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ABSTRACT

Safety issue on ship is the main reason this research held.
One of parameters as indicated the ship on the safe condition is
stabilities. The important component to keep the stabilities is
ballast system. Ballast system work to keep draft of the ship on
the good condition. It means that the draft feasible to maintain
ship moving on pitching and rolling with the appropriate period
of time. The others parameters are ship on the even keel
condition.

Looking for their vital function, ABS published new
regulation about ballast system. These regulation rules that the
valve of ballast system must be installed on the each suction
ballast tank. Its to restrain flooding on the ballast tank if leak had
been occurred on the ballast pipe. To provide ship operator with
the most effective system possible, Its need the new design for
control ballast mechanism. Automatically control system is
appropriate solution for this and all at once to get the ballast
volume that suitable with the change weight of the ship MV Sinar
Jambi.

Key Word : Stability, Ballast system and Control mechanism.
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ABSTRAK

Isu keamanan kapal merupakan alasan utama penelitian
ini dilakasanakan. Salah satu parameter yang mengindikasikan
kapal dalam kondisi aman adalah stabilitas. Komponen utama
untuk menjaga stabilitas kapal adalah sistem ballast kapal.
Sistem ballast bekerja untuk menjaga draft kapal dalam kondisi
aman. Hal ini berarti draft mampu untuk menjaga pergerakan
kapal pada saat picthing dan rolling dengan periode waktu yang
tepat.Parameter lainnya adalah kapal berda dalam kondisi even
keel.

Melihat fungsinya yang begitu vital, ABS mengeluarkan
aturan baru yang mengatur tentang sistem ballast.Dalam aturan
tersebut disebutkan bahwa valve pipa ballast harus berada dalam
tanki hisapnya. Hal ini dimaksudkan untuk mencegah terjadinya
flooding pada tangki ballast apabila terjadi kebocoran pada pipa
ballast yang bisa mengganggu stabilitas kapal. Untuk
mempermudah operator mengoperasikan valve tersebut maka
perlu mekanisme sistem operasi ballast yang baru. Sistem
Control Otomatis merupakan solusi yang tepat untuk mengatasi
permasalahn tersebut sekaligus sistem ini mampu menyediakan
volume ballast sesuai dengan perubahan berat kapal. Sistem ini
bisa diterapkan pada kapal terutama yang mengadopsi aturan
ABS termasuk salah satunya MV.SinarJambi

Kata Kunci :Stabilitas, Sistem ballast dan Mekanisme control
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SYMBOLS

: Length between perpendiculars (m)
: Breath of ship which is measure on midship section (m)
: Depth of hull which is measure from keel until water

line (m)

: Vertical distance from keel to centre of gravity (m)
: Vertical distance from centre of gravity to point

of metacentre (m)

: Vertical distance from centre of buoyancy to metacentre

(m)

: Distance from centre of buoyancy to longitudinal

metacentre (m)

: The mass which must be loaded or discharged to change

mean ship draft in salt water by one centimeter
( Ton/cm)

. Longitudinal centre of floatation (m)
: Moment which must be given to change mean draft
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: Height of ship which is measure from the keel
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