
?.*.

"t.

Diterbitkan atas kerjasama : ,

Masyarakat Sains Kelautan dan Perikanan lndonesia (MSKPI)
dan
Fakultas Perikanan dan llmu Kelautan
lnstitut Pertanian Bogor . , ,



JURNALTEKN0LOGIPERIKANANDANKELAUTAN

JURNALTEKNoLOGIPERIKANANDANKELAUTANdiasuholehFakultasPerikanandan
Ilmu Kelautan, lnstitut Pertanian Bogor ;;"g-t 

'l1y"l 
'P"T*i* 

2 (dua) kali dalam satu

tahun dengan to;ruri *"rry"iarlrr-a1iao m.?-"ri ilmiah tentang perkembangan teknologi

oerikanan dan ketautan, antara l"in ie;G.-;;;i"'" t.angkapl tiknologi kelautan' inderaja

'kelautan, akustik ao, ii;**entasi, teknotogi 
";;d'perikana-n' 

.terxiotogi 
prngotahan hasil peikanan'

teknologi budidaya priir* iur'aiotrtnologi*fri",l,i"' *Ttg.. yaig'dimuat dalam jurnal ini

terutama berasal dari penelitian *uoprrr,'tu;i",t to*"ptuut yuttg diluk"k"tt oleh mahasiswa

dan staf pengajar/akaiemisi dari berbagui ri"iu"'sita' ai rttdott"-tia' para peneliti di berbagai

bidang lembaga p"*;;i;; aur, pu^"'.iJp"tt""t"fahan teknologi perikanan dan kelautan

di lndonesia.

Pelindung

PemimpinRedaksi

DewanPenYunting

Ketua

Anggota

Mitra Bestari

(Peer Reviewer)

Staf Pelaksana

Alamat Redaksi

Sumber Foto Cover

Lembaga Penerbit

|urnal Teknologi Perikanan dan Kelautan:

Dekan Fakultas Perikanan dan Ilmu Kelautan - IPB

Roza YusfiandaYani

Indra ]aya
Tri Wiii Nurani, Agus Soleh Atmadipoera' Alimuddin' Achmad

Fahrudin, Iriani SetYaningsih

Nimmi Zulbainami, Tri wiji Nurani, Yon vitner, Ari Purbayanto' Totok

Hestirianoto, lrt.rtyor,o-nu"ko'o, Sugeng Heri Wisudo' Gondo' Adriani

Sunnudin,BeginerSubhan,RetnoMuninggar,Indra}aya,SriPujiyati,
Roza Yusf iandaYani, Nurjanah

Sri Ratih Deswati, Febriani Dwiprianti

Sekretariat J-[PK, Gedung FPIK-IPB Lt' 3

Fakultas Perikanan dan Ilmu Kelautan IPB

]1. Lingkar Akademik, Kampus IPB Darmaga

Telp. / f ax. (0251) 8628832, E-mail: jurnalfpik'ipb@ gmail'com

http: / / alkegal.blogspot'com / 2012-03-01''atchile,htrrl' httf :/ / sinar-fals'blogspot'com/

2011/M/ foro-dor,-gu*tu.--t;-cantil-uuat.r,to.t, http://id.wikipedia.orglwiki /P*^t,

http://commo*.*it*iJotgT**ilfif"'pottiU'-i"itut"t'-Wild-Guppy-Trinidad-C
aroni_swamp-p ^k2\L\;;:ft, 

t ttp//"proua.wikimedia.orglwikipedia/commons/

e / ea / Guppyl.ipp trttps:/ [ind"tn991i1'ttg"point'com/SiteAss€ts/

ffi :trffinffii*:li;.Y#r,:ffi H;;#,ili-Jir%HtrJx';yi
;;;;;7 ;.;; i' t i rcl isNS-Mercv-off-the-coast-of-Ambon'-lndonesia 

jp g'

Diterbitkan atas keriasama:

MasyarakatSainsKelautandanPerikananlndonesia(MSKPI)dan- l 
Fakultas Perikanan dan Ilmu Kelautan - IPB



|urnal Teknologi Perikanan & Kelautan
Vol. 4, No. 2, November 2013

DAFTAR ISI ...........

Dinamika Perikanan Tuna Long Line Indonesia (Studi Kasus Tuna Sirip
Biru selatan). Fiesheies Dgnamix of Indonesia Tuna Long Line:
case studg of the southern Bluefin Tunq. (Novia Tri Rahmawati,
Sugeng Hari Wisudo, Eko Sri Wiyono, Tri Wiji Nurani)

Pengaruh Aklimatisasi Kadar Garam terhadap Nilai Kematian dan
Tingkah Laku Ikan Guppy {Poecilia Retianlatal sebagai Pengganti-

Umlan Ikan Cakalang (Katsuwonus Pelamis)' The Impact of
Acciimitazation of Various Salinity to Againts Mortalitas Rate and
Behauoiur Fish Guppu Egeciks Reticulata) as a sabtitute for Fish
Bait skipjack Katsuwonus Pelamisl. (Muhammad Zainuddin Lubis,
Sri Pujiyati) ..............

Dampak Penangkapan Terhadap Struktur rian Tingkat Trolik Hasil
Tangkapan Ikan di Perairan Maluku Tenggara. Impact of Fishing on

Structuie and Trophic Leuel of the Fish Catch in Southeast Maluku
water. (Erna Almohdar, Mulyono S Baskoro, Roza Yusfrandayani,
Am Azbas Taurusman) ."............

Dinamika dan Karakteristik Unit Penangkapan Ikan di Kabupaten
Pacitan, Jawa Timur. Dgnamics and characteistics of Fishing unit
in Pacitan, East Jauq. fYusuf Fathanah, Eko Sri Wiyono,
Darmawan, Yopi Novita)

Pengaruh Anemon (Heteractis Magnifical terhadap vitaiitas Ikan Badut
(Amphipion oscellq.ns) untuk Meminimalisasi Penggunaan Karang
Hidup pada Akuarium Laut Buatan. The En Influence Anemone
(&tteractis Maonificat Againts Vitalitg Fish Cloutn 6mp@non
oscellaisl to Minimize the use..of Liung coral in the Artificial sea
A.quaiurn (Muhammad Zainuddin Lubis, Sri Pujiyati, Muhammad
Mujahid)

Kinerja Operasional Pelabuhan Perikanan Nusantara T:ual. Operational
- 

Performance of Tuat Archipelagic Fishing Porf.. (Yuliarta Anastasia
Ngamel, Ernani Lubis, Anwar Bey Pane, Iin Solihin)

Rancang Bangun Algoritma dan Aplikasinya pada Akustik single Beam
untuk Pendeteksian Bawah Air. Design of Algoithm.s and lt's
Application to singtebeam Acoustic for undenDater Detection. (Asep

Ma'mun , Henry M. Manik , Totok Hestirianoto) .............

t13-722

123-129

13 1- 138

t39-747

149-754

t55-172

173- i83



Jtrrnal Teknologi Perikanon dun Kelautan. Vot' 4' No' 2 November 20t 3: 1 7 3- 1 83

RANCANG BANGUN AIGORITMA DAN APLIKASINYA PADA AKUSTIK

SINGLEBEAMUNTUKPENDETEKSIANBAWAHAIR

(DESIGN OF ALGORITHMS AND IT'S APPLICATION TO SINGLEBEAM

ACOU STIC FOR UNDER\YATER DETECTIOIv

{.sep Ma'mu1lz, Henry M. Manik2, Totok Hestirianoto2
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2Departemen Ilmu dan Teknologi Kelautan
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ABSTRACT

Application oJ acoastic tecbnologt for anderwater detection can be difennliated into fotr Spu, nane! inglebeam,

dua/beam, splitbean and msbibeam. Ti, *oo acoaiic beam constnrctetl pitbin the inilntment, mon expentiue it get and tbe

bigber derails of daection ord or*rory ntuhed. Thu, singhbean acoattic nmain as the mott wide! applied acortslict

paniruiar! in deuehping comtry. The-preancl of Cntpn iirh|r,lu, as alernative naltibeam' Aconstic instranenl pmvide

p,rr;Ari ,, ,rtt oi ,rjrrorlr! *mqorrot. Itt capacig for intinal ddy illra*: becomes hand1, wbile tnamilabi/iry for raw

data stgnal procesting nqriruTrrportoot bnaktbnigh. ii;t tual ;t deaehping i/gorithr lo, otottstic ignal pmcesing enbedded

in Llitlab pa,krg n*, thb ttndl obtoio gooior*-r7 oi,l poritionlilea.tBrer/1e:tt to sphere ball' ,leuera.lJa'tlti\ttt 
perv

appliett, beam widrh, absorption ,orfi"irnt ondiorod-a1locifi; daiig dewhprten.t and tphere detection' Algoithn deaeloped was

fiorro'rgrirrt and uefalJorrat,iataprocetsi,grf C*$* singibeon acortttic, as revealed l1t bu standard deiation of 0,1 )
nith 95% cotfdence interual.

Keyuords: Algoritbms, etcaffac)/, precision, signal processinS, single beam' Cruzpro

Aplikasi teknorogi akustik ,'r*u a",.t rrsu::H, dapat d.ibedakan meniadi empat tiPe, vaitu

tinglelrea), daalbeam, rplibean, dao multibeam. Semakin banyak bei. yang digunakan pada instrumen' maka

semakin mahal harganya dan detail serta akurasi yang didapat semakin-tinggr' Meskipun d:ry$:' inglebean

merupakan al^t yrr[ lebih barryat digunakan di ,r.gi., beikembang. Kehadiran Cruzpro fthfnlar digunakan

sebagai alternatif pemakaian n,tltil,rin. Kedua inJtrumen akustik tersebut dapat memberikan hasil yang

hampir sama baiknya. Penyimpanan data internal Cruzpro f:hr\nrter ccnderung mudah dilakukan' tetapi

keriadaan untuk pengolaha' dai, mentrh i*i meniadi hal pentrng untuk selaniutnya dikembangkan' Penelitian

ini mengembr.rgkr.r-.lgo.itma untuk pengolahan sinyal akustik yang dibuat dalam bennrk package NIadab'

Didapatf,an akulasi dan-presisi ya.rg baii dlri p.ng"k".an terhadap boTa Ehere- Beberapa ruinusan sepetti beam

wirlrb,koeftsien absorbsi,'dan kec"p"rtrn .rr.",'digi-rkan selama pengembangan dan dalam- pendeteksiat bola

sphere. Pengembangan ,lgo.it-, ini telah t1.U""tti efisien dan berguna untuk pengolahan data mentah

iingtebeon CLp.o,-.l.ngan standar deviasi 0,13 dengan selang kepercayaat 95oh'

Kata kunci: Algoritrna, akurasi, presisi, Pemerosesan signil, singelbedm' Crozpto

tssNN 2087-487 I

I.PENDAHIILUAN

Teknologi akustik meruPakan tek-
nologi yang banyak diandalkan dalam
pendlkteksian bawah air seperti stok
sumberdaya organisme, klasifikasi dasar
perairan, migrasi orgzrnisme, pengkajian

"t.okt 
r. bangunan, monitoring pipa

bawah laut dan estimasi kandungan
mineral. Teknologi ini pada dasarnya
memanfaatkan nilai hambur balik suara
yang dipancarkan. Dalam penginter-
pretasian data akustik meliputi beberapa

tahapan yaifu Proses Pembentukan
suar;, pelepasan suara, pemantulan oleh
objek, penangkapan sinyal kembali dan
pengintefpretasian data. Pemerosesan

"ity"t yang kembali merupakan salah
satu bagian yang penting dari peng-
interpretasian data, karena pada tahapan
ini akan menentukan kualitas data yang
diharapkan dapat menggambarkan objek
atau lingkungan disekitarnya. Kalibrasi
merupakan faktor yang perlu dilakukan
pada setiap pemerosesan data karena
dalam proses perjalananya akan dipeng-

Jttrnrtl Teknologi Perikcrnan dan Kelautan, IPB E- na i I : i t pki pb@gnru i l.co nt



aruhi oleh beberapa faktor dari ling-

;;;g"" ataupun airi t<omponen alat itu

""rrditi 
(Mac-Lennan, 2005)'----- 

Lurton (2002) menyatakan b-aftwa

instrumen akustik dapat dibedakan

r".":"Jf 4 jenis yaitu singelbeam' dual-';';;;, 
spHtieam ian muttibeam' Banvak-

rryu U"i^ pada instrumen tersebut yang

membedakan satu dan lainnya' Semakin

banyak beamyang digunakan-pada alat'
.r-r,-.ty" akan memberikan hasil yang

U.if. ""i"t 
penginterpretasian data'. Alat

,""* l"..t "sut i"ni" tersebut adalah
"iju\a.o^ dan multibeam' Alat jenis ini
J.*pat., teknologi yang cukup mahal'

sehingga Pada saat ini hanYa mamPu

dimiliki beberaPa instansi'
Fishfindei meruPakan alat akustik

yang rela[if jauh lebih murah dan mudah

aij#gu". iruzPro fishfinder -merupakan
sitafr satu contoh jenis alat akustik
i"i""Urt. CruzPro fishfinder memiliki
kemamPuan untuk menYimPan data'

,rt*r..^ tidak diiringi derlgan perkem-

bangan teknologi pengolahan data yang

difralsiltcan. Data hasil akusisi CruzPro

fishfinder disimpan dalam jenis data

isill (Ameican Standard Code for
Informaiion Interclwnge)' Data ini .dapat
diakses oleh bahasa pemrograman C++'

Tujuan dari penelitian yaitu-men-
ciptakari algoritma untuk pengkuan-
iinU"lu.t, daia hidroakustik seperti lar-
iii "tr."gth 

dan Scatteing uotume dari
"a^.tu 

"ini.lbeom, 
dimana nilai-nilai ini

sangat pinting untuk pengkajian secara

hidioakustik. Menguji akurasi dan pre-

sisi algoritma yang telah diciptakan'

".frUggl 
alat ini dapat dikatakan layak

dlgunl-kan untuk aplikasi lainya' Men-

ciptatan pengolahan data singlebeam
berbasis Package Matiab Yang user

fiendtg.

II. METODE PENELITIAN

Pengambilan data dilakukan di
watertani, Bagian Akustik dan Ins-

trumentasi Keliutan, Departemen Ilmu
J"t Teknologi Kelautan, FPIK-IPB'

dengan menggunakan singelbeam -CnY'
rri"5"6"dii pada tanggal 20 Februari
2013, dan dilanjutkan dengan Pem-
bentukan algoritma, uji coba dan pem-

bentukan . llil"i acuan yaitu bola sphere

iOi,O XHz (d = 36 mm, TS = -39,9 dB'

A."gu" C = 1500 m/s dan durasi Pulsa
0,5 ms). Penelitian ini diawali dengan

menganalisis masalah, pengumpulan

;;-ta" dan Pemisahan data, Pembuatan
;G;;., Pengujian algoritma' dan

pJmbuatan Prograrn (Gambar 1)'

Beberapa asumsl yang berlaku dal.am

pembentukan algoritma yaitu; penylm-

;;;." nilai atau e'7or pengukuran.aki-
iu., 

" f*,o. lainya yang tidak diper-

titrrngt .t dalam pembentukan algoritma

it"t"ii"t independen), hasil .-dari..ku,an-
iifka"i algoritma jika dibandingkan
dengan nilai kontrol dengan meng-

g;;k"" uji akurasi dan presisi diperoleh

fiasit yang baik, maka algoritma ini dapat

;ig""""k"; dan dicari turunan algo-

ritmanYa.--------*t.tapa 
hipotesis yang akan diuji

oada penelitian ini antara lain:
'1. Uji'Akurasi dan IJii Presisi- 

^ ^ -
Soeta'at Pada tahun 1996 menya-

takan bahwa akurasi dinyatakan baik
jita-jumfah total selisih kuadrat hasil

"""t" 
pengukuran dengan kontrol lebih

t""if "i"" 
-sarna dengan tiga kali jumlah

iotal kuadrat kontrol- Nilai kontrol untuk
,-..1i atrr.si dan presisi pada penelitian ini

"i*.ft 
menggunakan bola sphere yang

bernilai -3gP dB. Akurasi dinyatakan
kr.u..g, jika jumlah total selisih kuadrat
hasil lengukuran dengan kontrol lebih

b"".t i"ti tig" kali jumlah total kuadrat
kontrol.

Sedangkan, presisi baik dinyatakan
jika jumlah total kuadrat hasil peng-

t'rt rt"t, lebih kecil atau sama dengan dua

kali jumlah total kuadrat kontrol' Se-

Jr..rgi.".t, presisi dikatakan kurang jika
iumlah to[al kuadrat hasil pengukuran
i.Uif, U.""t dari dua kali jumlah total
kuadrat kontrol (bola sPhere)'
2. Ui Homogenitas ( Uji Fisher)- 

Dalam SuPardi (2011) untuk Peng-
ujian tingkat kesamaan data meng-

gunatan hipotesis sebagai berikut'- Ho:

fri.i ""ti"rr. 
dari kelompok data hasil

oensukuran sarna dengan nilai varian
h..i" t"tornpok data kontrol atau data
pembanding (instrumen lain)' Dapat
ait.trt r.t, nilai yang dihasilkan homo-
gen. Hr: Nilai rrarian dari kelompok data

f,asil pengukuran tidak sarna dengan

nilai varian dari kelompok data kontrol
atau data pembanding (instrumen lain)'
Dapat dikatakan nilai yang dihasilkan
tidak homogen. Sedangkan untuk kri-
teria pengujian hipotesis adalah sebagai
berikut: Terima Ho, jika Fhitr.s< Ft"u.t dan
Tolak Ho, jika Fhi,r'e, Fob.l'
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Permasalahan

Algoritma tii Hmogenitas Fishs
Uii Akusi dan Uii Presisi

Gambar 1. Prosedur Penelitian

III. IIASIL DAN PEMBAHASAI{

Nilai hambur balik suara merupa-
kan logaritimik perbandingan antara
besarnya intensitas yang dikembalikan
berbanding dengan besarnya intensitas
yang dipancarkan oleh alat tersebut.
Besaran yang sering digunakan yaitu
desibel (dB) (Lurtoo, 2OO2l- SinyaL yang
kembali umumnya memiliki nilai inten-
sitas yang lemah sehingga dibutuhkart
penguatan terhadap sinyal tersebut yang'
besa.ny" dengan menggunakan fungsi
TVG (Time Vaied Gainl untuk single
target menggunakan fungsi 40 log r dan
untuk multiple target menggunakan fung-
si 2O log r. Besarnya rrilat echo dari suatu
target untuk singelbeam dapat dinya-
takan sebagai berikut:
TS = 20 log (counfs)- SL+ 2TL - RS + PS

+ TVG ......-..... (1)

dimana TS adalah rrtlat Target strength
dari suatu target dan counts merupakan
nilai intensitas yang diterima kembali
oleh echosounder. SL merupakan source
leuel ata:u intensitas suara yang diha-
silkan oleh echosounder, dengan satuan

dB re t pPa Pada 1 m. TL (transmition
Ioss) banyaknya energr yang hilang aki-
bat penyerapan dan perjalananya di ko-
lom perairan. RS (receiue sensitiuitgl fak-
tor sensitifitas dari echosounder, sedang-
kan PS (Potuer Settingl merupakan ke-
kuatan listrik yang digunakan kedua
faktor ini dinyatakan dalam bentuk
logaritmik. Data hasil akusisi Cruzpro
fishfinder merupakan data Yang ber-
bentuk nilai analog dengan bentuk biner
yaitu 8 bit. Untuk mengkonversi nilai
tersebut kedalam bilangan digital num-
ber, maka setiap nilai. yang dihasilkan
dibagi dengan nilai maksimum dari 8 bit
yaitu 256. Tanudjaja pada tahun 2OOT

menyatakan proses ini sering disebut
dengan istilah ADC (Analog to Digital
convertei). Dalam"hal ini Cruzpro fish-
finder menginisialisasi nilai tersebut dari
0-255, secara sistematis dapat ditulis-
kan sebagai berikut:
count - NA ......... ............... l2l

255
Dimana, NA adalah nilai analog hasil
akusisi Cruzpro fishfinder yang kemu-
dian akan dinYatakan dalam bentuk
logaritmik. Menurut Greenlaw et al pada

Rancang Ba,gun Algorigtta tlan Apiikasinyo..................... (MA'MUN, MANIK, dan LIESTIRIANOTO) 175



tahun 2OO4 menyatakan bahwa penga-

ruh pola beamyang dibentuk dari faktor-
faktor tersebut perlu diperhitungkan'

Ce = 10log (c a Vl 2 ) '.. ...""""""""' (3)

Dimana, c adalah kecepatan suara (m/s)'

t merupakan durasi pulsa dengan sa-

tuan (s), sedangkan V = equiualent -two-
*og L"'o* angte (steradian)' !1i- flasit
serLgkaian uji coba yang dilakg|<an
diperoleh suatu tetapan yang dihasilkan
sebagai faktor koreksi karena adanya
perbJdaan peruntukan penggunaan bola

Zphere (nilai kontrol) yang {iq"l"k*
yu.itr. aal"* hal jenis alat' Nilai dari
iaktor koreksi tersebut dapat ditentukan
dengan perszunaan :

corr = 1o log (ctl 2 ) -......'.."""""""'(4)
Hasil dari Persarnaan (4l', meru-

pakan suatu nilai yang mengambarkan
i."*.*ptrrn suatu alat untuk membe-

dakan suatu objek dengan objek lain
yang berdekatan. Dengan me|1$l faktor-
iat tot yarlg mempengaruhi nilai hambur
balik suatu target disaat pemancaran,
pemantulan atau dari instumen itu
sendiri. Secara matematis dapat diben-
tuk algoritma yang dihasilkan 

- 
untuk

Cruzpro fishfind.er adalah sebagai berikut
dengan menggabungkan Persamaan
(1),(2),(3) dan (4):
iS : iO ]os (Countl - SL + 2TL- RS + PS +

TVG + Ce + corr ..'.'...'........(5)
Persamaan (5) kemudian digunakan

sebagai dasar algoritma untuk perhitung-
an t if.i hambur balik suatu volume
perairan atau sering disebut dengan
istilah Volume backscatteing strength
(Sv). Hasil logaritmik dari luasan area

reverberasi yang besarnya dapat dihitung

""U"g"l 
berikul (Desamparados et al'

2010):
v = rb log (n (D tan (o))'z) ..'..""""-"'(6)
Dimana, ., t"t"pa.t bernilai 3'14, D ada-

lah kedalaman perairan dengan satuan

i*t a". @ merupakan nilai dari setengah

iebar beam (degreel, sehingga secara

matematis dapat dituliskan persamaanya

sebagai berikut :

Sv =ZO log(Countl - SL + 2TL - RS + PS +

TVG + Ce + corr + V ..............'.....--.-.-. (7)

Algoritma Yang dihasilkan Pada
persamaan (5) dan (7) penting pengguna-

,rrty. untuk suatu Pengkajian- Yang
merianfaatkan nilai hambur balik dari
sinyal akustik- Karena pada dasarnya
kedua hal tersebut Yang digunakan
untuk suatu pengkajian seperti kuan-
tifikasi biomassa, migrasi organisme,
karakteristik suatu organisme, pemetaan

habitat dasar perairan dan lain-lain'

3.1. Hasil Uji Algoritma
Hasil kuantifikasi terhadaP bola

sphere sebagai uji validasi dan p-resisi

algoritma yang telah diciptakan' Untuk
spisilrkasi bola sphere dar:. parameter
iat yang digunakan ditunjukan oleh

Gambar 2 (al nilai dan Parameter
tersebut merupakan hasil pengukuran
dari rangkaian kalibrasi untuk penen-
tuan nilai hambur balik bola sphere yang
dilakukan oleh pihak produsen' Umum-
nya dilakukan datam kondisi terkontrol
pada saat pengukuran, sehingga semua
Londisi daPat terukur dengan baik
(Biosonic, 2OO4\-

-1.f

IngiiSt.r$t {dA

-fS 
Boa. SPt'..

DcePmiu

)

t
(c)

Spesifikasi bola sPhere, (b)

Gambar echo enueloPe n7lat
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Pada gambar tersebut diPeroleh
gambaran dari Permukaan air, kolom
perairan, target bola sphere dan dasar
perairan. Daerah Permukaan. Pada
kedalaman 0-1 m kaya akan noise atau
gangguan yang menyebabkan nilai pada

au"i"f, ini memiliki nilai hambur balik
hampir sama dengan target. Gangguan
tersebut diakibatkan oleh dua jenis
ganguan ambient noise yaitu gangguan
aari tingkungan dan gangguan dari alat
itu senditi dikenal dengan istilah self
noise (Urick, 1983). Gangguan dari
lingkungan terjadi karena pada daerah
teriebut adanya reverberasi suara di-
permukaan air akibat dasar perairan
yang terlalu keras, yang menyebabkan
suara memantul kembali ke permukaan
dan dibagian Permukaan terdaPat
tegangan permukaan air sebagai dinding
yarlg memantulkan kembali lagi ke kolom
perairan. Peristiwa ini akan terus ber-
langsung hingga intensitas dari suara
tersebut melemah atau sampai suara
tersebut mengalami penetrasi energinya
stabil.

Pada kedalaman 1,63 m terdeteksi
objek bola sphere sebesar -39,9 dB yang
digambarkan dengan warna biru dan
inset tabel pada gambar yang merrun-
jukan nilai pada titik tersebut. Pada
pengukuran ini kondisi lingkungan yaitu,
suhu perairan 26,7oC, PH terukur 5,6,
salinitas O 0/oo dengan kecepatan suara
hasil perhitungan algoritma Ieroy (1969)
sebesar 1500,96 m/s. Hasil pengukuran
terlihat bahrva nilai hambur balik target
yang dihasilkan dari algoritma memiliki
nilai yang sarna dengan nilai kontrol
(bola spherel yaitu sebesar -39,9 dB
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dengan kecepatan suara sebesar 15OO

m/s (Biosonic, 2OO4). Durasi pulsa yang
digunakan sama dengan standar baku
yang telah ditentukan dari pabrikan
yaitu sebesar 0,5 ms. Penggunaan durasi
pulsa yang sama merupakan syara! 

-yangh^rr" dipenuhi dalam uji kalibrasi
d.engan menggunakan nilai kontrol bola
sphere, karena berkaitan dengan resolusi
nilai hamburbalik suara yang dihasilkan
(Biosonic, 2OO4l.

Nilai hambur balik dari dasar
perairan sebesar -18 dB pada kedalarnan
2,45 rn yang digambarkan dengan warna
coklat. Kuatnya nilai hambur balik ini
karena dasar perairan tersebut meru-
pakan dasar yang tersusun dari bahan
keramik yang memiliki tekstur yang
keras dan padat sehingga suara akan
memantul dengan mudah jika menge-
nainya. Gambar 2 (c) merupakan gambar
echi enuelope dari proses nilai hambur
balik suara yang dihasilkan. Terbentuk
tiga gundukan utama Yang menggam-
barkan nilai hambur balik masing-
masing objek dimana objek tersebut
adalah d.aerah near field, Lurton QAO2I
menyatakan bahwa near field daerah
dimana terjadi reverberasi yang sangat
tinggi baik karena adanya tegangan
permukaan air atauPun dari karak-
leristik instrumen tersebut dalam mela-
kukan penetrasi suara kedalam perairan,
umumnya Pada daerah Permukaan'
Gundukan kedua adalah nilai hambur
balik dari target kontrol (bola sphere) dan
gundukan yang terakhir adalah nilai
hambur balik dari dasar perairan. Tabel
1 statistik hasil kuantifikasi algoritma
hasil pengukuran.

0
-39.9611
-39.9038

.t3268
.018

-.1 16
.060

-.226
.120

-40.20
-39.69

Tabel 1. Deskripsi statistik data hasil pengukuran

Hasil oensukuran
N valid 1654

Missing
Mean
Median
Std. Deviation
Variance
Skewness
Std. Error of Skewness
Kurtosis
Std. Error of Kurtosis
Minimum
Maximum
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Data hasil Pengukuran Yang digu-
nakan sebagai data pembentukan algo-

ritma yaitu sebanyak 1654 data' Hasil

kuantiiikasi algoritma terhadap data

hasil pengukuran diperoleh bahwa nilai
rata-rata yang diperoleh yaitu sebesar -

39,96 dB dengan rata-rata error yait:u

0,06 terhadap nilai kontrol (bola sphere)

sebesar -39,90 dB' Nilai maksimum yang

terukur yaitu sebesar -4O,2O dB dan nilai
minimum yang terukur -39,69 dB' Uku-
ran penyebaran data dari nilai rata-
ratanya atau dikenal dengan istilah
simpangan baku yaitu sebesar O,13 dB'
Nilai varian adalah nilai kuadrat dari
nilai simpangan baku yang diperoleh
dengan nilai sebesar 0,018, merupakan
nilai variasi yang rendah. Nilai tersebut
dapat dikatakan bahwa nilai hasil
pengukuran tidak begitu menyimpang
j""ri a"ti nilai sebenarnya dan memiliki

kemungkinan tingkat homogenitas yang

cukup 1i.rggi. Berikut gambar dis^tribusi
data hasil- Pengukuran Tabel 2 dan
Gambar 3.

DaPat dilihat bahwa kemunculan
nilai -39,90 dB hasil perhitungan algo-

ritma memiliki frekuensi kemunculan
paling besar dengan jumlah kemunculan
seUariyak 791 data terhadap total data
sebanyak 1654 data. Jika dinyatakan
dalam bentuk Persentase nilai ini
memiliki persentase sebesar 47,87o' Sisa

dari data Yarlg diPeroleh menYebar
menujukan dib.b.rapa nilai antara lain
nilai haksimum yang diperoleh -39,69
dB dan nilai minimum sebesar -4O,2O

dB. Secara deskriptif statistik dapat
dilihat bahwa nilai kemunculan paling
banyak bernilai -39,90 dB, yaitu nilai
yr.rg ""-u. 

dengan spesifikasi dari bola
sphere yang digunakan.

Tabel 2. Distribusi persentase data hasil pengukuran

Frequency Percent Valid
Percent

Cumulative
Percent

Valid -40.20
-40.13
-40.o5
-39.98
-39.90
-39.83
-39.76
-39.69
Total

73
457

2
50

791
181

1B
82

1654

4.4
27.6

.1
3.0

47.8
10.9

1.1
5.0

100.0

4.4
27.6

.1
3.O

47.8
10.9

1.1
5.O

100.0

4.4
32.O
32.2
35.2
83.0
94.O
95.0

100.o

o
o
ET
o
lr

tvtean:3!
Std. Dev. {

N =1,65

HasilPengukuran
Gambar 3. Distribusi frekuensi data hasil pengukuran
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Dilakukan pengujian statistik un-
tuk melihat apakah data yang diperoleh
hasil algoritma tersebut memiliki nilai
yang hampir sama atau menyebar ber-
beda dengan menggunakan uji homo-
genitas Fisher (Uji-F). Syarat untuk mela-
k rk.., uji homogenitas Fisher (Uji-F)

adalah sebaran data terdistribusi normal'
Data hasil pengukuran yang diperoleh
memenuhi kaidah sebaran normal dima-
na ratio antara skewness/ std.Error of
Skerznessdan lcurtosis/ std.Error of Kur'
fosisyaitu berkisar antara '2 s/d +2 dari
hasil perhitungan diperoleh O,19 dan
1,88 (Tabel 1) dengan nilai tersebut dapat
dikatakan bahwa data tersebut menyebar
normal. Hasil dari uji Fisher ditunjukan
pada Tabel 3.

Dalam pengujian statistik semua
data yang diperoleh dari hasil kuan-
tifikasi algoritma dikonversi kedalam
bentuk nonlinier yang kemudian data
tersebut diuji dengan hipotesis, Ho adalah
nilai varian dari kelompok data hasil
pengukuran sama dengan nilai varian
dari kelompok data kontrol atau dapat
clikatakan nilai yang dihasilkan homo-
gen. Hr adalah nilai varian dari kelompok
data hasil Pengukuran tidak sama
dengan nilai varian dari keiompok data
kontrol. Dapat dikatakan nilai yang
dihasilkan tidak homogen. Sedangkan
untuk kriteria pengujian hipotesis di-
terima H6, jika Fhitr.E( Ft.u.t dan ditolak
Ho, jika Fhitr.s> Fou"t. Banyaknya data
yang digunakan untuk uji homogenitas
yaitu sebanyak 1654 data. Pada bagian
ini nilai hambur balik Target strength
dari bola sphere diinisialisasi nilai sebe-

sar -39,9 dB sesuai dengan spesifikasi
dari bola tersebut, sehingga dapat di-
katakan nilai dari bola sphere adalah
homogen.

Hasil uji homogenitas diPeroleh
nilai Fnit rg sebesar 0,312 dan Ftauct sebe-
sar 1,11, maka Fnit*g< Ftauet tlerarti Ho

diterima yaitu nilai varian dari data hasil
pengukuran sama dengan nilai varian
dari data kontrol dalam hal ini bola
sphere atau dapat dikatakan nilai yang
dihasilkan homogen.

3.2. Hasil Uji Akurasi dan Presisi
Dalam pengujian suatu alat ukur

apakah alat tersebut dapat menunjukan
nilai atau besaran dari suatu objek
diperlukan suatu pengujian yang meng-
gambarkan nilai dan besaran objek ter-
sebut. Nilai suatu objek akan tergambar
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sebenarnya apabila alat tersebut memili-
ki akurasi dan presisi yang baik. Akurasi
adalah tingkat kedekatan atau kosistensi
pengukuran terhadap nilai yang benar

1true ualuel, sedangkan presisi adalah
tingkat kedekatan pengukuran terhadap
nilii rerata (Soeta'at, 1996). Presisi
dikatakan baik jika jumlah kuadrat dari
pengukuran lebih kecil atau sarna
dengan dari dua kali jumlah kuadrat
nilai kontrol, sedangkan akurasi dikata-
kan baik apabila jumlah kuadrat selisih
pengukuran dengan nilai kontrol lebih
kecil atau sarna dengan dari tiga kali
jumlah kuadrat nilai kontol- Berikut
adalah hasil perhitungan untuk uji
akurasi dan presisi. Berikut Tabel 4.
adalah hasil perhitungan untuk uji
akurasi dan presisi.

Dapat dilihat bahwa jumlah kuad-
rat dari pengukuran (hasil algoritma)
yaitu sebesar -47,73 dB lebih kecil dari
dua kali jumlah kuadrat kontrol yaitu
sebesar -44,60 dB, sehingga dapat dika-
takan bahwa alat ini memiliki presisi
yang baik.

Akurasi dari alat ini menunjukan
akurasi yang baik dimana jumlah selisih
kuadrat antara hasil pengukuran dan
nilai kontrol yaitu sebesar -77,26 dB
lebih kecil dari tiga kali jumlah kuadrat
nilai kontrol yaitu sebesar -42,84 dB,
dengan adanya pengujian ini dapat di-
simpulkan bahwa alat dan penerapan
algoritma yang digunakan memiliki ting-
kat akurasi dan presisi yang baik untuk
pengukuran.

3.3. Rancang Baugun Peugolahan
Hasil akusisi dari CruzPro fish-

find.er merupakan nilai dalam bila-ngan
digital number 8 bit yang berbentuk
ASCII (Ameican Standard Code ft
Information Interchange). Bilangan 8 bit
ini dimulai dari O hingga maksimum
yang dapat dipantulkan sebesar 255.-S""it" ,r*r* bentuk data ini diPat
diakses oleh bahasa pemrograman C++,
seperti Matlab dan Fortran. Matlab
Ueiterja dalam bentuk matrik-matrik
data, sehingga data hasil akusisi harus
diubah dalam bentuk matrik-matrik
data. Data hasil akusisi instrumen
diubah datam bentuk matrik CSV

lComma Separated Values ) denga-n fung-
si konversi pada Matlab.

Pembuatan dalam Matlab daPat
dibuat dalam bentuk Package Matlab
yaitu serangkaian algoritma yang terdiri
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dari beberapa sub-sub algoritma yang

saling terkait satu sama lainnya' Gambar
+ adatah bagian dari tampilan sofiware
pengolahan

Ditunjukan Pada Gambar 4 bagian
(a) merupakan tampilan pertama 

- 
saat

piog.t- dijalankan, dimana pada hala-
*"i i.ti user diminta memasukan data
mentahan dalam bentuk sting data
(loooo<.rcorJ. Bagian ini merupakan awal
proses untuk pemisahan data pada ta-
irap"t berikutnya. Gambar a p) adalah
bagian untuk memasukan parameter-
parameter alat seperti frekuensi 

- 
yang

aigunat<an dalam bentuk {Hzl, durasi
prit"" (ms) dan diameter transduser (m)

i*g digunakan. Karena ketiga para-

metEr ini yang akan menentukan daya
jangkau signal di dalam kolom perairan'
Gambar 4 (c) terdiri dari dua macam
masukan Yang Pertama dalam bentuk
masukan dan yang kedua dalam bentuk
pilihan. Masukan pada bagian ini meru-
pakan masukan parameter lingkungan

yaitu suhu, salinitas dan PH' Nilai-nilai
iersebut dimasukan dalam bentuk
angka.

Sofu-tare yang dikembangkan untuk
pengolairan data singelbeam mengikuti
l"p"a. tiga bagian utama dalam sebuah

"o7*rr" 
- 

Pengolahan dimana untuk
Uaglan masukan pada ini terdiri dari
belerapa inputan dan beberapa bagian
inputan pilihan. Proses pengolahan- data
singetbeam Cruzpro fishilnder dalam
Uentut< Pengolahan Pada Gambar 5'

menggambarkan proses pengolahan data
dari mulai pemanggilan data, pemisahan
data dari bilangan digital number
menjadi matrik-matrik data, proses
filtrasi, pemasukan beberapa parameter-
parameter Yang terkait baik dari
iingkungan dan alat itu sendirit prgses
pengkuantifikasian dengan algoritma
yang diciptakan hingga proses vlsua-
lisasi.

Tabel3 . Uji homogenitas Fisher

Hasil Pengukuran Bola sphere

n-sampel
Jumlah
Rata-Rata

Varian
F-hit
F-tabel

t654
0,167018556
0,000100979

2,828578-36
0,311957006

1654

o,t69252661
0,000102329

5,06438-36

11

Tabel 4. Hasil uji akurasi dan presisi terhadap bola sphere

Notasi Non-Linier Desibel(dB)

Presisi

Akurasi

Ekntrl2
2 X Ekntrl2

Epngkrn2
3 X Ekntrl2

Eselisih2

1.7320E-05
3.4639E-05
1.6870E-05
5.1959E-05
t.87788-08

-47.61
-44.60
-47.73
-42.84
-77.26
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Pr.{r.!r tbrlab C*!?Feo
Dlrrcrrd : itcp t{$$ir}
l&&rLE $crExcE efio Tfcl*IolcsY - r8B

ft ttalutar Dlra dalua bcntuk tcrlBSF 'I3050112'2$I'

(a)

(c)

Gambar4. (a) Tampilan package input di Matlab, (b) input parameter alat, (c) input
parameter lingkungan dan pemilihan nilai kecepatan suara

Para:aeilr Al.at

l{lq$Las Xl}ai :

rltlxrtarllE l . ?q$Eol
&tlxger ?rEardrrsrrtrtl* 0,f
Snrrtt Pslra{r}*S.5
rams IsrE* !!!

el
(b)

TV. KESIMPIILAN

Telah terbentuknya suatu algoritma
nilai hambur balik hidroakustik berupa
nilai Target strength dan Scatteing
uolume. Dari hasil uji coba yang dila-
kukan terhadap bola sphere (bola yang
memiliki nilai hambur baiik pasti yaitu
sebesar -39,9 dB) diperoleh bahwa pe-
nyimpangan terhadap nilai rata-ratanya
yaitu sebesar 0,13 dengan selang keper-
cayaan 957o, merupakan nilai penyim-
pangan yang relatif kecil. Dari hasil uji
statistik diperoleh nilai varian dari data
hasil pengukuran sarna dengan nilai
varian dari data kontrol atau dapat
dikatakan nilai yarrg dihasilkan homo-

Eallbrasi-Fnrs:*Eiir Llegte*rya*

* {E(f;p}r*s su*fi.e i
l{asutall fi&}t ;

Selia1f,*!{Sml}}* *
fc$trntnr{*}* 16.?
Xadalama Paa$r'urla {s} *1

1,C_L*rfy {X8t:tl *1**t'nf*$
!.c_ltr*fl,n {1$5}-1$0{. ?t2
3.C-ltrgxra*t* { 13&l}'1S*0. 9t1f
,t .C-Dtl, 0ro!t**!$?S. lS$*

.6 rr,r}rm mdat}-'ll*{

gen. Dari hasil uji akurasi dan presisi
diperoleh bahwa algoritma yang diha-
silkan memiliki tingkat akurasi dan pre-
sisi yang baik, oleh karena itu alat dan
algoritma yang dihasilkan dapat di-
aplikasikan untuk pengkajian suatu
objek dari nilai hambur balik akustik
yang dihasilkan. Sofiuare yang dikem-
bangkan untuk pengolahan data single'
beam mengikuti kePada tiga bagian
utama dalam sebuah pengolahan yaitu
bagian masukan, bagian pengolahan dan
bagian visualisasi. Dimana untuk bagian
masukan pada ini terdiri dari beberapa
inputan isian dan beberaPa bagian
inputan pilihan.
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Konversi-.CSV File

Mayor axis 3 dB beam angle

Minor axis 3 dB beam angle

Max count
Max power

Source Level (SL)
50 kHz = 156 dB
2OO kHz = 163 dB

Povter Setting

Receive SensitiwtY
(RS)
50 kHz = - 173 dB
200 kHz = '185 dB

Time Vaian Gain

wG)

lnisialisasi nilai

Function

tr;;;1
r*,*,;l

r-,*;E
f;^:-'-f

- Frekuensi
- Diameter transduser
- Durasi pulsa
- Temperaiur
- Salinitas
-pH
- Kedalaman Pengukuran

Kecepatan Suara :

1. Leroy (1969)
2. Medwin (1975)
3. Mackenzie {1981)
4. Del Grosso

Koef. Absorbsi :

Francois Garrison
(1e82)

Gambar 5. Diagram alir proses pembentukan algoritma_nilai hambur akustik suatu
obj& dalam bentuk iarget Strength (TS) dan Scatteing uolume (Sv)

Function
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