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ABSTRAK 

Pesawat yang ada saat ini memiliki 2 kriteria tangga saat di bandara, yaitu 
garbarata dan tangga apron. Saat pesawat terparkir di apron bandara,maka pesawat 
tersebut mendapatkan tangga apron. Untuk mobilitas tangga tersebut menggunakan 
prinsip manual yaitu dengan didorong oleh para mekanik pesawat. Pemasangan 
tangga dengan banyak orang ini bertujuan sebagai fungsi pengawasan, agar tidak 
terbentur ke badan pesawat. Permasalahannya adalah tiap line di apron hanya bisa 
menggunakan 1 tipe pesawat saja serta harus mencari tangga terlebih dahulu jika 
ada tipe pesawat lain yang akan menggunakan line parkir tersebut.  
 Untuk meminimalisir hal tersebut dibuatlah sebuah prototipe rancang 
bangun automatic stair yang akan bergerak secara otomatis saat pesawat memasuki 
area parkir line di apron. Prototipe ini bisa digunakan untuk 2 tipe pesawat sekaligus 
yaitu B737 serta A320. Selain itu prototipe ini berguna untuk meratakan area parkir 
apron agar bisa digunakan lebih dari1 jenis tipepesawat. Prototipe ini menggunakan 
limit switch yang berguna saat pesawat memasuki area parkir serta sensor 
inframerah yang digunakan sebagai pendeteksi tertutup atau terbukanya pintu 
pesawat. Hasil dari kedua sensor tersebut akan diproses oleh Arduino nano yang 
selanjutnya akan menggerakan motor servo yang ada pada automatic stair yang 
berguna untuk maju mundur serta naik turun ketinggian tangga.  
 Dari pengujian yang dilakukan, sensor inframerah mendeteksi bahan akrilik 
yang berwarna kuning glossy dengan jarak 2.808 mm serta limit switch dengan 
jarak 2.48mm dari penampang roda depan pesawat. Pada pengujian ini anak tangga 
tersebut dapat menambah ketinggian 2.4cm dengan menaikan 3 anak tangga. 
Dengan pengukuran tersebut, didapat nilai eror saat perubahan ketinggian tangga 
sebesar 0.298% serta pada saat pengukuran gerak maju mundur tangga memiliki 
eror sebesar 0.58% dan 0.74%. 
Kata kunci : Automatic Stairs, InfraMerah, limit switch 
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ABSTRACT 

At present time, there are two types of platform to board an aircraft, namely 
the Passengger Boarding Bridge and the Apron staircase. If an aircraft is parked 
at the Apron area of an Airport, It will use the Apron staircase. For better mobility 
and positioning, The stair is operated manually by pushing the stairs directly with 
human force, which in this case is being done by aircraft mechanics. Operating the 
stair require many people, as others will act to observe the surrounding area to 
ensure that the stair won't hit the aircraft's body. The current predicament is that 
specific type of stairs are already stationed on each parking line on Apron area, 
corresponding to its aircraft type. If an aircraft with different type is to be parked 
on a parking line that is not intended for said aircraft type, mechanics will need to 
search for the appropriate stair for that aircraft. 

To lessen this problem, we create a prototype design for an automatic stair 
that will move automatically when an aircraft enters a parking line on Apron. The 
prototype can be used for two types of aircraft, B737 and A320. In addition, this 
prototype is useful for aircraft parking arrangement so each line can be used for 
more than one type of aircraft. This prototype uses a limit switch that is useful when 
the aircraft enters the parking line as well as an infrared sensor which is used to 
detect whether the aircraft door is closed or open. 

The results of the two sensors will be processed by Arduino nano which will 
then move the servo motor on the automatic stair, going back and forth and going 
up and down corresponding to the aircraft type input set. Test results indicate that 
the infrared sensor detects a glossy yellow acrylic material with a distance of 2.808 
mm and a limit switch with a distance of 2.48 mm from the cross section of the 
aircraft's nose wheel. From this test, the stair will be able to increase its height by 
2.4cm by adding 3 more tread on the staircase.  With these measurements, it is 
found that the error value when changing the height of the stairs is 0.298% and 
when measuring the back and forth motion of the stairs, the error is 0.58% and 
0.74%. 
Keywords: Automatic Stairs, Infrared, Limit Switch 
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