kemudi 

atau roda kemudi pada kapal. Shaft daun kemudi terhubung dengan 

sistem kemudi pada bagian bawah dek kapal, dan berperan sebagai 

penghubung antara daun kemudi dengan roda kemudi. 

Shaft daun kemudi biasanya terbuat dari bahan logam yang 

kuat dan tahan lama, seperti baja atau aluminium, dan memiliki 

bantalan yang kuat untuk menopang beban dari daun kemudi. 

Ukuran shaft daun kemudi bervariasi tergantung pada ukuran dan 

jenis kapal, serta besar kecilnya roda kemudi. Dalam 

pengoperasiannya, shaft daun kemudi akan diputar oleh kemudi 

yang dioperasikan oleh kapten kapal, sehingga roda kemudi akan 

bergerak dan menggerakkan daun kemudi. Dengan menggerakkan 

daun kemudi, dapat mengubah arah perjalanan kapal.  

 
Gambar 2.9 Shaft Daun Kemudi      

(Sumber: nn_digital.com) 
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B. Kerangka berpikir  
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C. Hipotesis  

 

Ada banyak faktor yang menyebabkan kesulitan bagi taruna dalam 

menggunakan metode pembelajaran sebelumnya. Untuk mengatasi 

permasalahan ini, peneliti menyediakan bukti yang membedakan 

permasalahan tersebut dan menyajikan rencana tindakan yang harus 

diambil. Perencanaan ini membatasi masalah dengan fokus pada implikasi 

dari penggunaan teknik pembelajaran baru dengan mengarahkan taruna 

untuk berlatih menggunakan alat peraga. Selama proses pembelajaran, 

peneliti perlu memahami bagaimana metode pembelajaran baru berdampak 

pada kemampuan taruna dalam menerapkan teknik dalam mengoperasikan 

sebuah prototype.   

 Alat peraga elektrik steering gear dirancang dengan menggunakan 

mikrokontroler dan modul wifi, yang memungkinkan sistem dapat dipantau 

dari jarak jauh melalui aplikasi di smartphone. Syaratnya, smartphone harus 

terhubung dengan sistem dan jaringan internet masih tersedia. Dengan 

menggunakan sistem ini, perusahaan yang memiliki kapal dapat memantau 

sudut derajat daun kemudi secara otomatis melalui smartphone. Hal ini 

memiliki signifikansi yang besar, terutama pada bagian sistem kontrol jarak 

jauh dan pemrograman, yang kurang mendapatkan perhatian yang memadai 

di lingkungan kampus. Dengan mengadopsi penggunaan database sebagai 

penggerak sistem kontrol jarak jauh berbasis mikrokontroler dan modul wifi 

atau jaringan internet, akan dapat meningkatkan pemahaman tentang 

pemrograman melalui internet.
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BAB V 

SIMPULAN DAN SARAN  

A. Simpulan  

Kesimpulan adalah bagian tulisan yang bertujuan untuk membantu 

pembaca memahami pentingnya penelitian setelah mereka selesai membaca 

tulisan Anda. Kesimpulan tidak hanya berupa ringkasan dari topik 

penelitian yang dibahas atau pernyataan ulang dari masalah penelitian. 

Tetapi juga merupakan hasil sintesis dari poin-poin utama yang telah 

dibahas. 

Untuk sebagian besar jenis makalah penelitian di tingkat perguruan 

tinggi, umumnya satu atau dua paragraf yang memadai untuk menyusun 

kesimpulan. Namun, dalam beberapa kasus, mungkin diperlukan tiga atau 

lebih paragraf. Dari hasil penelitian dan pembahasan yang telah dilakukan 

dalam karya tulis skripsi ini. Berikut adalah beberapa kesimpulan yang 

dapat diambil: 

1. Dalam pembuatan rancang bangun ini bahan yang digunakan adalah 

fiberglass dari bahan dasar karton dan serat kassa yang dicampur dengan 

resin dan katalis, serta berbagai komponen elektronika. Alat yang 

digunakan untuk memotong bahan adalah gunting dan gerinda. Untuk 

melubangi fiber dan membuat pondasi shaft kemudi serta pondasi shaft 

propeler, digunakan bor listrik. Agar tidak terjadi kebocoran pada kapal 

peneliti melakukan pengeleman menggunakan resin dan katalis 
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keseluruh badan kapal terutama pada lambung dan body kapal. Dalam 

proses perancangan elektronika, peneliti menggunakan arduino sebagai 

komponen utama dan juga menggunakan beberapa komponen 

pendukung seperti modul wifi, motor servo, breadboard dan step down. 

Setelah itu, dilakukan pengkodingan untuk memastikan sistem 

elektronika berfungsi dengan baik. 

2. Untuk cara kerja dari rancang bangun ini cukup sederhana dengan 

mengatur berapa derajat posisi sudut daun kemudi untuk dioprasikan 

perancang telah melakukan pembaruan dengan menggabungkan 

pengontrolan jarak jauh melalui modul wifi. Modul ini terhubung 

dengan smartphone yang berfungsi sebagai pengganti pusat pengontrol 

daun kemudi. Operasional alat juga cukup mudah, hanya dengan 

menggunakan aplikasi pada smartphone yang telah diprogram sesuai 

dengan keinginan perancang. 

B.      Saran 

Berdasarkan kesimpulan yang telah dijelaskan sebelumnya, terdapat 

beberapa saran dan rekomendasi yang dapat peneliti ringkas sebagai 

panduan dalam menyelesaikan rancang elektrik steering gear dengan 

pengontrolan jarak jauh melalui smartphone berbasis mikrokontroler, 

sebagai berikut: 

1. Untuk mencapai hasil rancang bangun yang memuaskan sesuai harapan 

perancang, diperlukan kecerdasan, kesabaran, dan ketelitian dalam 

proses pembuatannya. Hal ini karena perancang harus memiliki 
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pemahaman yang mendalam tentang skematik rangkaian sebagai 

langkah awal dalam menentukan komponen-komponen yang 

dibutuhkan dalam perancangan. Dalam penggunaan basis 

mikrokontroler dengan rangkaian elektronik, dibutuhkan tingkat 

ketelitian dan kecerdasan yang tinggi dalam pemrograman dan perakitan 

komponen-komponen tersebut. 

2. Untuk Taruna/Taruni dan peserta didik Politeknik Ilmu Pelayaran 

Semarang disarankan memanfaatkan alat peraga prototype  elektrik 

steering gear berbasis mikrokontroler dengan pengontrolan jarak jauh 

melalui smartphone sebagai media pembelajaran praktik inovatif. 

Penggunaan alat ini diharapkan meningkatkan pemahaman dan 

keterampilan dalam mengoperasikan alat pelayaran modern yang terkait 

berbasis teknologi mikrokontroler dan pengontrolan jarak jauh. 
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Prosedur Penggunaan Rancang Bangun Elektrik Steering Gear Berbasis 

Mikrokontroler Arduino 

Cara Menyalakan Alat Peraga: 

1.   Hubungkan kabel konektor dari baterai dengan kabel konektor di step down  

 

Cara Menggunakan Alat Peraga: 

1.   Pastikan Arduino dan stepdown sudah terhubung dengan baterai  

2.   Siapkan smartphone 

3.   Buka aplikasi pada smartphone yang akan digunakan 

4.  Menghubungkan smartphone dengan modul wifi yang telah terhubung pada 

Arduino ESP8266 

5.   Pastikan modul wifi telah terhubung dengan smartphone 

6.   Setelah terhubung alat peraga bisa dioperasikan mengunakan smartphone. 

 

Cara Mematikan Alat Peraga: 

1.   Pastikan tampilan sudut di smartphone posisi nol 

2.   Matikan wifi yang terhubung dengan smartphone 

3.   Lepas sambungan kabel dari baterai. 

 

Gambaran Umum Prinsip Kerja Alat Peraga: 

-     Elektrik steering gear digunakan pada kapal untuk mengubah arah gerak kapal 

dan mengatur sudut kemudi dengan bantuan mikrokontroler. Dalam alat peraga 

ini, motor servo digunakan untuk menggerakkan roda kemudi dan mengatur 

posisi sudut sesuai dengan perintah dari mikrokontroler. 

-     Pada alat peraga ini peneliti membuat pembaruan dengan menggunakan modul 

wifi yang akan dihubungkan dengan aplikasi pada smartphone. Sehingga untuk 

mengoperasikan alat peraga ini peneliti membuat dengan menggunakan 

smartphone sebagai kontrol panel alat peraga ini, seluruh pengontrolan alat 

peraga ini melalui smartphone yang sudah terhubung dengan modul wifi. 

Sehingga mengjadi lebih praktis dan lebih efisien untuk cara pengoperasian alat 

peraga ini 
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