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ABSTRAK

EOT (Engine Order Telegraph) merupakan perwujudan antarmuka mesin manusia yang
dikendalikan oleh kapten kapal yang aman dan berkelanjutan sebagai bagian dasar dari sistem
propulsi jarak jauh yang terhubung. Sistem kendali jarak jauh pada kapal modern biasanya
memiliki sistem transfer kendali yang memungkinkan kendali dipindahkan antar lokasi. Remote
control biasanya dimungkinkan dari dua lokasi: anjungan dan Engine Control Room (ECR).
Beberapa kapal tidak memiliki pegangan kendali jarak jauh di ECR. Saat dalam mode kontrol
jembatan, pegangan jembatan secara langsung mengontrol titik setel engine. Saat dalam mode
Ruang Kontrol Engine, pegangan jembatan mengirimkan sinyal telegraf ke ECR dan pegangan
ECR mengontrol titik setel sistem kontrol. Dalam kendali lokal, sistem kendali jarak jauh tidak
aktif dan pegangan jembatan mengirimkan sinyal telegraf ke posisi kendali lokal dan mesin
dioperasikan dengan kendali manualnya di ruang mesin. Dalam penelitian ini akan diwujudkan
alat EOT menggunakan mikrokontroler Arduino Mega2560 dan komunikasi data menggunakan
serial RS485 dari anjungan ke Ruang control mesin. Sebagai luaran dari penelitian ini adalah
prototype alat EOT, laporan penelitian, publikasi jurnal dan HKI

Kata kunci : EOT, ECR, Arduino Mega2560, RS485, Kendali Kapal.

PENDAHULUAN

Sistem kendali jarak jauh pada kapal
latih Bung Tomo memiliki sistem transfer
kendali yang memungkinkan kendalinya
dapat dipindahkan antar lokasi melalui
remote control dari dua lokasi yaitu dari
anjungan dan Engine Control Room (ECR).
Pada kapal latih Bung Tomo pegangan

kendali jarak jauh di ECR tidak

berfungsi  dikarenakan  sedang  ada

kerusakan. Sesungguhnya kondisi ketika
dalam mode kontrol jembatan difungsikan,
maka pegangan jembatan secara langsung
berfungsi dapat mengontrol titik setel
engine. Cara kerja ketika dalam mode aktif
di Ruang Kontrol Engine, pegangan

jembatan akan mengirimkan sinyal telegraf
otomatis ke ECR disaat itu pegangan ECR
akan aktif untuk mengontrol titik setel sistem

kontrol. Dalam kendali lokal, sistem kendali
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jarak jauh tidak aktif dan pegangan jembatan
mengirimkan sinyal telegraf ke posisi
kendali lokal dan mesin dioperasikan dengan
kendali manualnya di ruang mesinaplikasi
reference  manager seperti Mendeley,
Endnote, Zotero, Refworks dll. Dengana
adanya perkembangan teknologi saat ini
maka telegraf juga berkembang, yang
biasanya hanya digunakan untuk megirim
sinyal pesan tertulis jarak jauh berupa morse
sebagai kode komunikasinya,  yg
berkembang di gunakan pada tegangan
listrik yaitu di gunakan untuk mengontrol
elektromagnetik yang di gunakan pada
ujung-ujung kabel transmisinya. Kemudian,
telegraf elektrik dikembangka dengan
menggunakan elektromagnet receiver.
Dengan elektromagnet receiver, kode morse
dapat diterjemahkan kepada pendengarnya
dalam bentuk tulisan. Dalam penelitian ini
penulis mengangkat judul Sistem Engine
Order Telegraph Di Engine Room Dengan
Komunikasi Rs485 Berbasis Arduino
Mega2560. Dalam penelitian ini akan dibuat
sebuah alat simulasi Engine Order Telegraph
(EOT) di kapal dengan menggunakan
mikrokontroler Arduino Mega 2560 yang
menggunakan komunikasi serial RS485 dari
Deck Anjungan ke Engine Control Room.
Komunikasi dua arah ini dapat dilakukan
dengan menggunakan saluran kawat yang

minimal yang hanya terdiri dari 4 kabel,

berupa saluran teganagan plus dan minus

serta data D+ dan D-.

METODE PENELITIAN

Metode penelitian yang digunakan ini
termasuk dalam penelitian R n B dan dalam
penelitian ini  penulis membagi dalam
beberapa tahapan yang terdiri dari beberapa
tahapan sebagai berikut:

A. Waktu dan lokasi

B. Desain penelitian

C. Alat dan bahan yang digunakan

D. Metode pengumpulan data

HASIL DAN PEMBAHASAN

Setelah melalui perancangan
hardware dan software dari system Engine
Order Telegraph menggunakan
mikrokontroler Arduino Mega2560 pada
Anjungan dan Control Room Engine untuk
berkomunikasi jika control otomatis control
mesin utama tidak berfungsi sehingga
digunakan yang manual agar manuver kapal
dapat dilakukan. Hasil dari perancangan
Engine Order Telegraph adalah sebagai

berikut.
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Gambar 4.1. Prototipe Engine Order
Telegraph
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Ada dua prototype dengan hardware
yang sama antara EOT (Engine Order
Telegraph) yang dipasang pada anjungan
dan di control room namun mempunyai
fungsi yang berbeda. Pada anjungan EOT
akan dioperasikan oleh kapten kapal untuk
memerintahkan teknisi di room control agar
menggerakan motor utama kapal untuk
melakukan manuver kapal. Setelah kapten
kapal menekan salah satu tombol kemudian
menekan tombol SEND maka data informasi
tombol yang ditekan akan dikirimkan ke
EOT pada room control melalui komunikasi
serial RS485, kemudian EOT pada room
control akan merespon sesuai dengan
permintaan kapten kapal, pada board EOT
akan menyala berkedip lampu LED sesuai
dengan tombol yang ditekan dan
membunyikan alarm. Kemudian teknisi akan
melakukan perintah sesuai yang diinginkan
oleh kapten kapal dan teknisi akan menekan
tombol yang menyala sebagai respon bahwa
permintaan kaptel kapal telah dan sedang
dilaksanakan, dan board EOT dianjungan
juga akan mati arena teknisi telah menjawab
permintaan kapten kapal. Jika merasa
manuver kapal belum sesuai dengan harapan
maka kapten kapal akan melalukan perintah
yang sama dengan menekan tombol EOT
sampai pergerakan kapal sesuai dengan yang
diinginkan
4.1. Tombol-tombol EOT

Untuk berkomunikasi antara

anjungan dan control room menggunakan
EOT melalui perintah dengan menekan
tombol-tombol sesuai dengan perintah
kapten dalam melakukan manuver kapal
yang dikemudikan. Seorang kapten kapal
akan menekan tombol pada PORT atau
STBD sesuai dengan manuver kapal yang
dikehandaki. Tombol-tombol yang ada pada
system EOT adalah sebagai berikut.

Tabel 4.1. Nama-nama tombol pada system

EOT
PORT STBD
A head full A head full
A head half A head half
A head slow A head slow
A head A head
deadslow deadslow
Standby Standby
Stop Stop
Finished Finished
Astern full Astern full
Astern half Astern half
Astern slow Astern slow
Astern Astern
deadslow deadslow
SEND /
MUTE
DIM

Untuk mendeklarasikan tombol-
tombol terebut ke dalam pin mikrokontroler
mega2560 sebagai berikut :

int port ahead full = 20;
//s1ll
int port ahead half = 24;
//s10
int port ahead slow = 28;
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//s9
int port ahead deadslow = 31;
//58

int port astern full = 3;
//81
int port astern half = 7;
//82
int port astern slow = 11;
//S83

int port astern deadslow =
15; //s4

int port standby = 27; //S7
int port stop = 23; //S6
int port finish = 19; //S5

int stbd ahead full = 14;
//812

int stbd ahead half = 12;
//813

int stbd ahead slow = 52;
//514

int stbd ahead deadslow = 48;
//815

int stbd astern full = A6;
/7822

int stbd astern half = AlQ;
/7521

int stbd astern slow = Al4;
//820

int stbd astern deadslow =
34; //s19

int stbd standby = 46; //S16
int stbd stop = 42; //S17
int stbd finish = 38; //S18
int mute send = A2; //S
int dim = 2; //S

untuk dapat memfungsikan tombol-

tombol tersebut perlu dilakukan setup dalam
program Arduino nya yaitu dengan perintah
pinMode kepada setiap pin tombol yang
akan digunakan dengan difungsikan sebagai
input  dari
memberikan statemen INPUT_PULLUP

agar pada saat tombol tidak ditekan maka

mikrokontroler  dengan

mikrokontroler akan membaca nilai HIGH
dari setiap pin input dari mikrokontroler.
Perintah untuk melakukan setup input dari
tombol-tombol tersebut adalah sebagai
berikut :
pinMode (port ahead full,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port ahead half,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port ahead slow,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port ahead deadslow,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port astern full,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port astern half,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port astern slow,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port astern deadslow,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port standby,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port stop,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (port finish,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd ahead full,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd ahead half,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd ahead slow,
INPUT PULLUP) ;
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pinMode (stbd ahead deadslow,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd astern full,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd astern half,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd astern slow,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd astern deadslow,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd standby,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd stop,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (stbd finish,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (mute send,
INPUT PULLUP) ;
pinMode (dim, INPUT PULLUP) ;

HASIL DAN PEMBAHASAN
Setelah  melakukan perancangan dan
pengujian dari system Engine Order
Telegraph ~ dapat  ditarik  beberapa
kesimpulan, diantaranya adalah :

1. Dalam perancangan alat engine
telegrhap unit ini  menggunakan
mikrokontroler Berbasis Arduino
Mega2560 dengan menggunakan
Komunikasi RS485 sebagai teknik
komunikasi data serialnya, yang
mampu menjangkau jarak sampai 1

km dan karena menggunakan kabel

maka komunikasi datanya cukup
stabil.

2. Komunikasi antara anjungan dan
control room menggunakan EOT
melalui perintah dengan menekan
tombol-tombol  sesuai  dengan
perintah kapten dalam melakukan
manuver kapal yang dikemudikan
dapat dilakuakn dengan baik dengan
dihubungkannya tombol-tombol

tersebut ke dalam pin mikrokontroler

mega 2560 kemudian dilakukan
setup dalam program Arduino nya
yaitu dengan perintah pinMode
kepada setiap pin tombol yang akan

digunakan dan difungsikan.
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