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Indonesia memiliki 17.504 pulau dengan tiga perempat wilayahnya adalah laut (5,9
juta km?) terdiri atas 3,2 juta km?2 perairan teritorial dan 2,7 km? perairan Zona
Ekonomi Ekslusif, dengan panjang garis pantai 95.161 km. Luas wilayah perairan
Indonesia tersebut telah diakui oleh UNCLOS (United Nation Convention of The Sea), hal
tersebut mejadikan Indonesia kaya akan hasil laut yang dapat di manfaatkan untuk
kesejahteraan masyarakat. Permasalahan yang ada ialah alat bantu tangkap ikan pada
saat ini masih banyak yang menggunakan bahan bakar fosil untuk menggerakkan alat
bantu tangkap ikan sehingga konsumsi bahan bakar pada kapal nelayan tinggi. Untuk
dapat mengatasi hal tersebut maka dilakukan penelitian tentang perancangan gillnet
hauler bertenaga penggerak hybrid. Metode perancangan yang digunakan adalah
metode French. Berdasarkan hasil perancangan, nilai varian 1 adalah 3,39, varian 2
adalah 3,83 dan varian 3 adalah 3,91. Varian 3, memiliki nilai tertinggi, sehingga
menjadi konsep terpilih. analisis statik, didapat bahwa nilai aman von misses stress
material rangka sebesar 206,8 MPa, dengan pembebanan yang diberikan sebesar 305
kg didapat nilai von misses stress maksimal sebesar 4,723 MPa, maka dapat

disimpulkan desain aman untuk diaplikasikan.

Kata kunci: gillnet hauler, hybrid, kapal 5-10 GT.

1. PENDAHULUAN

Ikan yang terdapat diperairan dapat diambil dengan
melakukan  suatu cara yang disebut dengan
penangkapan. Penangkapan adalah suatu cara atau
usaha yang dapat dilakukan oleh manusia untuk bisa
mendapatkan organisme-organisme yang terdapat di
perairan. Agar bisa mendapatkan organisme tersebut
maka dibutuhkan sebuah alat tangkap. Untuk
memperoleh hasil tangkapan yang baik dipengaruhi oleh
alat penangkapan yang digunakan seperti konstruksi,
bahan, teknik, serta keterampilan nelayan dalam
mengoperasikan alat penangkapan tersebut (Umriani,
2017). Secara geografis Indonesia membentang dari 6°
lintang utara sampai 11° lintang selatan dan 92° sampai
142° bujur timur, yang terdiri dari pulau-pulau besar
dan kecil yang jumlahnya kurang lebih 17.504 pulau.
Tiga perempat wilayah Indonesia adalah laut (5,9 juta
km?) terdiri atas 3,2 juta km? perairan terirorial dan 2,7
km? perairan Zona Ekonomi Ekslusif, dengan panjang
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garis pantai 95.161 km, terpanjang kedua setelah
Kanada. Luas wilayah perairan Indonesia tersebut telah
diakui oleh UNCLOS (United Nation Convention of The
Sea) (Lasabuda, 2013).

Dengan luas wilayah perairan yang dimiliki
Indonesia. Potensi lestari sumber daya ikan laut
Indonesia dan perairan (ZEEI) (Komnas Kajiskan, 2016).
Dari seluruh potensi sumber daya ikan tersebut, jumlah
tangkapan yang diperbolehkan (JTB) sebesar 7,92 juta
ton per tahun atau sekitar 80% dari potensi lestari, dan
baru dimanfaatkan sebesar 6,83 juta ton pada tahu 2016
atau baru 86,23% dari JTB. Dengan luas wilayah yang
dimiliki Indonesia dan potensi lestari sumber daya ikan
laut konsumsi ikan adalah jumlah
kebutuhan/permintaan ikan yang menggambarkan
fungsi dari jumlah penduduk dan neraca permintaan
ikan untuk konsumsi domestik. Ikan mencakup ikan
segar dan olahan sesuai dengan ketentuan dari BPS.
Menurut Kementrian Kelautan dan Perikanan data
konsumsi ikan pada tahun 2016 yaitu sebesar 43,93
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kg/kapita atau tercapai 100,14%. Apabila dibandingkan
dengan capaian tahun 2015 yang besarnya 41,11
kg/kapita, maka capaian tahun 2015 tahun 2016
mengalami peningkatan 6,88%. Dibandingkan dengan
target tahun 2019 yang besarnya 54,49% kg/kapita,

maka capaian tahun 2016 telah mencapai 80,64%
(Perikanan, 2017).
Pemanfaatan pada sumberdaya perikanan,

khususnya pada perikanan laut (tangkap), pada saat ini
usaha penangkapan ikan didominasi oleh perikanan
rakyat yang pada umumnya dengan skala usaha kecil
serta alat atau teknologi yang digunakan masih
sederhana lalu jangkauan penangkapan ikan masih
terbatas hanya disekitar pantai sehingga produktifitas
nelayan relatih masih rendah. Masih rendahnya
produktifitas nelayan dipenggaruhi oleh rendahnya
keterampilan dan penggetahuan serta penggunaan alat
tangkap ikan dan juga perahu yang digunakan masih
terbilang sederhana. Dengan adanya tersebut sehingga
efektifitas dan efisiensi alat tangkap dan penggunaan
faktor-faktor produksi lainnya belum optimal. Keadaan
ini sangat berpengaruh terhadap pendapatan yang
diterima oleh nelayan dan akhirnya berpengaruh
terhadap pendapatan yang diterima oleh nelayan dan
akhirnya berpengaruh juga pada tingkat
kesejahteraannya. Dengan adanya alat-alat penangkapan
yang memiliki teknologi modern dapat menjadikan
masyarakat menangkap lebih mudah hasil yang banyak
dan waktu yang digunakan untuk menangkap ikan
relatif  sedikit. =~ Walaupun demikian penggunaan
teknologi modern tidak sepenuhnya digunakan serta
dikembangkan oleh nelayan di Indonesia. Nelayan
Indonesia terutama yang berada di kawasan pesisir
masih melaksanakan kegiatan penangkapan ikan dengan
menggunakan alat-alat tradisional contohnya seperti
dengan menggunakan jala, pancing dan lainnya sehingga
secara ekonomi mereka masih kurang beruntung,
namun jika dilihat dari hasil penangkapan di laut secara
keseluruhan sangat banyak. Teknologi penangkapan
ikan adalah perangkat keras (peralatan) dan perangkat
lunak (metode pembuatan, penggunaan dan perawatan
perangkat keras yang terpadu dalam suatu sistem
manajemen) untuk dapat memanfaatkan sumber daya
ikan. Unit penangkapan ikan adalah satuan fungsional
yang dapat menghasilkan produk berupa ikan dari usaha
proses penangkapan ikan. Satu unit penangkapan ikan
pada umumnya terdiri dari kapal, alat tangkap dan
nelayan.

Pada saat ini banyak alat bantu alat tangkap ikan
yang menggunakan bahan bakar fosil sehingga konsumsi
bahan bakar pada kapal nelayan tinggi, salah satu
contohnya wuntuk menggerakkan alat bantu harus
dihubungkan dengan mesin kapal. Berdasarkan
permasalahan diatas, maka dibutuhkan sebuah alat
bantu tangkap ikan yang mampu bersaing dengan alat
bantu yang sudah ada dengan memiliki kelebihan alat
yang menggunakan energi mandiri serta mudah dalam
perawatan (R.Cahyadi, 2017).

Tujuan dari perancangan gillnet hauler bertenaga
penggerak hybrid ini adalah untuk mendapatkan hasil
rancangan alat bantu tangkap ikan jaring gillnet serta
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mendapatkan spesifikasi komponen utama untuk alat
bantu tangkap ikan jenis net hauler untuk jaring gillnet.

2. METODOLOGI PENELITIAN

Berikut ini akan dijelaskan bagaimana tahapan-
tahapan dalam perancangan gillnet hauler bertenaga
penggerak hybrid untuk kapal 5-10 GT dengan
menggunakan metode French (French, 1999).

w/ Mulai ‘ w/lé\w

Studi Literatur

.

Detail Desain

L T Perhitungan dan Analisis
Software
Analisis Masalah
T N

~Kekuatan Rangka Net
Hauler

Pernyataan Masalah
Perancangan Konsep

Gambar Kerja
// -
Sketsa Terpilih
e N
( Selesai )
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Pemberian Bentuk Pada
Desain
(s) (%)
N /

Gambar 1 Blok diagram proses desain

Metode French terdiri dari 7 kegiatan atau fase
utama, yang masing-masing terdiri dari beberapa
langkah, yaitu (French, 1999):

1) Identifikasi kebutuhan

2) Analisis masalah

3) Pernyataan masalah

4) Perancangan konsep

5) Sketsa terpilih

6) Pemberian bentuk pada sketsa

7) Detail

Sebelum merancang sebuah produk dibutuhkan
konsep awal rancangan dari produk tersebut. Luaran
dari perancang konsep tersebut adalah sketsa gambar
dari produk yang akan dirancang. Pada perancangan
gillnet hauler bertenaga penggerak hybrid untuk kapal 5-
10 GT, konsep utama dari produk ini adalah dimensi
yang sesuai untuk kapal ukuran 5-10 GT. Gillnet hauler
harus memiliki rangka yang kokoh dan rijid, bentuk
sederhana dan mudah digunakan.

Untuk sistem pembangkit listrik gillnet hauler ini,
menggunakan turbin angin dan panel surya dimana bila
kondisi angin. Sistem yang berdiri sendiri ini kombinasi
antara angin dan matahari memiliki kekurangan dimana
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angin tidak selalu terus-menerus berhembus dan juga
radiasi cahaya matahari yang hanya bersinar sekitar 8-
10 jam per hari. Dengan demikian kombinasi ini
digabungkan dengan menyimpan energi pada baterai.

3. HASIL DAN PEMBAHASAN
3.1 Perancangan

Dalam  perancangan yang  dilakukan, untuk
mendapatkan data produk pesaing sebagai acuan dari
spesifikasi produk gillnet hauler yang dikembangkan,
menggunakan  kuisioner dan wawancara  untuk
mendapatkan parameter tertentu agar dapat memenuhi
keinginan penggunanya. Berdasarkan hasil kesimpulan
kuisioner dan wawancara yang dilakukan, maka
terdapat beberapa parameter yang harus
dipertimbangkan pada produk gillnet hauler, yaitu :

1) Kekuatan material

2) Berat dari alat

3) Tahan lama

4) Mudah digunakan

5) Mudah perawatan

6) Energi

7) Biaya

Berikut pada tabel 1. ditampilkan demand and wishes
gillnet hauler.

Tahap selanjutnya adalah membuat blok fungsi dan
morfologi chart dari gillnet hauler bertenaga penggerak
hybrid untuk mengetahui fungsi dan cara kerja gillnet
hauler yang dirancang seperti yang terlihat pada gambar
2 dan tabel 2. Hasil dari morfologi chart didapatkan
variasi konsep dari komponen terpilih untuk dibuatkan
desain gillnet hauler bertenaga penggerak hybrid sesuai
tabel 2 tersebut

Tabel 1. Demand and wishes

No. D/W Uraian
1 D Material yang tahan dengan air laut
2 D Material alat bantu tangkap ikan yang ringan
3 D Material alat bantu tangkap ikan dapat menahan
beban berat dari hasil tangkapan
4 D Alat bantu tangkap ikan memudahkan proses
pengangkatan hasil tangkapan
5 w Alat bantu tangkap ikan mudah dalam perawatan
6 w Alat bantu tangkap ikan mudah saat digunakan
7 w Biaya produksi relatif murah
8 D Sumber energi yang digunakan mudah di dapat
Input Proses Output
Ei [ A Fo
- s —_—
Mi ) \ Mo
> Proses penarikan jaring hasil tangkapan J 3
ikan ke atus kapal
Si Sa
--------- , e o e e P
\
Gambar 2 Blok fungsi alat bantu tangkap ikan
Keterangan :
Ei = Energi listrik (pembangkit energi hybrid)
Mi = Jaring di dalam air
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Si = Tombol on, motor menyala
Eo = Energi mekanik

Mo = Jaring terangkat ke atas kapal
So = Tombol off, motor mati
Tabel 2. Morfologi chart
No  Sub Fungsi Varian
Varian 1 Varian 2 Varian 3
1  Pembangkit
Energi 1 i - I
Diesel _Bfergy hybrid

g
oo

2 Penggerak

.
.
.
g

.... b AN
Motor AC Mator DC ™

3 Pereduksi

Putaran N ﬂ'
S ith
" Ccoupling
Shalft
4 Profil .
Kerangka

5  Profil Kaki
kerangka

6  Roller

Drpm
. Conveyour
1 | :
} i :
v v v
Varian 2 Varian 3 Varian 1

Dari hasil tersebut didapatkan variasi konsep dari
komponen terpilih untuk dibuatkan desain gillnet hauler
bertenaga penggerak hybrid sesuai tabel 2 tersebut,
Adapun hasil dari varian kombinasi solusi tersebut
adalah :

=1-2, 2-1, 3-3, 4-1, 5-2, 6-3
=1-2, 2-2, 3-3, 4-1, 5-2, 6-1
=1-2, 2-1, 3-3, 4-3, 5-3, 6-2

e Varian 1
e Varian 2
e Varian 3
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Gambar 3. Konsep varian 1

Keterangan :

1) Motor listrik AC
2) Coupling shaft
3) Kanal U

4) Hollow rectangle
5) Belt conveyour

Gambar 4. Konsep varian 2

Keterangan :

1) Motor listrik DC
2) Coupling shaft
3) Kanal U

4) Hollow rectangle
5) Rubber roller

Gambar 5. Konsep varian
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Keterangan :

1) Motor listrik AC
2) Coupling shaft
3) Pelat

4) Pipa

5) Drum

Setelah  terbentuk varian dari konsep desain,
pembobotan dilakukan untuk menentukan nilai varian
mana yang lebih baik. Pada tabel 3, tabel 4 dan tabel 5
merupakan tabel kriteria evaluasi pembobotan

Tabel 3. Kriteria evaluasi pembobotan varian 1

No Kriteria B Parameter Varian 1
Evaluasi A P HB
1  Dapat 0,18 Kinerja Baik 4 0,72
mengangkat
beban yang
berat
2 Dimensi alat 0,12 Desain Baik 4 0,48
3 Tahanair laut 0,2 Kinerja Cukup 3 0,6
4  Kuat 0,2 Kinerja Cukup 3 0,6
5 Mudah 0,12 Kinerja Cukup 3 0,36
diproduksi
6  Biayaproduksi 0,09 Konsumsi Cukup 3 0,27
rendah
7  Perawatan 0,09 Kinerja Baik 4 0,36
mudah
Jumlah hasil bobot (HB) 3,39
Tabel 4. Kriteria evaluasi pembobotan varian 2
No Kriteria B Parameter Varian 1
Evaluasi A P HB
1 Dapat 0,18 Kinerja Baik 4 0,72
mengangkat
beban yang
berat
2 Dimensi alat 0,12 Desain Baik 4 0,48
3 Tahan air laut 0,2 Kinerja Cukup 3 0,6
4 Kuat 0,2 Kinerja Cukup 3 0,6
5 Mudah 0,12 Kinerja Baik 4 0,8
diproduksi
6  Biayaproduksi 0,09 Konsumsi Cukup 3 0,27
rendah
7 Perawatan 0,09 Kinerja Baik 4 0,36
mudah
Jumlah hasil bobot (HB) 3,83
Tabel 5. Kriteria evaluasi pembobotan varian 3
No Kriteria B Parameter Varian 1
Evaluasi A P HB
1 Dapat 0,18 Kinerja Baik 4 0,72
mengangkat
beban yang
berat
2 Dimensi alat 0,12 Desain Baik 4 0,48
3 Tahanair laut 0,2 Kinerja Baik 4 0,8
4 Kuat 0,2 Kinerja Baik 4 0,8
5 Mudah 0,12 Kinerja Cukup 4 0,48
diproduksi
6  Biayaproduksi 0,09 Konsumsi Cukup 3 0,27
rendah
7 Perawatan 0,09 Kinerja Baik 4 0,36
mudah
Jumlah hasil bobot (HB) 3,91

Untuk menentukan nilai keseluruhan varian konsep
(determining  overall ~weighing value/OWV) untuk
menentukan rating varian diatas digunakan rumus
sebagai berikut :
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Wy = owvy

Vipax - Zi=1 Wi &)
Nilai akhir:
Varian 1 = WRJ = 22 = 0,2421

arian 1 = p— B
Varian 2 = WRJ = 222 = 0,2735

P
Varian 3 =WR] = e 0,2792
Didapatkan dari evaluasi pembobotan hasilnya

adalah varian 3 memiliki nilai yang lebih baik dari
varian 1 dan varian 2. Dan berikut pada gambar 4
merupakan bentuk 3d dari varian terpilih.

|

Wil 12§ I

=28 I an IR A
v ing saretize Pl Hllimt 0.2 LAY

Gambar 6. Drawing view

Gambar 7. Drawing view
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Gambar 5.Desain gillnet hauler

Keterangan :

1) Rangka gillnet hauler
2) Takeup bearing

3) Drum penjepit

4)  Drum penggerak

5) Rumah bearing

6) Drum penarik

7) Kopling

8) Motor listrik AC

9) Drum penggarah

10) Kaki rangka

3.2 Perhitungan Gaya Yang Terjadi Pada Rangka

Gillnet Hauler
Pembebanan pada rangka adalah 305 kg Jika

dikalikan dengan 9,81 m/s?2 maka beratnya adalah
2992,05 N.

F F2

=

=1
K|

L1 L2

ok
L

Gambar 6. Sketsa gaya yang terjadi pada rangka gillnet hauler
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Gaya yang terjadi pada rangka gillnet hauler

Em dititik o =10
FixLl1—-F2xL2=10
FlxI1
7 =
L2

_2992,05x0,3772

N 0,3156

_ 11286012 3576,0494 N

=~ 03156 ’ !

3.3 Perhitungan Tegangan Tali Pada Saat
Mengangkat Jaring
Sedangkan tegangan tali (N) pada gillnet hauler dapat
dihitung, maka sebagai berikut :

23 W
Gambar 7. Sketsa tegangan tali yang terjadi pada gillnet hauler

Data yang diperoleh untuk menghitung tegangan tali:

Diketahui :

g =981 m/s?
m =305 kg
W =mxg

=305 kg x9,81 m/s2=2992,05 N

e Gaya tegangan tali

a
Tr = 2M7r* (;} (2)
1 1
=gma= 5(3{]5}0,
T =1525a
IF=mxa (3)
=W-T

299205 N —1525a =305 kg
4575 a = 2992,05
a = 654m/s°
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T'=1525xa
m
T=1525x 5,54; = 997,35 N

Dimana :
T =Tegangan tali (N)
W =Gaya (N)

a =Percepatan (m/s?2)

g =Gravitasi (m/s2)

m = Massa (kg)

3.4 Perhitungan motor listrik AC

Data perancangan

F =2992,05 N
T =306,1799 N.m
n =100 rpm

e Mencari Kkebutuhan spesifikasi motor yang
diperlukan untuk alat bantu tangkap ikan (Budi
Prijo Sembodo, 2012)

TXNR

P = 4
5252 (%
306,1799 N.m x 100 rpm
= =5,8297HP = 4347,2065 Watt
5252
Dimana :
T =Torsi (N.m)
P =Daya (HP)

n =Jumlah putaran per-menit (rpm)

e Menghitung arus yang diperlukan (Budi Prijo
Sembodo, 2012)

Diketahui :
\Y =Tegangan 220V
P = Daya 4347,2065 Watt
Cos¢@ = Faktor daya 0,88
"V x cosg (5)
_ 4347,2065 Watt 22 4545 Am
= T220vx088  “ pere
Dimana :
I = Arus (Ampere)
\ = Tegangan listrik (V)

Cos@ = Faktor daya

Dari perhitungan diatas bisa didapat daya motor
yang dibutuhkan untuk memutarkan drum sekitar
58297 HP maka dibulatkan menjadi 7,5 HP dan
22,4545 Ampere

Motor yang berputar pada kecepatan sinkron,
dapat dihitung dengan persamaan berikut :

_120xf
P

(6)

ns
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_ 120x 50 Hz

= = 1500
ns 2

Jika kecepatan sinkron motor adalah ns (rpm),
maka persamaan berikut dapat digunakan untuk
menghitung persentase slip/gesekan :

T‘l —

U slip = x 100% (7)
% slip = 2 4 100% = 3 9

OSHUP = Tgpg K VRT SR
Dimana :
ns = Kecepatan sinkron motor (rpm)
n =rpm
f = Frekuensi (Hz)
p = Pole/kutub magnet
% slip = Slip pada motor dengan kecepatan motor

(%)

Menghitung daya motor 1 phasa (Budi Prijo
Sembodo, 2012)

Jika tegangan listrik pada motor adalah V (V),
arus listrik adalah I (Ampere) dan faktor daya adalah
Cos®, maka daya adalah P (watt) pada motor listrik
dapat dihitung sebagai berikut :

P= VxIxcosg (8)

P= 220V x 22,4545 Ampere x 0.88
= 4347,1912 Watt = 43471 kW

Dimana :

P = Daya (Watt)

Vv = Tegangan listrik (V)

I = Arus listrik (Ampere)

Cos@ = Faktor daya

Efisiensi daya motor (Budi Prijo Sembodo, 2012)

Jika daya keluar adalah P output (kW) dan daya
adalah P (kW), maka efisiensi adalah n (%) dapat
dihitung sebagai berikut :

Pou t
9= Tm” x100% 9)
_ 3T AW 00% = 99,4281 %
M= 43a720w 00T 7S °
Dimana :
n = Efisiensi (%)
Poutput = Daya keluar (kW)
P = Daya (kW)

Menghitung energi yang terpakai (Budi Prijo
Sembodo, 2012)

Untuk memperoleh energi yang terpakai W
(Joule) dapat diperoleh dengan mengalikan daya
adalah P (Watt) dengan waktu addalah t (Jam), maka
sebagai berikut :

(10)
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W="Pxt
W = 43472065 Watt x 2 jam
= 8694,413 Joule = 8,6944 Kjoule = 0,0024 kWh

Dimana :
W =Energi (Joule)
P =Daya (Watt)
t =Waktu (Jam)

Sehingga dibutuhkan pembangkit energy hybrid
dengan daya 4248,1030 Watt atau 4,2481 kW bila
gillnet hauler dioperasikan selama 2 jam.

3.5 Perancangan Poros

Jika P adalah daya nominal output dari motor

penggerak , maka faktor keamanan biasanya diambil

dalam perencanaan,

sehingga koreksi pertama dapat

diambil Fc: 1,5.

Daya rencana (K., 2002)

Pd= fcx P
Pd= 15x4,3472 kW = 65208 kW

(1)

Dimana :

Pa =Daya rencana (kW)
Fc = Faktor koreksi

P =Daya (kW)

Momen rencana (K., 2002)
Jika momen puntir (disebut juga sebagai momen
rencana) adalah T (kg.mm)

Pd
— 5

T=974x10° — (12)

65,5208 kW

T = 9,74 x 105
Y 100 rpm

= 63512,592kg. mm

Dimana :

T =Momen rencana (kg.mm)

nl =]Jumlah putaran per-menit (rpm)
P4 =Daya rencana (kW)

Tegangan geser (K., 2002)

Bila momen rencana adalah T (kgmm)
dibebankan pada suatu diameter poros adalah ds
(mm), maka tegangan geser (kg/mm?2)

. 51xT 13
T="123 (13)
5,1x63512,592 kg.mm .
T= 3 = 7,5548 kg/mm
35
Dimana ;

T =Tegangan geser (kg/mm?)
ds =Diameter poros (mm)
T =Momen rencana (kg.mm)

Tegangan geser diijinkan (K., 2002)



Flywheel: Jurnal Teknik Mesin Untirta Vol. V, No. 1, April 2019, hal. 74 - 82

Bila kekuatan tarik suatu material adalah oB
(kg/mm?2), dan diketahui Sf1 sebesar 5,6, serta Sg
sebesar 2,2, maka tegangan geser izin dapat dihitung
dengan.

_ oB
= SF1x5f2 (14
120 kg/mm* .
= "Sex22 - 9,74 kg/mm
Dimana :
ta =Tegangan geser izin (kg/mm?2)

oB =Kekuatan tarik (kg/mm?2)
Sr1 = Faktor keamanan
Srz = Faktor pengaruh konsentrasi tegangan

3.6 Perancangan Pasak

Perancangan pasak dengan data sebagai berikut :

T = Momen puntir sebesar 63512,592 kg.mm

ds = Diameter poros sebesar 35 mm

Sfk1 = Faktor keamanan sebesar 6

Sfk2 = Faktor kemanan sebesar 1-1,5

oB = Kekuatan tarik bahan SNCM25 120 kg/mm?2
Dengan ds = 35 mm maka didapatkan ukuran nominal
pasak bx h=10 x 8.

Ukuran standar alur pasak, t1 =5,0 mm dan tz = 3,3 mm

e Gaya tangensial (K., 2002)
Jika momen rencana dari poros adalah T (kg.mm)
dan diameter poros adalah ds (mm), maka gaya
tangensial F (kg) pada permukaan poros adalah:

o T 15
- ds/2 ()
_ 63512592 kg.mm _ 000,
= 35 mm/2 - J :

Dimana :

F  =Gaya tangensial (kg)
T  =Torsi (kgmm)
ds =Diameter poros (mm)

e Tegangan geser izin (K, 2002)

Untuk  mendapatkan tegangan geser yang
diizinkan dapat diperoleh dengan membagi
kekuatan tarik material adalah oB (kg/mm?) dengan
faktor kemanan Sfk1 = 6 dan Sfk2 = 1,5, maka sebagai
berikut :

ob
A= o X S7k2 (16)
120 kg fmm* .
Tha = TLS = 13,333 kg/mm
Dimana :

tka =Tegangan geser izin (kg/mm?2)
oB =Kekuatan tarik (kg/mm?2)

Sfk1 = Faktor keamanan tegangan geser
Sfk2 = Faktor keamanan dengan beban

Terakreditasi S4, SK No: 21/E/KPT/2018

o Tegangan geser (K., 2002)
Gaya geser bekerja pada penampang mendatar b
x | (mm?2) oleh gaya F (kg). Dengan demikian
tegangan geser (kg/mm?) yang ditimbulkan adalah:

F
h=— 17
bl (17
. 3629,2909 kg 120976 k ;
0 mmxI0mm g/mm
Dimana :

tk =Tegangan geser (kg/mm?2)
b =Lebar pasak (mm)
1 =Panjang pasak (mm)

e Tekanan permukaan (K, 2002)
Sedangkan tekanan permukaan (kg/mm?) dapat
dihitung dengan:

P = F 18
T llxtl (18)
_ 3629,2909 kg _ 241957 | .
 30mmx50 g/mm
Dimana :

P =Tekanan permukaan (kg/mm2)
F = Gaya tangensial (kg)

tl =Standar alur pasak

11 =Panjang pasak (mm)

3.7 Analisis Simulasi Statik

Analisis statik dilakukam dengan menggunakan
software SOLIDWORKS, analisis ini dilakukan untuk
mengetahui nilai von misses stress pada rangka gillnet

hauler dengan total gaya yang akan diberikan sebesar F
=305 kg =2992,05 N.

(@) (b)
Gambar 8. (a) Fixed geometry, (b) Force
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Gambar 9. Von misses stress

Hasil data yang didapatkan pada analisis statik
bahwa nilai von misses stress maksimal sebesar 4,723
MPa. Nilai aman von misses stress dari material yang
digunakan adalah 206,8 MPa, maka rangka aman dan
dapat digunakan.

4. KESIMPULAN

Dari proses perancangan alat bantu tangkap ikan,
maka dapat diambil kesimpulan sebagai berikut :

1) Dari tiga konsep varian, maka terpilih satu varian
yang dijadikan untuk alat bantu tangkap ikan
dengan masing-masing nilai yaitu varian 1
mendapatkan nilai sebesar 3,39, varian 2 dengan
nilai sebesar 3,83 dan varian 3 dengan nilai
sebesar 3,91, maka varian 3 akan dipilih menjadi
konsep terpilih.

Mendapatkan hasil perhitungan untuk
menentukan motor listrik yang dibutuhkan
sebesar 5,8297 HP maka dibulatkan menjadi 7,5
HP dan 22,4545 Ampere.

Dari material yang digunakan untuk melakukan
analisis statik, didapat bahwa nilai aman von
misses stress material rangka sebesar 206,8 MPa,
dengan dilakukan pembebanan dengan gaya yang
diberikan sebesar 305 kg maka didapat nilai von
misses stress maksimal sebesar 4,723 MPa, maka
dapat  disimpulkan  desain aman  untuk
diaplikasikan.

2)

3)
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