PENGEMBANGAN APLIKASI SPHERICAL TRIANGLE
PADA SIMULATOR GPS BERBASIS VISUAL BASIC 6.0

Antonius Edy K, Nasri. Kuncoros Luhur Waskito

ABSTRAR

Penelitian mi bertujuan untuk merancang sebuah program simulator GPS  berbasis
Viswal Basic 6.0 yang dapat digunakan secara praktis oleh sehiap taruna dalam
menentukan arah haluan untuk memperoleh lintasan jauh atau jarak terpendek ketika
berlayar. Penelitian yang dilakukan merupakan penelirian cksperimental. adapun hasil
rancangan simulator GPS ini dilakukan perbandingan dengan ECDIS sehingga
didapatkan nilai rata-rata simpangan yaitu 0,2200 pada arah haluan dan 0,441 millaut
pada jauh (jarak tempuh). Sedangkan rata-rata error pada penentuan arah haluan schesar
(10040 sedangkan rata-rata error pada penentuan jarak sebesar 0,239 millaut, Sehingga
kinerja perhitungan jauh dan haluan dari simulator GPS mendckati kinerja pada ECDIS.
Menu Simulator GPS berfokus pada penentuan jarak tempuh (jauh) dan arah haluan
kapal menggunakan konsep scgitiga bola dapat digunakan scbagai salah satu metode
perhitungan jarak tempuh (jauh) dan arah haluan kapal. Dan dapat digunakan untuk

menghitung waktu tiba sctelah diketahui kecepatan kapal,

Kata kunci : Simulator GPS, Visual Basic, Spherical Tviangle, ECDIS

A. Pendabuluan

Pencnfuan posisi merupakan hal pen-
ting yang harus dikuasai oleh seorang pela-
ut terutama nautika agar dapat mengetahui
posisi kapal awal hingga tujuan akhir.
Dengan mengetahui posisi kapal dan
tujuan akhir, seorang perwira laut akan
dapat menentukan jalur yang akan di
iempuh atau ditalui kapal. Teknologi awal
setelah ditemukannva sexfan, scorang
perwira laut dapat menentukan posisi
kapalnya dengan melihat 3 titik bintang
vang ada dilangit, kemudian dengan per-
hitungan tertentu mengenai jarak bintang
dan posisinya, maka akan didapatkan
posisi kapal menurut perhitungan terschut,
Perkembangan teknologi berikuinya ada-
lah dengan ditemukannya GPS (Global

Position System) dengan jalur komunikasi
antara kapal dengan satelit memudahkan
para pelaut dalam menentukan posisi
kapal. Dengan adanva peralatan navigasi
elektronik dan peta laut, seorang perwira
laut dapat menggunakan navigator untuk
mengetahui posisi kapal hingga kecepatan
kapal, schingga dengan memasukkan titik
posisi (way poinf) maka secrang perwira
laut akan dapat melukiskan posisi kapal-
nya dipeta laut.

Penelinan i bermaksud untuk mem-
buat piranti lunak atau software dan me-
mantaatkan konsep spherical triangle
vang dapat menghitung dan menampilkan
ariah haluan dan jarak terpendek dari kedua
posisi, vaitu posisi awal kapal dan posisi
tujuan akhir, sehingga dengan menzpu-
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nakan konsep spherical triongle dipa-
dukan dengan piranti lunak berbasis Visual
Basic akan dapat dimanfaatkan secara
langsung bagi taruna dalam menentukan
arah haluan kapal dan jarak terpendek,
setclah diketahui posisi awal dan posisi
akhir tyuan kapal. Berdasarkan latar bela-
kang di atas, maka dapat dimimuskan per-
masalahan penelitian ini, yaitu bagaima-
nakah rancangan program aplikasi spie-
rical triangle pada simulator GPS  untuk
penentuan jauh dan haluan dengan
berbasis pemrograman Fiswal Basic 6.07

B. Tinjuan Pustaka
|. Sperical Triangle
Sperical triangle atau dikenal de-
ngan segitiga bola merupakan bentuk
segitica vang memiliki total sudut
lebih dari 180°, berbeda dengan segi-
tiga planar vang memiliki total sudut
180", Dalam dumia pelayaran segiti-
ga bola dapat digunakan sebagai
perhitungan astronomi maupun per-
hitungan posisi kapal. Berbeda
dengan peta mercator yang menggu-
nakan konscp pendekatan silinder
dalam pembuatan petanya, segiliga
bola dapat diadopsi karena benmuk
bumi yang menyerupai bola, sching-
ga perhitungan mengenai posisi
lintang bujur lebih teliti apabila
dibandingkan dengan peta mercator.
Adapun rumusan segitiga bola
sebagai berikut ;

Gambar 1. Sinus segitiga Bola
Persamaan berikut adalah rumus sipus

dan cosinus segitiga bola

| cosa=cosh.cosc+sinb.sinc.cosa !

5 e gin f
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2. Peta Mercator

Peta laut ialah hasil pemindahan
bentuk lengkung bumi keatas bidang
datar yang memuat hal hal serta kete-
rangan keterangan yang dibutuhkan
seorang navigator dalam menentu-
kan posisi kapal, jarak, haluan dan
kesclamatan navigasi dilawt, dileng-
kapi dengan benda banm navigasi
dan peruman-peruman. Peta laut
1alah peta yang dibuat sedemikian
agur dapat dipakal untuk merencana-
kan atan mengikuti suatu pelavaran
dilaut lepas, perairan pedalaman
seperti danau, sungai, terusan dIl.
Dengan demikian peta laut itu dipa-
kai untuk pedoman berlalu lintas
diatas air.

Gambar 2. Bentuk-bentuk
derajah/jajar

Menurut Frost (1983:2(¢) menyata-
kan bahwa "The mercator projection
is a cylindrical projection, the meri-
dians being formed by rolling the
plare surface ofe the chart around
the globe, into the form of cylinder,
which is tangential to the globe aro-
wind the eguator”.

3. Penentuan Posisi
Penerituan posisi terkait dengan haluan
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dan jauh. Haluan didefinisikan sebagain
arah yang ditempuh kapal dalam pela-
yaran, Dalam pelavaran dikenal du jenis
haluan yaitu ;

i,

Haluan Loxodram
Haluan fovodrom adalah garis halu-

an vang memotong derajat-deraja
dan jajarjajar dengan sudut vang
sama besarnva, Berlayar mengguna-
kan haluan [exadrom berart berlayar
dengan garis haluan vang tetep. Pada
peta mercator, haluan fovodrom ini
digambarkan sebagai zaris lurus.

. Haluan Lingkaran besar atau Haluan

Orthodrom
Haluan orthodrom adalah haluan

vang memotonyg derajat-derajat dan
Jajar-jajar dengan sudut yang tidak
sama besarnya. Berlayar mengguna-
kan haluan orthodrom berarti berla-
yar dengan garis haluan vang heru-
bah - ubah, Pada peta mercator, halu-
an orthodrom ini digambarkan seba-
gan garis lengkung. Berlayar dengan
Ingkaran besar atau haluan orthe-
drom, menghasilkan jarak atau jauh
yang ditempuh menjadi lebih singkat
dibandingkan dengan pelayaran lo-
xodrom. Tetapi persingkatan ini
hanya berarti jika jarak tempuh pela-
yaran culup besar.

C. Metode

1.

Waktu dan Tempat Penelitian
Penelitian dilakukan di Politeknik
Pelayaran Surabava mulai tanggal
17 Febrvari 2005  hingga 30 Juli
2015.

. Alat

Peralatan elektronika yang diguna-
kan dalam penelitian ini adalah 1 unit
Laptop dan program Fisual Basic
6.0, Peralatan Navigasi ECDIS

. Prosedui Penelitian

a. Pembuatan program aiah halu-

an dan jarak terdekat
Pada tahapan ini peneliti menibuat
program berbasis Fisual Basic 6.0
dengan memuat perhitungan arah
halvan dan jarak terdekat, dan pe-
nentuan arah haluan kapal, Ada-
punarutannya schagar berikut
L) Tmisialisasi variabel vang dibu-
tuhkan dalam perhitungan lin-
tang bujur untuk menentukan
Posisi
2) Merumuskan logika perhity-
ngan untuk posisi dalam dacrah
kwadran [, Kwadran iI, kwa-
dran IT1, kwadran 'V
3) Merumuskan logika perhitu-
ngan untuk penentuan jarak ter-
dekat
4) Merumuskan iogika perhitu-
ngan arah haluan kapal berdasar
posist awal dan posisi akhir,
b. Pengujian program
Pada tahap ini dilakukan penguji-
an program dengan cara diberikan
referensi gotuk posisi awal dan
posist akhir untuk mengetahni se-
jauhmana program tersebut dapat
berjalan dan sebagai koreksi untuk
kekurangan program yang telah
dibuat.
¢. Pengambilan Data
Pengambilan data vang dimaksud
adalah mengambil data yang dida-
patkan dari ECDIS unmk penen-
tuan arah haluan dan jarak tempuh
setelah diberikan svay paint{ WPT)
pada track vang telah dibuat. Ada
pun frack tersebut ditentukan de-
ngan posisi awal dan pelabuhan
ranjung emas di Kota Semarang
dan posisi akhir adalah tanjung
priuk Di Jakarta vang terdiri atas 7
Wy point.
d. Analisis Data
Data yvang dikumpukan adalah
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data mengenai !

a. lasil perhitungan  arah haluan
dan jauh menggunakan pro-
sram simulator (3PS

b. Hasil perhitungan arah haluan
dan jauh dengan menggunakan

ECDIS Data vang terkumpul akan
dielah dengan menggunakan ana-
lisa staliste dan juga pemaparan
dari data kualitatif. Adapun per-
hitungan vang digunakan adalsh
sebagar berikut

1) Perhitungan standar deviasi
atau simpangan baku

2} Perhitungan prosentase sclisih
perhitungan dan simulator GPS
danmengeunakan ECDIS

D. Hasil

Untuk menguji coba program aplikasi
spherical triangle (segitiga bola) maka
digunakan sebuah lintasan (frack) dan
Pelabuhan Tanjung Emas di Kota Sema-
rang menuju Pelabuhan Tanjung Prink di
ibukota Jakarta, Adapun jumlah way point
{(WPT) berjumlah 7 way poin sebagai-
mana ditunjukkan pada gambar 4. 1berikut.

Gambar 3. lintasan (frack) dari Pela-
buhan Tanjung Emas di Kota
Semarang menuju Pelabuhan Tanjung
Priuk di Ibukota Jakarta

Adapun posisi vang sudah ditentukan
sebagaimana gambar diatas, menggunakan
ECDIS, sehingga tampilan lintasan (#rack)

terschul mudah dibaca, Sclain itu ber-
dasarkan hintasan (frack) tersebut terdapat
T way point (WPT)
tabel |

sebagal mana pada

Tabel 1. Posisi way point  pada track
tanjung emas di Semarang  Ke tanjung
priuk di Jakarta

Mo

WIT POSITION
it 06 A5 077 301105 21 425 F

Oa® 15053 50 110% 05,001

¥ | =B 059 51 847 S/ 1099 16,453 &
£ | 3 05744 K03 S/ 108032062 E |
[ D3 43.797 57 1077 51493 F
& | 3 05° 42,791 57 107017 105 E
T| ® 059478225/ 106750911 B
g [ 2 (67 (0,501 S 7 1069 51 810 T

Berdasarkan way point pada tabel di
atas, maka selanjutnya akan dihitung nilai

jauh dan arah haluan menurut beberapa

metode perhitungan, yaim metode konven-
sional dengan cara perhitungan secara
manual, metode segitiga bola mengguna-
kan aplikasi spherical triangle, dan me-
tode perhitungan menggunakan ECDIS,
Setelah didapatkan nilai jauh dan haluan
dari masing-masing metode, maka akan
dibandingkan untuk dihitung selisih jauh
dan haluan. Yang dijadikan acuan atau
standar adalah metode perhiungan EC-
DIS, karena alat ini merupakan alat standar
yang digunakan dalam kapal.

E. Pembahasan

1. Hasil Perhitungan Jauh dan Haluan
Menggunakan Program spherical
triangle (Segitiga Bola)

Pada perhitungan jauh dan haluan
menggunakan program spherical fri-
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angle sebagaimana gambar berikut,

Gambar 4. Tampilan aplikasi spherical
fricngle (sceitiga bola) untuk perhitungan
jauh dan haluan pada WPT 0 ke WPT |

Pada pambar di atas menunjukkan hasil
perhitungan arah haluan dan jauh (jarak)
vang ditempuh dari WPT O ke WPT 1, vairu
dari posisi 06° 45.077 S/ 110° 21,425 E
menuju 06 15,985 S/ 110°05.001 E. Arah
haluan kapal terscbut pada kwadran 1V
yaitu pada arah 331.254° dan ditunjukkan
dengan tanda panah. Adapun jauh atau
jarak tempuh menuvrut perhitungan aplikasi
spherical triangle adalah 33,0713 millaut.
Berdasarkan jarak tempuh tersebut apabila
ditempuh dengan kecepatan kapal 8 knot,
maka akan didapatkan lama waktu 4 jam &
menit. Adapun hasil perhitungan iauh dan
arah haluan mulai dari WPT 0 hingga ke
WPT 7 dengan menggunakan simulator
terangkum dalam tabel berikut.

Tabel 2. Perhilungan Haluan dan Jauh
dengan simulator GPS
w1 POSITION

0 | 5% 45,077 § ) 110° 21,425 | -
1| 06915.9855/ 110°05.001 £ | 331.254°
2 | 05°518475/109° 16453 € | 196.175°
3 | 05° 408035/ 108°32.961 €

| Haluan | _ Jauh

33,0713 M
54.3155 NI
133882 NM
41,8012 NM
33,8452 NM
17,6378 NM
15,2421 NM

_____ 179.256°
4 05°43.7975/107° 51493 E | 271.335°
5 | 05742.7915 /107 17,105 € | 27L664°
b | 5478225 /106" 5B.911 F | 253517°
7| DE°00.901 5 /1067 51,819 | 2114640

2, Hasil Perhitumgan Jauh dan Haluan

Menggunakan ECDIS

Untuk menentukan jauh dan haluan

dengan menggunakan ECIMS, maka

dilakukan penggambaran lintasan

(track) sebagaimana pada pambar

4 8. Adapun tahapan yang dilakukan

adalah

a. Menentukan way poinr dan Pela-
buhan Tanjune Emas & Kota Se-
marang menuju Pelabuhan ‘Tan-
jung Priuk di lbukota Jakarta. Da-
lam penelitian int digunakan 7 wey
point, schingga

h. Membuat lintasan WPT 0 ke WPT
I, kemudian membuat lintasan
WPT | ke WPT 2, dilanjutkan
membual lintasan dari WPT 2 ke
WPT 3, kemudian membuat
lintasan WPT 3 ke WPT 4, dilanjut-
kan membuat lintasan dari WP 4
ke WPT 3. kemudian membuat
lintasan WPT 5 ke WP'T 6, dilanjut-
kan membuat lintasan dari WPT 6
ke WPT 7.

¢. Mencatat Jauh atau jarak tempuh
dan arah haluan kapal berdasarkan
perhitungan ECDIS.

Gambar 5. Tampilan ECDIS untuk
perhitungan jauh dan haluan

Adapun hasil perhitungan jauh dan arah
haluan mulal dan WYL 0 hingga ke WPT 7
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dengan menggunakan ECDIS terangkum

dalam tabel berikut.

Tabel 3. Hasil Perhitungan Jauh dan
Arah Haluan Menggunakan ECDIS

[WPT Moaition

Haln

Tarak

0 | 06745077/ 110° 21435 F

Pl Oa" 159855/ 10" 02001 E
05° 51847 5/ 109° 16453 E

[

3| 05° 44803/ 108° 32967 F

4 | 08P 43 0TS 0T A1 403 F

3305

205 49

27929 14392 NM|

5| 05° 427915 107° |T.105E

3322 NM

302 M

27177 4136 NM |

27147 134.28 NM

6 [ 05478225 106° 50.011 E

253.7°

1783 NM

06° 00501 S/ 106° 51,319 K

=1

211.8°

1535 NM

3, Simpangan baku dan error pada

perhitungan Jauh dan Haluan

Tabel 4. Hasil Perhitungan simpangan
baku dan error

' ElzlE] z[5] & =| &
:| § }aga slz| &) 5| %
= l=ix o & = B
TR
gl L] B 2Bl % S| %
[ Iz fo = = 1= | -
g ZEE| I & 5| %
E 1= 18 | : o = =
_31151;’55 2l B B i
i | | =
s B E23] 53| 2| 5| &
- |55 82| & B| B
:‘ -_‘-155.1 p gl - = =
: S ERE| 2| 2| 2
P 1_
e I.H w15 -
B AEF -1:_ 2 3
z . jalew| als| 3| @
§§E SEE| BIE| B =
E| o - |- - ay
3 E__:Ei-.g%- RlE| &) 2 g
) i ol o - -~ -
ER RS %lﬁ Bl B
E ke E[E| B| B
o e = = =
| ERCNERE s B &
EmS B

[

Berdasarkan perhitungan simpangan
baku, terlihat pada tabel di atas. bah-
wa nilar simpangan baku tersebut
sangatlah kecil, hal ini berarti tingkat
ketelitian perhitungan pada simulator
GPS mendekat: ketelitian pada
ECDIS. schingga simpangan atau
standar deviasinyva sangatlah kecil
vaitu 0,2200 pada arah haluan dan
0,441 millaut pada jauh (jarak lem-
pukl. Makna fisisnva adalah kesala-
han pada perhitungan simulator GPS
nka dibandingkan dengen ECDIS
sangat kecil, Sedangkan mlm error
dhatas, berasal dan selisih perhitu-
ngan simulator GPS dan ECDIS,
terlihat bahwa error yang didapatkan
sangatlah kecil, Untuk rata-rata crror
pada penentuan arah haluan sebesar
0,0040 scdangkan rata-rata error
pada penentuan jarak sebesar 0,239
millaut, Sehingga kinerja perhitu-
ngan jauh dan heluan dam simulator
GFS mendekati kinerjapada ECDIS,

F. Simpulan

I. Rancangan simulator GPS sebagai
aplikasi spherical tiangle berbasis
program visual basic selesai dibuat,
dan dilakukan perbandingan dengan
ECDIS sehingga didapatkan nila:
rata-rata simpangan yaitu 0,2200
pada arah haluan dan 0,441 millaut
pada jauh (jarak rempuh). Sedangkan
rata-rata error pada pencntuan arah
haluan sebesar 0.0040 sedangkan
rata-rata error pada penentuan jarak
sebesar 0.239 millaut. Sehingea ki-
nerja perhitungan jauh dan haluan
dari simualator GPS mendekati ki-

nerja pada ECDIS.
. Menu Simulator GPS berfokus pada

penentuan jarak tempuh (jauh) dan
arah haluan kapal mengpgunakan
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konsep segitiga bola dapardigunakan tempuh, arab haluan kapal. dan

sebagai salah satu metode perhitu- waktu tiba sehingea perlu ditambah-
ngan jarak tempuh (jach) dan arah kKan menu vang lain. vaitu merekam
haluan kapal. Dan dapat digunakan data sejumlah sway poinr vang telah
untuk menghitung waktu tiba setelah ditentukan.

-2

- Simulator GPS ini perlu untuk di-
kembangkan dengan menyesuaikan

diketahui kecepatan kapal.

G. Saran meny yang ada pada FCDIS, sehing-

L, Simulator GPS ini masih terbatas za pengguna tidak sckedar familiar
pada penentuan posisi dengan meng- dengan pengeinaan GPS. tetapi juga
gunakan perhitungan jauh atau jarak familiar dengan pengeunaan LCDIS,
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