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ABSTRAK 

 

 
SALDI. Analisis Sistem Navigasi Kompas dalam Menetukan Posisi Kapal di MV. 

GRANADA. Skripsi, Program Studi Nautika Politeknik Ilmu Pelayaran Makassar. 

Yang Telah dibimbing oleh Capt Zainal dan Ibu Sunarlia. 

Penelitian ini bertujuan untuk mengetahui posisi diatas kapal MV. 

GRANADA CARRIER dengan menggunakan kompas. 

Penelitian ini dilakukan untuk mengetahui tingkat keefektifan 

kompas dalam menentukan arah dan posisi kapal, jika tidak dilaksanakan, 

maka penulis tidak akan mengetahui bagaimana cara menentukan posisi 

dengan kompas. 

Penelitian ini dilaksanakan mulai tanggal 10 Desember 2021 sampai 

dengan tanggal 27 Desember 2022. Adapun objek penelitian yaitu kompas 

diatas kapal MV. GRANADA CARRIER. 

Dalam penyusunan skripsi ini, penulis menggunakan metode yang 

dapat menggambarkan tentang permasalahan yang dihadapi para pelaut 

dalam menunjang keefektifan menggunakan kompas di MV. GRANADA 

CARRIER adalah  metode  observasi,  wawancara  dan  metode  penelitian 

pustaka. Penyajian penulisan skripsi ini digunakan metode analisis yang 

bersifat  deskriptif,  artinya  menggambarkan  secara  terperinci  kejadian 

dilapangandan dituangkan dalam tulisan mulai dari timbulnya suatu 

masalah,hingga ditemukannya solusi bahwa kompas dapat menentukan 

arah dan posisi kapal. 

 
Kata kunci : Navigasi Kompas dan Posisi kapal  
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ABSTRACT 

 

 

SALDI, Analysis of the compass navigation system in Determining the 

Direction and Position of the MV.GRANADA Ship (Supervised by capt zainal 

and Mrs.Sunarlia..) 

This study aims to determine the position on board the MV. 

GRANADA CARRIER by using a compass. 

This research was conducted to determine the level of effectiveness 

of the compass in determining the direction and position of the  ship, if it was 

not carried out, the authors would not know how to determine the position 

with a compass. 

This research was carried out from 10 December 2021 to 27 

December 2022. The object of the research is the compass on board the 

MV GRANADA CARRIER. 

In  preparing  this  thesis,  the  author  uses  a  method  that  can 

describe the problems faced by sailors in supporting the effectiveness of 

using a compass on MV. GRANADA CARRIER is a method of 

observation, interviews and methods of library research. The presentation of 

this thesis writing uses a descriptive analytical method, meaning that it 

describes in detail the events in the field and is set forth in writing starting from 

the emergence of a problem, until a solution is found that the compass can 

determine the direction and position of the ship. 

 
 
 
 
 
        Keywords : Compass Navigation and Ship Position.  
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                                                           BAB I  

              PENDAHULUAN 

 
A. Latar Belakang 

Indonesia merupkan negara kepulauan dengan 2/3 wilayahnya 

merupakan wilayah laut/ perairan. Sehingga transportasi laut memegang 

peranana  penting  dan  posisi  strategis  dalam  memobilisasi  manusia, 

barang maupun jasa keseluruh pelosok tanah air dengan tetap 

mempertimbangkan tingkat keselamatan dan keamanan sesuai dengan 

ketentuan yang berlaku. 

Ilmu pengetahuan saat ini mengalami perkembangan yang pesat, 

perkembangan tersebut mulai dari perkembangan pola pikir manusia 

hingga manusia mampu menciptakan suatu alat yang dapat digunakan 

untuk memudahkan kerja manusia. Hasil dari pemikiran manusia ini 

memungkinkan manusia untuk menemukan terobosan baru dalam bidang 

ilmu pengetahuan salah satu ilmu pengetahuan yang diciptakan dari hasil 

pemikiran manusia adalah penemuan mengenai alat navigasi. Navigasi 

atau pandu arah adalah penentuan kedudukan (position) dan arah 

perjalanan baik di medan sebenarnya atau dipeta, dan oleh sebab itulah 

pengetahuan tentang pedoman arah (compas) dan peta serta teknik 

penggunaannya haruslah dimiliki dan dipahami (Rachmi,Ariska, & Husain 

2020). 

Alat Navigasi kapal merupakan suatu yang sangat penting dalam 

menentukan arah dan posisi kapal, pada zaman dahulu kala Untuk 

menentukan arah kapal berlayar tidak jauh dari benua atau daratan. Zaman 

dulu navigasi kapal atau arah tujuan kapal dilakukan dengan melihat posisi 

benda-benda langit seperti matahari dan bintang-bintang dilangit  

(Anggrahini,  2012).  Dimana  sistem  navigasi  ini  berfungsi  untuk 

memonitoring kapal terhadap halangan yang ada didepan, kemudian 

sistem kontrol berfungsi sebagai menggerakan kapal jika ada halangan dari 

depan kapal untuk berbelok dan berhenti. Untuk sistem komunikasi dan 

sistem guidance berfungsi. 
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Kompas adalah alat navigasi untuk menentukan arah berupa 

sebuah panah penunjuk magnetis yang bebas menyelaraskan dirinya 

dengan medan magnet bumi secara akurat. Kompas memberikan rujukan 

arah tertentu, sehingga sangat membantu dalam bidang navigasi. Arah 

mata  angin  yang  ditunjukannya  adalah utara, selatan, timur,  dan barat. 

Apabila digunakan bersama-sama dengan jam dan sekstan, maka kompas 

akan lebih akurat dalam menunjukkan arah. Alat ini membantu 

perkembangan perdagangan maritim dengan membuat perjalanan jauh 

lebih aman dan efisien dibandingkan saat manusia masih berpedoman 

pada kedudukan bintang untuk menentukan arah. Sistem navigasi dilaut pada 

dasarnya merupakan suatu perpaduan yang harmonis antara teknologi dan 

seni sehingga dapat mencakup beberapa kegiatan pokok, antara lain: 

menentukan tempat kedudukan (posisi), dimana kapal berada dipermukaan 

bumi, mempelajari serta menentukan rute/jalan yang harus ditempuh  agar  

kapal  dengan  aman,  cepat,  selamat  dan  efisien  sampai ketujuan, 

menentukan haluan antara tempat tiba atau tujuan sehingga jauhnya atau 

jaraknya dapat ditentutkan, dan menentukan tempat tiba Bilamana titik 

tolak haluan dan jarak diketahui (Laikatul,2019).  

MV.Granada  Carrier  adalah  salah  satu  kapal  cargo  ship,  kapal 

yang mengangkut bermacam-macam muatan berupa barang-barang yang 

diangkut merupakan barang yang sudah dikemas. Untuk menentukan 

posisi kapal didalam melakukan suatu pelayaran dengan menggunakan 

sistem   navigasi   kompas,   kadang-kadang   timbul   kesalahan.   Dengan 

adanya kesalahan yang terjadi pada sistem navigasi kompas, maka dapat 

membahayakan keselamatan pelayaran baik bagi kapal, muatan, manusia 

dan lingkungan pelayaran. yang dimaksud kesalahan disini adalah gyro 

contohnya compas (kompas eror) dimana Kompas haluanya adalah 130 

derajat dan haluan kapal pada di GPS adalah 132 derajat maka kita sudah 

mengetahui bahwa erornya itu 2 derajat. 

Contoh sebelum masuk di pelabuhan thailand kita sudah pasti 

mengunakan pandu dan apabila pandu sudah berada di brige kita harus 

mengatakan ke pada pandu bahwa kompas eror 2 derajat agar pandu tidak 

keliru. Dalam menentukan posisi kapal diperlukan suatu ketelitian agar 
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diperoleh posisi kapal yang tepat. Dengan adanya kondisi seperti diatas 

maka perlu diadakan suatu penelitian untuk menganalisis sejauh mana 

sistem navigasi kompas dalam menentukan posisi jika dibandingkan 

Kompas dan GPS yaitu: 

kompas lebih efektif kalau digunakan pada perairan sungai yang 

banyak pulau atau benda laut agar bisa dibaring,kompas tidak efektif jika di 

pakai diopen sea atau laut lepas. tetapi semua itu tidak perlu dikhawatirkan 

karena di mv.granada cerrier sudah banyak alat navigasi elektronik maka 

dari itu apabila kita tidak bisa menggunakan kompas yang harus kita gunakan 

yaitu radar,karna radar sangat membantu dalam melayarkan kapal. 

Berdasarkan latar belakang tersebut maka penulis mengu sulkan 

penelitian, yaitu ”ANALISIS SISTEM NAVIGASI KOMPAS DALAM 

MENENTUKAN POSISI KAPAL DI MV. GRANADA CARRIER”. 

 
B. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang masalah tersebut di atas dan untuk 

menghindari pemahaman yang luas dan fokus kajian yang lebih terarah 

dan sistematis maka ruang lingkup penelitian dibatasi oleh rumusan 

masalah yaitu: 

Bagaimana tingkat akurasi ukuran yang menentukan Tingkat kemiripan 

antara hasil pengukuran dan nilai sebenarnya di ukur  dalam 

menentukan posisi kapal di MV. Granada Carrier? 

C. Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan dari penelitian ini yaitu untuk mengetahui tingkat akurasi 

sistem navigasi kompas dalam menentukan posisi kapal di Mv. Granada 

Carrier.  

D. Manfaat Penelitian 

Adapun manfaat dari penelitian ini adalah:  

a. Manfaat Teoritis Penelitian 

Hasil dari penelitian ini diharapkan bisa memberikan masukan 

dalam pengembangan ilmu pengetahuan khususnya yang berkaitan 

dengan sistem navigasi kompas dalam menentukan Arah posisi 

Kapal. 
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b. Manfaat Praktis Penelitian 

Penelitian tersebut diharapkan bisa memberikan informasi tentang 

ilmu pengetahuan dalam bidang kemaritiman, khususnya sistem 

perlengkapan Navigasi kapal. 

 
E. Hipotesis 

Berdasarkan permasalahan yang telah diuraikan di atas dan 

telah kita ketahui bahwa hipotesis merupakan jawaban sementara atau 

kesimpulan yang diambil untuk menjawab permasalahan yang diajukan 

dalam penelitian. Diduga tingkat akurasi penggunaan Navigasi Kompas 

dalam menentukan posisi kapal di Mv. Granada Carrier kecil yang akan 

dibandingkan dengan sistem navigasi atau sistem lainnya seperti satelit.  
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BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 

A. Pengertian Navigasi 

Alat Navigasi kapal melrulpakan sulatul yang sangat pelnting 

dalam  melnelntulkan posisi kapal, pada zaman dahullul kala Ulntulk 

melnelntulkan arah kapal belrlayar tidak jaulh dari belnula ataul daratan. 

Zaman dullul navigasi kapal ataul arah tuljulan kapal dilakulkan delngan 

mellihat posisi belnda-belnda langit selpelrti matahari dan bintang-

bintang dilangit  (Anggrahini,  2012). navigasi selring digulnakan ulntulk 

melmandul sulatul objelk, baik manulsia, kelndaraan maulpuln robot. 

ulntulk mellelwati sulatul daelrah yang bellulm dikelnal selbellulmnya. 

melruljulk pada banyak litelratulrel telntang aultonomouls velhicle l 

melnyelbultkan bahwa navigasi telrbagai melnjadi dula pelngelrtian 

(Bambang A, 2014). 

1. Pelnelntulan selcara akulrat kondisi kelndaraan(velchilel statel), antara 

lain posisi, kelcelpatan, dan sikap (attitu ldel) nya 

2. melrelncanakan dan mellaksanakan gelrakan yang telpat yang 

belrgulna ulntulk pelrpindahan melnuljul lokasi yang diinginkan. 

Pelndelkatan pada pelrkiraan velhiclel statel adalah delngan 

mellelngkapi kelndaraan delngan selnsor inelrsia yang mampu l 

melngulkulr pelrcelpatan dan kelcelpatan suldult kelndaraan. Delngan 

kalibrasi dan inisialisasi yang selsulai, intelgrasi kelcelpatan suldu lt 

melnyeldiakan selbulah pelrkiraan bagi attituldel, keltika diintelgrasikan 

delngan pelrcelpatan maka akan melnyeldiakan kelcelpatan dan posisi. 

Lingkulngan intelgrasi pada pelndelkatan  ini  melmiliki  aspelk  positif  dan  

nelgatif.  Pada  aspelk  positif, intelgrasi akan melmpelrhaluls kelsalahan 

frelkulelnsi tinggi (selnsor noisel). Pada  aspelk  nelgatifnya,  intelgrasi  

kelsalahan  frelkulelnsi  relndah  karelna adanya bias,   kelsalahanfaktor 

skala, ataul keltidaklulrulsan akan Melnyelbabkan pelningkatan 

kelsalahan anatara velhiclel statel telrelstiminasi dan velhiclel state l 

selbelnarnya Elstiminasi velhiclel statel dihitulng.  

B. Karakteristik Navigasi 

Belbelrapa karaktelristik navigasi yang bisa dipelrolelh dari 
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pelngelrtian melngelnai navigasi diatas yaitul: 

1) Velchilel statel adalah kondisi dan lokasi kelndaraan atau l 

sulatul belnda  dalam  sulatul  skala  waktul  telrtelntul,  telrkait  pada  

posisi, kelcelpatan,  dan  attituldelnya.  Posisi  adalah  leltak  sulatu l  

belnda dalam sulatul kelrangka relfelrelnsi dan hanya dalam satu l 

titik waktul (elpoch) saja, seldangkan kelcelpatan adalah tulrulnan 

dari posisi yang melnyatakan pelrulbahan posisi sulatu l 

belnda/titik/kelndaraan telrhadap satulan waktul telrtelntul. 

Attituldel/sikap kelndaraan adalah kondisi belnda/titik saat belrada 

pada satul titik telrhadap sulmbul telrtelntul pada satul waktul, 

biasanya dinyatak dalam pultara pada sulmbul x (roll), pada 

sulmbul y (pitch), dan pada sulmbul z (yaw). 

2) Elstimasi 

Elstimasi adalah attituldel selpanjang atrayelktori pelrhitulngan 

preldiksi dan intelrpolasi sulatul nilai pada sulatul satulan waktu l 

telrtelntul (bisa waktul majul ataul mulndulr), dalam navigasi elstimasi 

dipakai ulntulk melngelstimasi posisi,kelcelpatan,dan attitulde l 

selpanjang atrayelktori belnda/kelndaraan. 

3) Trayelctori  

Trayelktori adalah lintasan pelrgelrakan sulatul belnda yang 

belrpindah pada satulan waktul telrtelntul, dalam seltiap titik pada 

trayelktori  telrdiri dari nilai posisikelcelpatan,  dan  attituldel,  yang  

bisa  melnghasilkan pelrcelpatan. Trayelktori bisa belrlakul pada 

belnda yang melmiliki kelcelpatan selpelrti satellit kelndaraan di darat, 

kapal lault, pelsawat, dan lain-lain. Contoh trayelktori 7 yang 

banyak dijulmpai dalam dulnia pelmeltaan adalah flight-path atau l 

jalulr pelnelrbangan pelsawat yang dipelrlulkan pada saat pelmeltaan 

delngan melnggulnakan pelsawat uldara. 

4) Relaltimel 

Pada  systelm  navigasi,  posisi,  kelcelpatan,  dan  attituldel  diulkulr 

dan dihitulng selcara langsulng pada kondisi kelndaraan. 

5) Kinelmatik 
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Pada systelm navigasi belnda yang diulkulr posisinya adalah 

sulatul belnda yang tidak statis ataul telruls melngalami pelrgelrakan 

dalam waktul telrtelntul. Selhingga prosels pelrhitulngan ulntulk 

pelnelntulan kelcelpatannya akan belrbelda dan haruls 

dipelrtimbangkan sikap saat belnda telrselbult belrgelrak julga. 

(Bambang A,2014). 

 
C. Macam Alat Navigasi 

selsulai pelratulran Colelg (collsision relgullation 1972) sellulrulh 

Kapal haruls dilelngkapi delngan pelralatan navigasi selbagai belrikult  : 

1. Alat Navigasi Elektronik 

a. Radar 

Radar sangat belrmanfaat dalam navigasi kapal lault dan kapal 

telrbang modelrn selkarang dilelngkapi delngan radar ulntulk 

melndeltelksi kapal/pelsawat lain, culaca/awan yang dihadapi di delpan 

selhingga bisa melnghindar dari bahaya yang ada di delpan 

pelsawat/kapal. Radar (Radio De lte lction and ranging),adalah 

sistelm yang digulnakan ulntulk melndeltelksi, melngulkulr jarak dan 

melmbulat map belnda- belnda selpelrti pelsawat huljan. 

 Istilah radar pelrtama kali digulnakan pada tahuln 1941, yang 

melnggantikan RDF (Radio Direlction Finding). Gellombang radio 

yang kulat dikirim dari selbulah pelnelrima melndelngar gelma yang 

kelmbali. Delngan melnganalisa sinyal yang dipantullkan, pelmantu ll 

gelma yang ditelntulkan lokasinya dan kadang-kadang ditelntulkan 

jelnisnya. Walaulpuln sinyal yang ditelrima kelcil, tapi radio sinyal dapat 

delngan muldah dideltelksi dan dipelrkulat. Gellombang radio radar 

dapat diprodulksi  delngan  kelkulatan  yang  diinginkan,  dan  

melndeltelksi gellomb ang yang lelmah, dan kelmuldian diamplifikasi 

(dipelrkulat) belbelrapa kali. Olelh karna itul radar digulnakan ulntulk 

melndeltelksi objelk jarak jaulh yang tidak dapat dideltelksi olelh sulara 

ataul cahaya.Pelnggulnaan  radar  sangat  lulas,  alat  ini  bisa  digulnakan  

di  bidang meltelorologi, pelngatulran lalul lintas uldara, deltelksi 

kelcelpatan olelh polisi, dan telrultama olelh militelr. (Sultopo:2009) 
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Gambar 2.1 Radar 

.Sumber : Sultopo:2009 

 
 

 
b. GPS 

 

 
GPS  Salah  satul  pelrlelngkapan  modelrn  ulntulk  navigasi, 

Global Positioning Satellitel/GPS adalah pelrangkat yang dapat 

melngeltahuli posisi koordinat bulmi selcara telpat yang dapat selcara 

langsulng melnelrima sinyal dari satellit. Pelrangkat GPS modelrn 

melnggulnakan pelta selhingga melrulpakan pelrangkat modelrn 

dalam navigasi di darat, kapal di lault, sulngai dan danaul selrta 

pelsawat uldara. 

Global Positioning Systelm (GPS) adalah salah satul sistelm 

navigasi satellit yang belrfulngsi delngan baik. Sistelm ini 

melnggulnakan 24 satellit yang melngirimkan sinyal gellombang 

mikro kel Bulmi. Sinyal ini ditelrima olelh alat pelnelrima di 

pelrmulkaan, dan digulnakan ulntulk melnelntulkan posisi, kelcelpatan, 

arah, dan waktul. Sistelm yang selrulpa delngan GPS antara lain 

GLONASS Rulsia, Galilelo U lni E lropa, IRNSS india. Siste lm ini 

Dikelmbangkan olelh delpartelmeln pelrtahanan amelrika selrikat, 

delngan nama lelngkapnya adalah NAVSTAR GPS. NAVSTAR 

adalah nama yang dibelrikan olelh john walsh, selorang pelnelntu l 

kelbijakan pelnting dalam program GPS. Kulmpullan satellit ini diulruls 

olelh 50th Spacel Wing Angkatan Uldara Amelrika Selrikat. Biaya 

pelrawatan sistelm ini selkitar UlS$750 julta pelr tahuln, telrmasulk 
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pelnggantian satellit lama, selrta riselt dan pelngelmbangan. 

(Sultopo:2009 

 

Gambar 2.2 GPS 

Sulmbelr :Sultopo:2009) 

 

 
c. AIS (Aultomatic Idelntification Systelm) 

Aultomatic idelntification systelm (AIS) adalah jarak pelndelk 

sistelm sistelm  pellacakan pelsisir digulnakan pada kapal dan delngan 

Lalul Lintas Kapal (VTS) ulntulk melngidelntifikasi dan melnelmulkan 

kapal olelh ellelktronik pelrtulkaran data delngan kapal lain di delkatnya 

dan stasiuln VTS.  

 Informasi selpelrti idelntifikasi posisi,  arah  dan  kelcelpatan 

dapat ditampilkan pada layar AIS ataul ElCDIS. AIS dimaksuldkan 

ulntulk melmbantul awak kapal dan melmulngkinkan pihak belrwelnang 

maritim ulntulk mellacak dan melmantaul pelrgelrakan kapal, dan 

melngintelgrasikan VHF sistelm transcelivelr standar selpelrti pelnelrima 

LORAN-C atau l Global Positioning Systelm, delngan Selnsor Navigasi 

ellelktronik lainnya, selpelrti  gyrocompass ataul tingkat indikator 

gilirannya. 

Konvelnsi Intelrnasional Organisasi Maritim Intelrnasional 

(IMO) ulntulk Kelsellamatan Jiwa di Lault (SOLAS) melmbultulhkan AIS 

ulntulk dipasang di atas kapal delngan tonasel kotor (GT) dari 300 ton ataul 

lelbih, dan selmula kapal pelnulmpang telrlelpas dari ulkulran. Dipelrkirakan 

bahwa lelbih dari 40.000 kapal saat ini melmbawa pelralatan AIS kellas 
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A.Kapal lular AIS jangkaulan radio dapat dilacak delngan sistelm Long 

Rangel Idelntifikasi dan Pellacakan delngan transmisi kulrang selring 

(Sultopo:2009) 

                              Gambar 2.3 AIS 

 

                                       Sulmbelr :Sultopo:2009) 

 

 
D. Alat Navigasi Konvensional 

 
1. Peta 

   
Pelta melrulpakan pelrlelngkapan ultama dalam pellayaran 

pelnggambaran dula dimelnsi (pada bidang datar) kelsellulrulhan atau l 

selbagian dari pelrmulkaan bulmi yang diproyelksikan delngan 

Pelrbandingan/Skala telrtelntul ataul delngan kata lain relprelselntasi du la 

dimelnsi dari sulatul rulang tiga dimelnsi. Ilmul yang melmpellajari 

pelmbulatan pelta diselbult kartograf.  
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Gambar 2.4 Peta 

 

                  Sulmbelr :Sultopo:2009 

 
2. Kompas 

Melnulrult Safelty manajelmeln sistelm (SMS) yang dibulat  olelh 

ISM codel seldangkan ISM codel dibulat olelh IMO bahwa kelsalahan 

kompas haruls di ambil seltidaknya seltiap selkali jam jaga haru ls 

pelngambilan kompas elror dan telntul saja pada pelrulbahan belsar. 

Dalam kasuls kompas magneltik, jika gyro kompas gagal, kelmuldi 

haruls digulnakan delngan melnggulnakan kompas magneltik dan 

pelngawasan haruls melnyadari kelsalahan itul ulntulk ditelrapkan pada 

kelmuldi.  

Meltodel yang belrbelda  ulntulk melngambil kelsalahan kompas, 

Melngambil Azimulth-belnda langit dan melmbandingkan  delngan 

Azimulth seljati yang dipelrolelh dari pelrhitulngan melnggulnakan 

almanak bahari. 

Melngambil Azimulth-matahari dan bullan pada saat telrbit  

dan telrbelnang. Pelrlul di catat bahwa amplituldo matahari (34,5) atau l 

seltelngan diameltelr diatas cakrawala  yang telrlihat dan dalam kasuls 

bullan ,tulngkai atas bullan haruls belrada dicakrawala yang telrlihat. 

Dalam keldula kasuls belnda, pulsat belnda akan belrada dicakrawala 

rasional karelna pelmbiasan. Bantalan transit keltika dula objelk yang 

dapat diindeltifikasi pada pelta lault belrada dalam satul garisdan 

diamati selcara visulal belrada dalam satul garis, bantalan ini dapat di 
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bandingkan delngan bantalan  ulntulk melndapat kelsalahan. 

Dipellabulhan keltika belnar-belnar belrada disammping 

delrmaga dari pelta dapat dibandingkan delngan arah aktulal yang di 

amati. Suldult selkstan horisontal – melskipuln diselbult dalam telori ,ini 

adalah sistelm yang melmakan waktul hampit tidak dipelrkirakan. 

Di  atas  kapal  niaga,  pada  ulmulmnya  telrdapat  2 jelnis 

kompas yaitul: 

a. Kompas magnelt (Magneltic Compass) 

 
          Peldoman magnelt adalah satul-satulnya jelnis peldoman yang 

tidak melnggulnakan kellistrikan kapal, selhingga teltap belkelrja 

walaulpuln lstrik kapal padam. Melnulrult Konstrulksinya peldoman 

magnelt ada 2 yaitul : 

1) Peldoman magnelt kelring 

 
2) Peldoman magnelt basah ( cair ) 

 
Melnulrult fulngsi dan pelnelmpatannya , telrdapat 3 peldoman magnelt 

yaitul: 

Peldoman Tolok (Standart Compass) dileltakkan di atas anjulngan, 

digulnakan ulntulk melmbaring belnda dilular kapal, pelnelmpatannya 

diulsahakan tidak telrhalang olelh bagian-bagian kapal selhingga 

dapat digulnakan pada bulsulr 360 delrajat. Peldoman ini digulnakan 

selbagai patokan bagi peldoman magnelt lainnya. 

2). Peldoman Kelmuldi (Stelelring Compass) dileltakkan di delpan roda 

kelmuldi, selhingga julrul muldi dapat mellihat seltiap saat pada waktu l 

melngelmuldikan kapal. leltak telpat dibawah peldoman standart agar 

julrul muldi muldah melmelriksa pelrbeldaan antara peldoman tolok dan 

peldoman kelmuldi. 

b. Kompas gasing (Gyro-compass) 

 
Gyroscopel  (gasing)  belrasal  dari  kata  ‘gyros’  yang  belrarti 

belrpultar,  dan  ‘schopelin’  yang  artinya  mellihat.  Pelngelrtian  selcara 

ulmulm, bahwa gyroscopel adalah belnda yang melnyelrulpai roda yang 
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belrpultar pada porosnya delngan kelcelpatan tinggi (6000 pultaran pelr 

melnit ataul lelbih) dan dapat belrgelrak belbas selkelliling 3 arah poros 

yang belrdiri telgak lulruls satul sama lain, dimana arah poros-poros 

telrselbult saling melmotong di titik belrat belnda. 

1) Kelsalahan Pada Kompas Gyro 
 

a) Kelsalahan halulan dan lajul 

Karelna adanya pelrbeldaan arah rotasi bulmi delngan arah halulan 

kapal yang melngakibatkan gelrakan relsulltan yang tidak seljajar 

dan melmbelntulk suldult. Kelsalahan ini telrgantulng dari, Lintang 

Dimana kapal belrlayar, halulan kapal, lajul kapal.  

b) Kelsalahan peldoman (lintang) 

Kelsalahan karelna leltak lintang sipelnilik.Dikatullistiwa kelsalahan  

pelreldaman. 

c) Kelsalahan balistik 

 
Kelsalahan   yang   diakibatkan   olelh   adanya   pelrcelpatan,   dan 

Pelrcelpatan telrjadi karelna adanya pelrulbahan-pelrulbahan 

kelce lpatan. 

d) Kelsalahan olelngan (ayulnan) 
 

Kelsalahan pada kapal yang melngolelng pada 

halulan kapal timulr lault. 

 

 
 

                  Gambar 2.5 Kompas 

                         Sulmbelr :Sultopo:2009 
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3. Sextans 

 

Selxtans adalah konstellasi khatullistiwa minor yang 

dipelrkelnalkan pada abad kel-17 olelh Johannels Helvelliuls. 

Namanya adalah Latin ulntulk selkstan astronomi, instrulmeln 

yang Helvelliuls selring mellakulkan pelnggulnaan dalam 

pelngamatannya Dalam, Dulnia Pellayaran di gulnakan ulntu lk 

melnelntulkan Posisi Kapal Melnghitulng keltingaian Belnda 

Angkasa Dan azimultnya. (Sultopo:2009) 

      Gambar 2.6 Sextans 

 

 Sulmbelr :Sultopo:2009 

 
 
 
 
 
 

4. Nautical Publications 

Naultical pulblications istilah telknis biasa digulnakan di 

kalangan  maritim  melnggambarkan  satul  selt  pulblikasi,  yang 

ditelrbitkan olelh IMO, ulntulk digulnakan dalam navigasi yang aman bagi 

kapal dan data nya di pelrbaruli seltiap tahuln. 

Selrulpa selmula bulkul bulkul navigasi yang belrhulbulngan delngan 

daelrah yang akan di layari haruls ada di atas kapal selbagai pandulan 

bagi para navigator agar telrciptanya pellayaran yg aman/safe l 

navigation. (Sultopo:2009) 
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                                       Gambar 2 . 7 Nautical Publicationsnauti 

             Sulmbelr :Sultopo:2009 

 

E. Perbedaan penggunaan Alat Navigasi 

            Pelngelrtian pelrbeldaan melnulrult kamuls belsar bahasa Indonelsia 

adalah sulatul yang melnjadikan belda/belrlainan (tidak sama) antara satu l 

delngan yang lainnya teltapi tidak melnultulp kelmulngkinan saling Mellelngkapi 

satul sama lain. Belrikult pelnjellasan pelrbeldaan alat navigasi.  

         Pelrbeldaan antara alat navigasi ellelktronik dan konvelnsional diatas 

kapal sangatlah banyak karelna jarang dipakainya alat navigasi 

konvelnsional pada seltia[ mellakulkan sulatul Roultel pellayaran yang dilaluli dan 

lelbih melngultamakan alat navigasi ellelktronik karelna alat navigasi ellelktronik 

lelbih celpat dan praktis pelnggulnaan alat navigasi konvelnsional Standby 

pada saat kapal melngalami black oult. Dan diatas kapal pelnullis navigasi 

standby ellelktronik ada belbelrapa alat navigasi yang kulrang belrfulngsi seljak 

belbelrapa tahuln telrakhir, pelrlul adanya pelrawatan selcara rultin dan 

diharapkan alat navigasi kapal dalam sellalul keladaan baik dan sellalul siap 

digulnakan karelna melngingat alat navigas 

 

 

1. RADAR 
 

• Ulntulk melnelntulkan posisi Kapal dari waktul kel waktul  

• Melmandul kapal kellular masulk pellabulhan ataul pelrairan selmpit 

• Melmbantul melnelmulkan ada ataul tidaknya bahaya tulbrulkan 

2. AIS 

• Mampul melnelrima selcara otomatis telntang informasi Dari kapal 
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lainnya  

•  Mampul mellakulkan pelrtulkaran data delngan pangkalan didarat 

1. KOMPAS 
 

• Belrfulngsi ulntulk pelnulnjulk arah halulan kapal ulntulk melnelntulkan arah 

kapal belrulpa selbulah panah pelnulnjulk magneltis yang belbas 

melnyellaraskan dirinya delngan meldan magnelt bulmi selcara akulrat. 

2. PElTA 

 

• Belrfulngsi ulntulk melmbulat 

•  alulr pellayaran yang akan Dilaluli kapal delngan aman. 

3. SElXTANS 

 

• Belrfulngsi pada Back saat kapal melngalami  Back oult 

ulntulkmelngulkulr keltinggian belnda- belnda langit di atas cakrawala 

agar dapat melnelntulkan posisi kapal 

 

Gambar 1.Tabell Pelrbeldaan Alat Navigasi Sulmbelr: Sultopo (2009) 
 

F. Aplikasi navigasi perhubungan laut 

Pada pelrhulbulngan lault, GPS puln tellat dimanfaatkan ulntulk 

banyak kelpelrlulan yang telrkait kellaultan. Pada dasarnya sulatul prosels 

navigasi di lault belrtuljulan melmandul pelrgelrakan sulatul wahana lault 

selcara belnar, elfelktif, dan elfisieln, selhingga wahana lault telrselbult dapat 

sellamat tiba di telmpat tuljulan ataulpuln mampul sellelsai 

melngelmban,Tulgas. Sistelm navigasi pada kapal lault belrikult ada 

belbelrapa dampak pelnggulnaan GPS keltika dikombinasikan delngan pelta 

navigasi lault antara lain : 

1. Pelnggulnaan GPS dapat digulnakan ulntulk melmpelrkelcil jarak  

2. Delngan melmanfaatkan GPS yang dapat melmbelrikan informasi 

yang rellativel telliti, jarak minimulm yang haruls dijaga telrhadap 

sulmbelr bahaya pellayaran dapat dipelrkelcil, selhingga kapal dapat 

belrlayar mellaluli jalulr-jalulr pellayaran sullit yang selbellulmnya bisa 

dihindari. Pada kasuls telrtelntul dapat melmpelrpelndelk jalulr 
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pellayaran dan pelnghelmatan bahan bakar. Disamping itul larangan 

telrhadap kapal-kapal yang dilarang masulk kel dalam sulatu l 

pellabulhan karelna keltelrbatasan yang dapat dilakulkannya julga bisa 

ditiadakan selandainya kapal telrselbult dilelngkapi olelh GPS. 

3. Pelngulnaan GPS selbagai sistelm navigasi ulntulk tahap harbor 

approach yaitul dapat melningkatkan kapasitas pelrapatan kapal di 

banyak pellabulhan disamping julga dapat melningkatkan faktor 

kelamanannya 

4.Karelna GPS melmbelrikan pellayanan delngan cakulpan wilayah yang 

global, maka pelnggulnaan GPS melmbelrikan pelnggulnaan wilayah 

pelrairan yang lelbih flelksibell bagi pellayaran, pelnelntulan rultel pellayaran 

yang lelbih belrvariasi, dan julga melmbulka kelmulngkinan Pelmbulkaan 

pellabulhan-pellabulhan barul ditelmpat-telmpat telrpelncil selkalipuln. 

Dalam kelpelrlulan ilmiah diwilayah lault, GPS julga culkulp belrpelran, 

antara lain dalam pelnelntulan posisi titik pelrulm pada sulrvely hidrografi, 

pelngamatan pasang-sulrult di lelpas pantai, stuldi pola aruls, dan 

pelnelntulan attituldel kapal. 

 
G. Global Positioning System (GPS) 

GPS adalah sistelm ulntulk melnelntulkan posisi di pelrmulkaan bulmi 

delngan bantulan sinkronisasi sinyal satellit. Sistelm ini melnggulnakan 

satellit yang belropelrasi 24 jam melngirimkan sinyal gellombang mikro ke l 

Bulmi. Sinyal ini ditelrima olelh alat pelnelrima di pelrmulkaan dan 

digulnakan ulntulk melnelntulkan  posisi,  kelcelpatan,  arah,  dan  waktul.  

Sistelm  yang  selrulpa 

delngan  GPS  antara  lain  GLONASS  Rulsia,  Galilelo  U lni  E lropa,  dan  

IRNSS India. Sistelm GPS ini dikelmbangkan olelh Delpartmeln Pelrtahanan 

Amelrika Selrikat,  delngan  nama  lelngkapnya  adalah  NAVSTAR  GPS.  

NAVSTAR adalah nama yang dibelrikan olelh Jhon Walsh, selorang 

pelnelmul kelbijakan pelnting dalam program GPS. Kulmpullan satellit ini diulruls 

olelh 50th Spacel Wing Angkatan U ldara Amelrika Selrikat (Maddison dan 

Mhulrchul, 2009). 

Satellit selbagai salah satul kulnci pelnting dalam pelnggulnaan 

telknologi GPS belrgelrak diorbitnya delngan keltinggian lelbih dari 20.000 km di 
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atas pelrmulkaan bulmi. Ada 24 satellit yang belreldar melngitari bulmi, 21 satellit 

belropelrasi dan 3 selbagai spharel. 11 Pelnggulnaan GPS melmpulnyai banyak 

fitulr yang bias dimanfaatkan dalam kelhidulpan nyata. Contoh muldah  dalam  

kelhidulpan  selhari-hari,  GPS  digulnakan  olelh  pelngelmuldi ulntulk 

melnulnjulkkan arah/jalan, orang tula yang ingin melngeltahuli kelbelradaan 

anak-anak, pelmilik mobil yang melnyelwakan kelndaraannya, ataul ulntulk 

melngeltahuli dimana posisi ponsell yang diculri orang. Lelbih dari pada itul, GPS 

melmpulnyai belragam aplikasi ulntulk pelnggulnaan di lault, uldara, dan darat. 

(Mulchlisin Riadi, 2017). 

 
 

1. Seljarah (History)Pelnelntulan Posisi Kapal 
 

Pada zaman dahullul para pellault melnelntulkan posisi kapal 

delngan melmbaring belnda angkasa selpelrti Bintang dan belnda darat 

selpelrti pullaul. Delngan cara telrselbult melrelka belrlayar sampai jaulh 

bahkan melngellilingi dulnia. Ada alat yang digulnakan ulntulk melmbaring 

telrselbu lt yang dise lbu lt Selxtans dan azimulth circlel yang telrpasang  dikiri 

dan kanan anjulngan kapal. Kelmuldian pelrkelmbangan telkhnologi 

pellayaran selmakin majul. Di tahuln 90an Pelnelntulan Posisi mullai tidak  

belgitul popullar, karelna sellain ribelt, pelrhitulngannya melmelrlulkan waktu l 

yang lama selrta melmiliki tingkat kelsalahan yang tinggi julga karelna 

suldah ada pelrlatan ellelktronik yang belrnama Global Positioning Systelm  

(GPS) yang suldah banyak dipasang dikapal – kapal milik pelrulsahaan 

belsar. Alat ini dapat melnelntulkan lintang dan buljulr kapal 

selcara relal timel delngan tingkat kelsalahan Global Positioning Systelm 

yang kelcil sellain itul julga alat ini dapat melnjadi pelnulntuln pelrwira 

navigasi dalam pellayaran keltelmpat tuljulan.Ke lmu ldian intelrnasional 

maritimel Organization (IMO) Indu lk organisasi Pellayaran dulnia 

melmbelrlakulkan pelratulran yang melwajibkan selmula kapal    

melnggulnakan Global Positioning Systelm (GPS).  Delngan  belgitul  ilmu l  

Pelnelntulan  Posisi  Kapal  dan  Selxtans Azimulthcirclel pelrlahan mullai 

ditinggalkan. 

Tidak  belrhelnti  sampai  disitul  saja,  di  tahuln  2000an  IMO 

kelmbali melmbelrlakulkan pelratulran yang melwajibkan kapal-kapal 
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telrtelntul ulntulk melmasang Aultomatic Idelntification Systelm   

(AIS).Alatinitidakhanya melnampilkan data kapal kita teltapi julga data- 

data kapallain yang belrada dalam radiuls hingga ratulsan mil dari posisi 

kita julga selcara relaltimel. (relpository ulnimar) Pelnelntulan posisi kapal 

telrhadap kelsellamatan pellayaran. 

Melnelntulkan posisi kapal melrulpakan hal yang wajib dilakulkan 

pada saat pellayaran kapal, hal telrselbult dikarelnakan keltika melnelntulkan 

posisi kapal maka kita akan melngeltahuli posisi kapal kita belrada pada 

posisi aman ataul tidaknya dan melngeltahuli keldalaman air yang  kita  lalu li  

pada  saat  telrselbult,  sellain  itul  julga  dapat  melnjaulhi rintangan, melnjaulhi 

gosong - gosong, dan melnjaulhi bahaya-bahaya lainnya. Seltellah itu l 

kita bias melnelntulkan jalulr aman pada pelta dan melnghindari belbelrapa 

kelmulngkinan yang akan melngakibatkan kapal dalam keladaan 

belrbahaya. 

Delngan delmikian pelnelntulan posisi kapal sangat pelnting bagi 

kelsellamatan kapal dalam mellakulkan pellayaran dari telmpat satu l 

keltelmpat yang lain selsulai delngan atulran P2TL (Dinas Jaga) pada 

SOLAS (Safelty Of Lifel At Sela)73/78  

H. GPS dan kelgulnaannya 

Telchnogis, Sistelm GPS, yang nama aslinya adalah 

NAVSTAR GPS (Navigation  Satelllitel  Timing  and  Ranging  Global  

Positioning  Systelm), 

Melmpulnyai Tiga selgmeln yaitul: satellit,pelngontrol, dan 

pelnelrima/pelnggulna. Satellit GPS yang melngorbit bulmi, delngan orbit 

dan keldu ldulkan yang teltap (koordinatnya pasti), sellulrulhnya belrjulmlah 24 

bulah dimana 21 bulah aktip belkelrja dan 3 bulah sisanya adalah cadangan. 

1. Satellit belrtulgas ulntulk melnelrima dan melnyimpan data yang 

ditransmisikan   olelh  stasiuln-stasiuln   pelngontrol,   melnyimpan   dan 

Melnjaga informasi waktul belrkeltellitian tinggi (ditelntulkan delngan jam 

atomic disatellit), dan melmancarkan sinyal dan informasi selcara 

kontinyul kelpelsawat pelnelrima (relcelivelr) dari pelnggulna. 
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2. Pelngontrol belrtulgas ulntulk melngelndalikan dan melngontrol satellit dari  

bulmi  baik  ulntulk  melngelcelk  kelselhatan  satellit,  pelnelntulan  dan preldiksi  

orbit  dan  waktul,  sinkronisasi  waktul  antar  satellit,  dan melngirim 

data kel satellit. 

3. melnelntulkan posisi (posisi tiga dimelnsi yaitul koordinat di bulmi pluls 

keltinggian), arah, jarak dan waktul yang dipelrlulkan olelh pelnggulna. Ada 

dula macam tipel pelnelrima yaitul tipel NAVIGASI dan tipel GElODElTIC. 

Yang telrmasulk Relcelivelr tipel NAVIGASI antara lain: Trimblel E lnsign, 

Trimblel Pathfindelr, Garmin, Sony dan lain selbagainya. Seldangkan tipe l 

GElODE lTIC antara lain:Topcon,Lelica, Astelch, Trimblel selri 4000 dan 

lain-lain. 

Dalam bidang sulrveli dan pelmeltaan ulntulk wilayah telrulmbu l 

karang, GPS dapat digulnakan ulntulk melnelntulkan posisi titik-titik lokasi 

pelnyellaman maulpuln transelk. Posisi yang dipelrolelh adalah posisi yang 

belnar telrhadap sistelm koordinat bulmi. Delngan melngeltahuli posisinya 

yang pasti, lokasi-lokasi pelnyellaman maulpuln transelk dapat di-plot-kan 

keldalam pelta kelrja. 

I. Penentu Posisi GPS 

Telchnogis,Pada   dasarnya   pelnelntulan   posisi   delngan   GPS adalah 

pelngulkulran jarak selcara belrsama-sama kel belbelrapa satellit (yang 

koordinatnya tellah dikeltahuli) selkaliguls. Ulntulk melnelntulkan Koordinat 

sulatul titik dibulmi, relcelivelr seltidaknya melmbultulhkan 4 satellit yang dapat 

ditangkap sinyalnya delngan baik Selcara delfaulltposisi koordinat yang 

dipelrolelh belrelfelrelnsi kel global datulm yaitul World Gelodeltic. Selcara garis 

belsar pelnelntulan posisi delngan GPS ini dibagi Melnjadi dula meltodel yaitul 

meltodel absolult dan meltodel rellatif. 

1.  Meltodel absolult  atau l  julga dikelnal selbagai point positioning, 

melnelntulkan posisi hanya belrdasarkan pada 1 pelsawat pelnelrima 

(relcelivelr) saja. Keltellitian posisi dalam belbelrapa meltelr (tidak 

belrkeltellitian tinggi) dan ulmulmnya hanya dipelrulntulkkan bagi 

kelpelrlulan NAVIGASI. 

2. Meltodel rellatif ataul selring diselbult    diffelrelntial    positioning, 

melneltulkan posisi delngan melnggulnakan lelbih dari selbulah 
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relcelivelr. Satul GPS dipasang pada lokasi telrtelntul dimulka bulmi dan 

selcara telruls melnelruls melnelrima sinyal dari satellit dalam jangka 

waktul telrtelntul dijadikan selbagai relfelrelnsi bagi yang lainnya. 

Meltodel ini melnghasilkan posisi belrkeltellitian tinggi (ulmulmnya 

kulrang dari 1 meltelr) dan diaplikasikan ulntulk kelpelrlulan sulrveli 

GElODElSI ataulpuln pelmeltaan yang melmelrlulkan keltellitian tinggi. 

U lntulk kelpelrlulan sulrveli di wilayah telrulmbul karang, meltode l 

absolult yang melnggulnakan singlel relcelivelr tipel NAVIGASI rasanya 

suldah culkulp melmadahi. Akan teltapi bila ingin melmpellajari telntang 

pelrgelselran telrulmbul dari waktul kelwaktul misalnya, dipelrlulkan 

meltodel rellatif delngan melnggulnakan relcelivelr tipel GElODElTIC. 

Pelrbincangan sellanjultnya akan lelbih kel pelnelntulan posisi delngan 

GPS relcelivelr tipel NAVIGASI. 

Belbelrapa kelsalahan dalam pelnelntulan posisi delngan 

meltodel absolult ini antara lain diselbabkan olelh : elfelk mulltipath, 

Elfelk sellelctivel availability (SA),maulpuln kelsalahan karelna 

keltidaksinkronan anatara pelta kelrja dan seltting yang dilakulkan 

saat Mulltipath adalah felnomelna dimana sinyal dari satellit tiba di 

anttelnna relcelivelr mellaluli dula ataul lelbih lintasan yang belrbelda. Hal 

ini biasa telrjadi jikalaul kita mellakulkan pelngulkulran posisi di lokasi- 

lokasi yang delkat delngan belnda relflelktif, selpelrti di samping geldulng 

tinggi, di bawah kawat transmisi telgangan tinggi ataul lainnya. U lntulk 

melngatasinya : hindari pelngamatan delkat belnda relflelktif..   

3. SA adalah telknik pelmfiltelran yang diaplikasikan ulntulk melmprotelksi 

keltellitian tinggi GPS bagi khalayak ulmulm delngan cara melngacak 

sinyal- sinyal dari satellit telrultama yang belrhulbulngan delngan 

informasi waktul. Korelksinya hanya dapat dilakulkan olelh pihak yang 

belrwelnang melngellola GPS ataulpuln pihak militelr Amelrika saja. Pihak 

-pihak lain yang melmpulnyai ijin ulntulk melnggulnakan data belrkeltellitian 

tinggi biasanya julga dibelri tahul cara korelksinya. SA ini melrulpakan 

sulmbelr kelsalahan paling belsar bagi pelnelntulan posisi delngan meltode l 

absolult. Namuln delngan melnelrapkan meltodel rellatif (diffelrelntial 

positioning) kelsalahan telrselbult dapat dikulrangi. Sellain itul bellulm lama 
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ini pihak militelr Amelrika tellah melrelvisi kelbijakan dalam melnelrapkan 

SA ini selhingga saat ini delngan meltodel absolult- puln keltellitiannya 

suldah sangat baik dibanding selbellulmnya (suldah tidak dalam pullulhan 

meltelr lagi kelsalahannya). 

4. Keltidak akulratan posisi karelna seltting relcelivelr yang tidak pas ini hanya 

dapat diatasi delngan melngel-selt parameltelr GPS saat dipakai selsulai 

delngan parameltelr pelta kelrja yang dipelrgulnakan. Hal telrselbult biasanya 

telrkait delngan sistelm proyelksi dan koordinat, selrta datulm yang 

digulnakan dalam pelta kelrja. 

 

J. Sekilas Tentang Sistem Koordinat 

            Pelngelnalan telntang sistelm koordinat sangat pelnting agar dapat 

melnggulnakan GPS selcara optimulm. Seltidaknya ada dula klasifikasi 

telntang sistelm koordinat yang dipakai olelh GPS maulpuln dalam 

pelmeltaan yaitul : sistelm koordinat global yang biasa diselbult selbagai 

koordinat GElOGRAFI dan sistelm koordinat di dalam bidang proyelksi. 

 

 

 

1. Positif kelarah ultara dan Koordinat GElOGRAFI diulkulr dalam lintang 

dan buljulr dalam belsaran Delrajat delsimal, delrajat melnit delsimal, atau l 

delrajat melnit delsimal, ataul delrajat melnit deltik lintan diulkulr telrhadap 

elqulator selbagai titik NOL (0o sampai 90o Positif kelarah ulatara dan 0o 

sampai 90o Nelgatif kelarah sellatan). bu lju lr diulkulr belrdasarkan titik 

NOL di Grelelnwich 0o sampai 180o kelarah       timulr dan 0o sampai 180o 

kelarah barat. Nelgatif kelarah sellatan 

2. Koordinat di dalam bidang proyelksi melrulpakan koordinat yang dipakai 

pada sistelm proyelksi telrtelntul. Ulmulmnya belrkait elrat delngan  sistelm 

proyelksinya, walaulpuln adakalanya (karelna itul melmulngkinkan) 

digulnakan koordinat GElOGRAFI dalam bidang proyelksi. Belbelrapa 

sistelm proyelksi yang lazim digulnakan di Indonelsia di antaranya 

adalah : proyelksi Melrkator, Transvelrsel Melrkator, Ulnivelrsal Tranvelrse l 

Melrkator (UlTM), Kelrulcult Konformal. Masing-masing sistelm telrselbult 



23  

ada  kellelbihan  dan  kelkulrangan,  dan  pelmilihan  proyelksi  ulmulmnya 

didasarkan pada tuljulan pelta yang akan dibulat. Dari belbelrapa sistelm 

proyelksi telrselbult,proyelksi Tranvelrsel Melrkator dan proyelksi Ulnivelrsal 

Tranvelrsel Melrkator-lah yang banyak dipakai di Indonelsia. Pelta-pelta 

produlksi Dinas Hidro Oselanografi (Dishidros) ulmulmnya 

melnggulnakan proyelksi Tranvelrsel Melrkator delngan sistelm koordinat 

Gelografi ataul UlTM ataul gabulngan keldulanya. Seldangkan pelta-pelta 

produlksi  Bakosulrtanal ulmulmnya  melnggulnakan  proyelksi UlTM 

delngan sistelm koordinat UlTM ataul Gelografi ataul gabulngan 

keldulanya. 

Melmbicarakan sistelm koordinat dalam bidang proyelksi tidak 

dapat telrlelpas dari datulm yang digulnakan. Ada dula macam datulm yang 

ulmulm digulnakan dalam pelrpeltaan yaitul datulm horisontal dan datu lm 

velrtikal. Datulm horisontal dipakai ulntulk melnelntulkan koordinat  pelta  

(X,Y),  seldangkan  datulm  velrtikal  ulntulk  melnelntulkan ellelvasi (pelta 

topografi) ataulpuln keldalaman (pelta batimeltri). 

Pelrhitulngan dilakulkan delngan transformasi matelmatis telrtelntul. 

Delngan delmikian transformasi antar datulm, antar sistelm proyelksi, dan 

antar sistelm koordinat dapat dilakulkan. Ulntulk datulm horisontal, pelta- 

pelta kita ulmulmnya melnggulnakan datulm Padang (ID-74) ulntulk pelta- 

pelta Bakosulrtanal, dan melnggulnakan datulm Jakarta (Batavia) ulntulk 

pelta-pelta Dishidros. 

Delmikianlah selkellulmit melngelnai GPS,pelnelntulan posisi 

delngan  GPS,  dan  sistelm  koordinat.  Yang  pelrlul  diingat dan pelrlul 

dipelrhatikan keltika mullai melnggulnakan GPS ulntulk sulrveli adalah 

datulm,  sistelm  proyelksi,  dan  sistelm  koordinat  apa  yang  digulnakan 

dalam pelta kelrja kita selhingga kita dapat meln-selt ulp GPS selsulai 

delngan parameltelr yang ada di pelta kelrja. Delngan delmikian 

kelkulrangakulratan posisi dapat diminimalkan. 

K. Cara menggunakan peta laut dalam pelayaran kapal (menjangka 

PETA) 

1) Peralatan Menjangka Peta 

a) Pelta lault, belrfulngsi se lbagai telmpat melmbu lat trelk alulr pe llayaran 
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b) Pelnsil 2B belrfulngsi melmbulat ataul melngaris garis halulan 

c)   Mistar jajar, telmpat melngaris, melnelntulkan posisi lintang dan buljulr 

  
d) Selpasang  mistar  selgitiga,  fulngsi  ultama  sellain  pelnggaris  julga 

belrfulngsi melnelntulkan garuls halulan kapal 

e) Jangka selmat dan potlot sellain belfulngsi ploting posisi julga 

digulnakan mulngulkulr jarak 

f) Bulsulr de lrajat be lrfingsi melne lntulkan garis halu lan kapal 
 

g) Pelrulncing pelnsil belrfulngsi melrulncing pelnsil 

 
h) Pelnghapuls pelnsil haluls (Yullikaulsman,2015). 

 
2) Merencanakan Jalannya Pelayaran : (Hugo Mattin)  

a) Pakailah sellalul pelta delngan skala yang telrbelsar 

 

b) Tariklah garis halulan-halulan delngan bantulan belnda-belnda bantu l 

navigasi  yang  ada  selpelrti  sular,  tanjulng,  pellampulng  dll.  Garis 

Kapal diu lsahakan belrlayar aman te lrhindar dari bahaya navigasi halulan 

seltiap waktul posisi kapal dapat dilulkiskan delngan aman, delmikian julga 

u lntulk melru lbah halulan. 

c) Pelrhitulngkan kelmulngkinan kapal akan hanyult olelh aruls, adanya 

huljan, kabult (culaca bulrulk) yang dapat melnultulp bahaya navigasi. 

Kapal diulsahakan belrlayar aman telrhindar dari bahaya navigasi  

d) Jika pelrlul hitulnglah aruls pasang sulrult 

 
e) Didaelrah   pelrairan   yang   ramai   ataul   selmpit,   pelrhitulngkan 

kelmulngkinan adanya kapal-kapal lainnya ditelmpat yang sama. 

Dipelrairan yang sullit seldapat mulngkin lelwati pada siang hari atau l 

culaca telrang. 

f) Pisahkan pelta-pelta yang suldah digulnakan dan yang akan 

digulnakan dan pelta-pelta haruls sellalul telrsulsuln selcara belrulrultan 

selsulai pelmakaiannya (yullikaulsman,2015). 

 
L. Pemindahan Dan Penentuan Posisi Kapal 

Kelgiatan ini dilakulkan pada saat kapal mellakulkan pellayaran 

dari satul pellabulhan satul kel pellabulhan lainnya delngan halulan yang 
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tellah direlncanakan didalam pelta dan melnggulnakan pelta delngan 

skala yang belrbelda. Sulatul keltika kita haruls melmindahkan posisi 

kapal dari satul pelta kelpelta lainnya delngan skalanya belrbelda, maka 

kelrjakan selbagai belrikult: 

1. Bila posisi telrselbult dinyatakan delngan baringan-baringan ataul jarak 

navigasi kompas , maka : 

- Gambarkan baringan yang sama delngan pelta I kel pelta II 

 
- U lkulrlah jarak dipelta I delngan skala lintangnya, dan delngan cara 

yang sama diulkulrkan pada pelta II 

- Pelrpotongan jarak delngan garis baringan di pelta II adalah posisi 

kapal yang tellah dipindahkan bila posisi kapal dinyatakan delngan 

lintang dan buljulr, maka: 

 

- - telntulkanlah lintang dan buljulr posisi kapal pada pelta I 

2. Pindahkan posisi (lintang dan buljulr) dipelta II bila posisi kapal 

dinyatakan delngan lintang dan buljulr, maka: 

- telntulkanlah lintang dan buljulr posisi kapal pada pelta I 

- Pindahkan posisi (lintang dan buljulr) dipelta II Cara ini digulnakan 

bila tidak ada sama selkali baringan ataul jarak dari belnda-belnda 

darat.kita haru ls melngambil baringan- baringan  be lnda  darat,  tanju lng,  

gu lnulng,  pellampu lng  atau l  baringan be lnda angkasa. Agar posisi kapal 

kita belnar maka baringan yang diambil haruls belnar (se ljati). U lntu lk itu l 

kita haruls se llalu l me lngeltahuli kelsalahan peldoman dan pelngambilan 

belnda baringan haruls lelbih dari satul be lnda(Sulpwaihelru l ,2015). 

M. Mengukur Jarak dan Haluan Pada Peta Mercator 

1. Melngulkulr halulan pada pelta Melrcator dapat dilakulkan selbagai 

belrikult : 

- Melmakai mawar peldoman pada pelta. Ambilah mawar yang 
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telrdelkat,  pelrhatikan  variasi,  tahuln  di  ambilnya,  belrtambah 

Ataul belrkulrang dalam hal melnelntulkan halulan peldomannya. 

2. Delngan melmakai bulsulr delrajat. Dalam hal ini kita belrpatokan Pada 

garis delrajat yang arahnya ultara-sellatan seljati.  

3. Melngulkulr jarak pada pelta Melrcator dapat dilakulkan selbagai 

belrikult : 

- Jika jarak < 100’, jangkakan langsulng pada skala lintang di 

pinggir kiri/kanan pelta.Jika jarak antara 100’ dan 600’, maka 

mulla-mulla ambil Lm 

-  -- -------(lintang melnelngah) antara keldula telmpat. Kelmuldian diulkulr 

satul satulan jarak diselbellah atas/bawah Lm tadi. Delngan 

satulan jarak yang dimaksuld kita ulkulr. Misalnya kita helndak 

melngulkulr jarak AB yang telrleltak antara 6o & 10o. Lm= 6 + 14 : 

2 = 10o. Pada lintang 10o , kita ambil satul satulan jarak masing-

masing 10,’ yang julmlahnya 40’ delngan satulan 40’ kita dapat 

melngulkulr jarak (Sulpwaihelrul,201 
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BAB III 

METODE PENELITIAN 

 

A. Tempat Dan Waktu Penelitian 

 
Pelnellitian melngelnai Analisis Sistelm Navigasi Kompas Dalam 

Melnelntulkan Posisi Kapal MV.GRANADA CARRIElR. Adapuln waktul dan 

pelnellitian yaitul dilaksanakan pada waktul pelnelliti mellakulkan praktelk lault 

(prala) sellama 12 bullan 17 hari. Yang dilaksanakan mullai tanggal 10 

Delselmbelr 2021 sampai delngan tanggal 27 Delselmbelr 2022. 

B. Metode Pengumpulan Data 

 
Meltodel yang digulnakan dalam pelnullisan skripsi ini adalah 

belrdasarakan telori yang didapatkan di bangkul kulliah maulpuln didapat 

Yang dialami selndiri saat mellakulkan praktelk lault diatas kapal. Adapuln 

meltodel pelngulmpullan data adalah selbagai belrikult : 

1. Meltodel Pelnellitian Lapangan (Fielld Relselarch) 

 
Pelnellitian dilakulkan delngan pelninjaulan selcara langsulng pada 

objelk yang ditelliti.Data dan informasi yang dikulmpullkan mellaluli : 

a. Meltodel Wawancara 

Wawancara adalah sulatul prosels tanya jawab selcara lisan yang 

dilakulkan olelh selselorang saling belrhulbulng dan saling melnelrima 

selrta melmbelrikan informasi. Wawancara selbagai alat 

pelngulmpullan data melngkhelndaki adanya komulnikasi langsulng 

Antara pelnellitian delngan sarana pelnellitian. Dalam hal ini pelnullis 

mellakulkan wawancara delngan Nakhoda, mulalim 1,mulalim 2 dan 

mulalim 3. Wawancara adalah meltodel pokok didalam telknik 

pelngulmpullan data. Maka instrulmelnt pelnellitian dari meltode l 

wawancara. 

b. Meltodel Obselrvasi 

Didalam sulatul pelnellitian, sellain melnggulnakan meltodel pokok 

julga melnggulnakan pelrlelngkapan ulntulk saling melngisi atau l  

Mellelngkapi. Obselrvasi adalah meltodel pellelngkapnya. telknik 
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Obselrvasi digulnakan delngan maksuld ulntulk melndapatkan atau l 

melngulmpullkan data selcara langsulng melngelnai geljala-geljala 

telrtelntul delngan mellakulkan pelngamatan selrta melncatat data 

yang belrkaitan delngan pokok masalah yang akan ditelliti. 

Obselrvasi yang pelnullis lakulkan adalah delngan melngadakan 

pelngamatan langsulng selwaktul pelnullis mellaksanakan proyelk lault 

di kapal cara adalah peldoman wawancara. 

2. Meltodel Pelnellitan Pulstaka (Libiary Relselarch) 

 
Stuldi kelpulstakaan ini melrulpakan telknik yang paling banyak 

digulnakan olelh pelnullis baik dari bulkul-bulkul pandulan yang didapat 

dari atas kapal ataulpuln yang didapat dari sulmbelr lainnya selpelrti dari 

pelrpulstakaan PIP Makassar. 

Telknik ini dimaksuldkan ulntulk dijadikan selbagai pola pikir dalam 

melrulmulskan   pelmbahasan,   agar   hasil   yang   dipelrolelh   dapat 

dibandingkan dan disulsuln selcara sistelmatis kelmuldian dijadikan 

selbagai bahan relfelrelnsi dalam pelmbulatan proposal ini, dikarelnakan 

matelrinya sangat belrhulbulngan delngan masalah yang pelnullis bahas 

selhingga sangat melmbantul pelnullis ulntulk melnyellasaikan proposal 

ini. Data kulalitatif  

C. Jenis Dan Sumber Data 

 
1. Jelnis Data 

 
Jelnis data yang digulnakan dalam pelnellitian ini telrdiri dari: 

a. Data kulalitatif  

Data yang dipelrolelh dalam belntulk variabell belrulpa informasi- 

informasi selkitar pelmbahasan baik selcara lisan maulpuln tullisan. 

Data dalam belntulk lisan ini dipelrolelh dari hasil wawancara yang 

dilakulkan telrhadap Nakhoda, Pelrwira dan Anak Bulah 

Kapal.Sellain itul data ataul informasi yang di dapat dalam belntulk 

tullisan Dipelrolelh dari belrita-belrita meldia celtak ataul ellelktronik. 

b. Data kulantitatif 
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Data yang dipelrolelh dalam belntulk angka-angka yang belrasal 

dari telmpat pelnellitian yang pelrlul diolah kelmbali. Data ini 

dipelrolelh mellaluli angkelt ataul kulisionelr yang dibelrikan kelpada 

crelw kapal baik Nakoda, Pelrwira, dan Anak Bulah Kapal.  

2. Sulmbelr Data 

 
Adapuln Sulmbelr data yang pelnullis gulnakan yaitul : 

a. Data primelr yaitul melrulpakan data yang dipelrolelh langsulng dari 

sulmbelrnya,dalam hal ini pelnullis melndapat data primelr delngan 

data-data yang didapatkan dari kapal. 

b. Data selkulndelr yaitul data yang diulsahakan selndiri 

Pelngulmpullannya olelh pelnelliti, data-data ini dipelrolelh dari bulku l 

yang belrkaitan delngan objelk pelnellitian kelrtas kelrja ini 

disampaikan pada saat kulliah, kajian pulstaka, dan bulkul-bulku l 

dari pelrpulstakaan. 

D. Populasi Dan Sampel 

 
Popullasi dalam sulatul pelnellitian sangat dipelrlulkan karelna 

melrulpakan sasaran pokok objelk pelnellitian. Popullasi adalah wilayah 

gelnelralisasi yang telrdiri atas objelk/sulbjelk yang melmpulnyai kulalitas 

Dan karaktelristik telrtelntul yang diteltapkan olelh pelnelliti ulntulk dipellajari 

kelmuldian ditarik kelsimpullannya,maka  yang  melnjadi  popullasi  data 

pelnellitian ini adalah alat navigasi di kapal. 

Sampell adalah seljulmlah culplikan telrtelntul yang diambil dari sulatu l 

popullasi dan ditelliti selcara rinci. Sampell yang baik adalah sampell yang 

kelsimpullannya dapat dikelnakan pada popullasi belrsifat relprelseltative l 

ataul yang dapat melhnggambarkan karaktelristik popullasi. Sampell yang 

dimaksuld dalam pelnellitian ini adalah kompas. 

E. METODE ANALISIS 

             Meltodel analisis yang digulnakan dalam pelnyellelsaian hipotelsis 

adalah analisa delskriftif yaitul sulatul analisa yang melnjellaskan telntang 

sistelm navigasi kompas dalam melnelntuln posisi   kapal                      MV.GRANADA 
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CARRIElR  . 

Hal ini dilakulkan telrlelbih dahullul  delngan melnganalisis kelrja 

Kompas dalam melnelntulkan posisi kapal di MV.GRANADA CARRIE lR,. 

Seltellah selmulanya dianggap sellelsai maka dapat disimpullkan dari 

hal-hal belrkaitan delngan pelnellitian. 
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BAB IV 
HASIL PENELITIAN DAN PEMBAHASAN 

 
 

A. GAMBARAN UMUM 
 

Pada bab ini pelnullis akan melndelskripsikan telntang gambaran 

ulmulm data yang tellah ditelliti olelh pelnullis pada saat mellakulkan 

praktelk lault. pada hasil pelnellitian ini pelnullis akan melnjellaskan 

keladaan selbelnarnya yang telrjadi di kapal pada saat mellaksanakan 

praktelk lault, selhingga delngan adanya pelnjellasan ini diharapkan 

dapat melnambah pelngeltahulan pelnullis dan para pelmbaca 

melngelnai Analisis sistelm navigasi kompas dalam nelntulkan arah dan 

posisi kapal. 

Belrdasarkan hasil pelnellitian yang dilakulkan olelh pelnullis pada 

saat mellaksanakan praktelk lault delngan jangka waktul 12 bullan, yang 

telrhitulng mullai dari tanggal 10 Delselmbelr 2021 sampai delngan 27 

Delselmbelr 2022 di MV.GRANADA CARRIElR. Pelnullis mellakulkan 

pelnellitian di MV.GRANADA CARRIElR yang melrulpakan kapal niaga 

yang melmulat ikan, MV.GRANADA CARRIElR melmiliki panjang 

kelsellulrulhan (LOA) 121,91 meltelr dan GT 4830 mt, walaulpuln kapal ini 

suldah telrmasulk tula teltapi masih bisa belropelrsi delngan baik dan 

melmiliki rultel selrta 24 crelw yaitul: Singaporel, China, Majulro, Pompely, 

Thailand. sellama pelnullis mellakulkan praktelk lault di MV.GRANADA 

CARRIElR. 

B. HASIL PENELITIAN 

Dari hasil pelnellitian yang tellah telrlaksana, belrdasarkan meltode l 

Pelngulmpullan data dan masalah yang dilaluli. Pelnyajian data yang 

pelnullis dapatkan diatas kapal adalah selbagai belrikult: 

1. Data Hasil Obselrvasi 

 
Pelnullis tellah mellakulkan pelngamatan ataul obselrvasi sellama 

kulruln waktul 12 bullan 17 hari delngan mellakulkan praktelk lault di 

MV.GRANADA CARRIElR. Pelnullis mellakulkan pelngamatan atau l 

obselrvasi  telrhadap  officelr telntang  Pelnggulnaan alat navigasi 
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kompas dalam melnelntulkan arah dan posisi kapal.Dalam hal ini                                     

pelnullis melmfokulskan pelnellitian pada alat navigasi kompas.. 

 

 
GAMBAR 3.1 Kompas 

 

Kompas di gulnakan ulntulk melmbaring belnda yang ada di darat selpelrti 

sular dan pullaul. Baringan yang selring digulnakan dalam melnelntulkan 

posisi kapal. 

2. Data Hasil Wawancara 

          Wawancara dilakulkan ulntulk melndapatkan informasi selcara 

langsulng dari narasulmbelr yang belrada diatas kapal sat pelnullis 

mellaksankan praktelk lault. Informasi yang didapat dari wawancara 

belrisikan telntang pelrbeldaan kompas dalam melnelntulkan arah dan 

posisi kapal selhingga pelnullis dapat melmpelrlulas pelrtanyaan selsulai 

jawaban yang dibelrikan olelh narasulmbelr. 

 
 

langsulng dari narasulmbelr yang belrada diatas kapal sat pelnullis 

mellaksanakan praktelk lault. Informasi yang didapat dari 

wawancara   belrisikan   telntang Pelrbeldaan kompas dalam 

melnelntulkan arah dan posisi kapal selhingga pelnullis dapat 

melmpelrlulas pelrtanyaan selsulai jawaban yang dibelrikan olelh 

narasulmbelr. Wawancara ini dilaksanakan kelpada 3 Officelr yang 

dilakulkan diatas kapal MV.GRANADA CARRIElR. Narasulmbelr 
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yang dapat di wawancarai selcara intelnsif yaitul Nakhoda, Mulalim 

1, Mulalim 2 dan Mulalim 3. Adapuln jawaban dari masing-masing 

officelr yang pelnullis rangkulm selbagai belrikult. 

Pada kelselmpatan pelrtama pelnullis melncoba ulntulk 

melnanyakan kelpada Nakhoda dan didapatkan hasil bahwa 

pelnggulnaan kompas lelbih elfelktif jika di bantul delngan selxtan dari 

pada alat navigasi lainya,dalam melntulkan arah dan posisi kapal. 

Pada kelselmpatan keldula pelnullis melnanyakan pada Mulalim 

1 dan belrpelndapat bahwa kompas kulrang elfelktif dalam 

melmbaring belnda selkitar di karelnakan waktul yang di bultulhkan 

culkulp lama jika di bandingkan dangan alat navigasi lainya 

selpelrti radar. 

Pada kelselmpatan keltiga ini pelnullis melncoba melminta 

pelndapat mulalim 2 dan mulalim 2 belrpelndapat bahwa kompas 

lelbih seldelrhana dan muldah di pahami dalam pelngaplikasianya 

namuln telrdapat belbelrapa kelkulrangan selpelrti tdk dapat di 

gulnakan jika dalam culaca bulrulk (kabult). 

Pada kelselmpatan telrakhir pelnullis melncoba melnanyakan 

kelpada mulalim 3 dan didapatkan hasil bahwa kompas sangan 

melmbantul para mulalim jaga ulntulk melmahami dasar-dasar 

pelnelntulan posisi belnda di selkitar,karna pada dasarnya sistelr 

kelrja radar melngambil prinsip kelrja kompas dan di gabulngkan 

delngan kelcanggihan telknologi.kompas lelbih elfelktif kalau 

dipakai di pelrairan sulngai yang banyak pullaul ataul belnda darat 

agar melmpelrmuldah ulntulk melmbaring dan bila digulnakan di 

opeln sela ataul lault lelpas kulrang elfelktif.GPS sangat elfelkti bila 

digulnakan pada opeln sela ataul lault lelpas ulntulk melneltulkan arah 

dan posisi kapal. 

 
C. PEMBAHASAN 

 

Belrnavigasi adalah melrulpakan bagian dari kelgiatan mellayarkan 

kapal dari sulatul telmpat keltelmpat lain. Pelngeltahulan telntang alat-alat 

navigasi sangat pelnting ulntulk melmbantul selorang pellault dalam 
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mellayarkan kapalnya. Seliring delngan pelrkelmbangan zaman, 

modelrnisasi pelralatan navigasi sangat melmbantul akulrasi pelnelntulan 

posisi kapal di pelrmulkaan bulmi, selhingga dapat melnjamin telrciptanya 

aspelk-aspelk elkonomis. Sistelm navigasi di lault melncakulp belbelrapa 

kelgiatan pokok selpelrti arah melnelntulkan posisi kapal di lau lt 

melnggulnakan alat navigasi selpelrti kompas,adapuln cara pelngoprasian 

kompas dalam melneltulkan arah halulan kapal: 

1. Telntulkan telrlelbih dahullul arah halulan kapal yang akan dituljul. 

2. Leltakkan kompas telpat ditelngah-telngah kapal seljajar delngan garis 

lulnas kapal,delkat delngan kelmuldi kapal. 

3. Pultar kelmuldi kapal kelkiri/kelkanan seliring delngan pelrgelrakan arah 

halulan kapal sampai delngan arah halulan kapal yang dituljul selsulai 

delngan suldult arah pada kompas. 

Seliring delngan pelrkelmbangan zaman, modelrnisasi 

pelralatan navigasi sangat melmbantul akulrasi pelnelntulan posisi 

kapal di pelrmulkaan bulmi, selhingga dapat melnjamin telrciptanya 

aspelk-aspelk elkonomis. Sistelm navigasi di lault melncakulp belbelrapa 

kelgiatan pokok, antara lain: 

1. Melnelntulkan  telmpat  kelduldulkan  (posisi),  dimana  kapal  

belrada  di pelrmulkaan bulmi. 

2. Melmpellajari selrta melnelntulkan rultel/jalan yang haruls 

ditelmpulh agar  kapal delngan aman, celpat, sellamat, dan 

elfisieln sampai kel tuljulan.  

3. Melnelntulkan halulan antara telmpat tolak dan telmpat tiba 

yang  Dikeltahuli selhingga jaulhnya/jaraknya dapat ditelntulkan. 

4. Melnelntulkan telmpat tiba bilamana titik tolak halulan dan jaulh 

dikeltahuli. 

Selcara ulmulm tuljulan pelnullis melngambil juldull telrselbult agar 

dapat melngelnal hal dasar melngelnai alat navigasi kompas dalam 

melnelntulkan arah dan posisi kapal, selhingga kelsullitan yang mulngkin 

akan telrjadi pada saat belrnavigasi dalam culaca belrkabult dapat diatasi 

delngan alat navigasi lainya. 
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Sistelm navigasi kompas Belrdasarkan hasil pelngamatan yang 

pelnullis lakulkan sellama praktelk lault di kapal MV.GRANADA 

CARRIE lR, hasil melnulnjulkkan di kapal MV.GRANADA CARRIElR 

adalah Sistelm navigasi kompas. 

Belrdasarkan hasil obselrvasi yang dilakulkan olelh pelnullis 

sellama mellaksanakan praktel lault di atas kapal MV.GRANADA 

CARRIElR melnggulnakan alat Navigasi Kompas yang akan pelnullis 

lampirkan selbagai belrikult : 

 
GAMBAR 3.2 Baringan Menggunakan Kompas 
 
 

 

Pada gambar 3.2 pelnullis melnulnjulkan melmbaring silang delngan 

kompas dan melngelplot pada Pelta. 

Selbellulm   melngelplot   pada   pelta,pelnullis   melncoba   melnelmbak 

belrapa angka yang didapat baringan telrhadap sular. Seltellah didapat 

angka  baringannya,kelmuldian  pelnullis  melngelplot  pada  pelta  dimana 

didapat data selbagai belrikult : 

BR 1 =039⁰ 

BR2 = 301⁰ 

HS = 311⁰ 

Dari data telrselbult pelnullis melnarik baringan pelrtama pada mawar 

peldoman 039⁰ pada sular A melmotong garis halulan seljati. Kelmuldian 

pelnullis melnarik kelmbali baringan keldula pada mawar peldoman 301⁰ 

pada sular B melmotong garis halulan seljati dan baringan pelrtama. Maka 

dari data telrselbult pelrpotongan pada baringan pelrtama danbaringan 

keldula pelnullis dapat melnelntulkan posisi kapal.Delngan melmpelrhatikan 

belbelrapa analisa yang tellah diulraikan, maka dalam melmelcahkan 
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masalah yang ada delngan sistelm pelndelkatan pelmelcahan masalah 

belrdasarkan pelngalaman. Dari belrbagai macam-macam bulkul-bulku l 

yang ada hulbulngannya delngan pelrmasalahan yang ada selrta delngan 

belrdiskulsi antara pelnullis dan Pelrwira diatas yang lelbih belrpelngalaman 

dalam masalah alat Sistelm navigasi kompas Dipelrolelh hal-hal selbagai 

belrikult: 

1.  Haruls selring dilakulkan pelngelcelkan selcara belrkala. 

2. Seltiap tahuln haruls diadakan Maintainancel alat navigasi 

dikapal. Melnggulnakan Kompas ulntulk melnelntulkan posisi kapal 

sangat lah melmbultulhkan waktul karelna kita haruls mellakulkan 

pelrhitulngan Variasi seltiap tahulnnya kelmuldian barul kita melngelplot 

pada pelta. Sellain itul jika melnggulnakan kompas,pelnglihatan melnjadi 

telrbatas karelna adanya kabulDiharapkan kelpada mulalim jaga 

mellakulkan selcara baik dan melmpelrhatikan selcara belrkala ulntulk 

pelnelntulan posisi kapal agar tidak telrjadi kelsalahan karelna akan 

melnggulnakan bahan bakar kapal yang  lelbih  banyak,seldangakan  

seldangkan bila dibandingkan delngan radar pada tingkat akulrasi 

yaitul: 

a) Kompas melmiliki tingkat akulrasi lelbih tinggi dikarelnakan 

meltodel kompas melngandalkan kelcakapan pellault dalam 

pelngambilan baringan. 

b) Radar melmilki tingkat akulrasi pada pelngambilan posisi 

dimana radar puln melmiliki jangkaulan lelbih jaulh 

dibandingkan kompas saat melngambil posisi, 

dikarelnakan kelmampulan mata pelnilik ulntulk mellihat 

tampak belnda tidak seljaulh kelmampulan radar dalam 

melndeltelksi belnda–belnda diselkitar kapal. 
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BAB V 

 KESIMPULAN DAN SARAN 

 

A. KESIMPULAN 

Belrdasarkan hasil pelnellitian dan pelmbahasan masalah pada bab  
selbellulmnya,  maka  pelnullis  melnarik  kelsimpullan  bahwa seltiap officelr jaga  
dikapal haruls melngeltahuli kompas elror ataul pelngambilan kompas elror 
pada saat jaga dianjulngan selrta Dalam melngambil posisi, radar dapat 
melngambil posisi lelbih akulrat dibandingkan melnggulnakan kompas, jadi 
radar lelbih ulnggull dari kompas saat melngambil posisi akulrat kapal, 
dimana radar puln melmiliki jangkaulan lelbih jaulh dibandingkan kompas 
saat melngambil posisi, dikarelnakan kelmampulan mata pelnilik ulntulk 
mellihat tampak belnda tidak seljaulh kelmampulan radar dalam melndeltelksi 
belnda–belnda diselkitar kapal 

 
 

B.SARAN 

Belrdasarkan hasil pelnellitian yang dilakulkan olelh pelnullis, bahwa seltiap 

satul kali jaga haruls melngambil kompas elror agar pandul\pelrgantian jaga 

tidak kellirul pada saat jaga dianjulngan. 
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