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Abstract. Instrument Landing System (ILS) as air navigation equipment, serves as a tool
in making landings to be precise on the runway ICAQ requires testing or calibration of
ILS equipment. The purpose of calibration is to ensure the equipment is working properly
in accordance with the parameters set by the ICAO. The method of this research is to
choose the parameters that would like to calibrated. Then put the value of the scale of the
initial and the value of the scale calibration recovered from the officer calibration after
having performed fine-tuning! on the parameters of the ILS are calibrated and extended
by performing the enumeration in the application to get the value of the scale of the new
until I get my desired results. A comparison chart between the DDM localizer with pA,
the width of the beam localizer with the power of the beam localizer, DDM glide path
with a slope angle of the glide path, and width of the beam glide path with the power of
the beam glide path gives the result that the value of the chart between the DDM localizer
with uA and DDM glide path with a slope angle of glide path is directly proportional
while the value of the chart between the width of the beam and transmit power localizer
and glide path is inversely proportional.

Keywords: Calibration, ILS, power, width, DDM, angle

Abstrak, Instrument Landing Sistem (ILS) sebagai peralatan navigasi udara,
berfungsi sebagai alat bantu dalam melakukan pendaratan agar tepat di landasan. ICAO
mensyaratkan adanya pengujian atau kalibrasi terhadap peralatan ILS. Tujuan adanya
kalibrasi adalah untuk memastikan peralatan bekerja dengan baik sesuai dengan
parameter yang telah ditetapkan oleh ICAQ. Metode penelitian ini yaitu dengan memilih
parameter yang ingin dikalibrasi. Kemudian memasukan nilai skala awal dan nilai skala
kalibrasi yang didapatkan dari petugas kalibrasi setelah dilakukan penyetelan pada
parameter ILS yang dikalibrasi dan dilanjutkan dengan melakukan penghitungan di
aplikasi untuk mendapatkan nilai skala yang baru sampai mendapatkan hasil yang
diinginkan. Grafik perbandingan antara DDM localizer dengan pA, lebar pancaran
localizer dengan daya pancar localizer, DDM glide path dengan sudut kemiringan glide
path, dan lebar pancaran glide path dengan daya pancar glide path memberikan hasil
bahwa nilai grafik antara DDM localizer dengan pA dan DDM glide path dengan sudut
kemiringan glide path berbanding lurus sedangkan nilai grafik antara lebar pancaran dan
daya pancar localizer dan glide path berbanding terbalik.

Kata kunci : Kalibrasi, ILS, daya pancar, lebar pancaran, DDM, sudut kemiringan

1. Pendahuluan
1. Latar Belakang

Indonesia merupakan salah satu negara yang memiliki bandara terbanyak di dunia. Dampak
kehadiran bandara sangat dirasakan manfaatnya bagi masyarakat karena dapat berpindah dari satu
pulau ke pulau lainnya hanya dalam hitungan jam. Di setiap bandara tedapat berbagai fasilitas
penunjang penerbangan seperti fasilitas komunikasi, fasilitas navigasi dan fasilitas pengawasan
(surveillance). Untuk mendapatkan hasil kerja peralatan yang optimal, diperlukan adanya berbagai
pengecekan peralatan dalam jangka waktu tertentu baik harian, mingguan, bulanan, atau tahunan yang
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ditujukan agar terciptanya keselamatan dalam dunia penerbangan sehingga dapat mengurangi angka
kecelakaan pada transportasi udara.

Dalam menunjang keselamatan penerbangan, diperlukan fasilitas peralatan yang mampu
memberikan informasi, tuntunan dan rambu-rambu sehngga pesawat terbang selamat sejak
berangkat sampai dengan melakukan pendaratan. Agar resiko kegagalan pendaratan dapat
diperkecil, diperlukan peralatan yang dapat memandu pesawat terbang melakukan pendaratan
dengan benar dan selamat.

Instrument Landing Sistem (ILS) sebagai peralatan navigasi udara, berfungsi sebagai
alat bantu dalam melakukan pendaratan agar tepatdi landasan. I[CAO mensyaratkan adanya
pengujian atau kalibrasi terhadap peralatan ILS, kalibrasi peralatan ILS dilakukan atas kerjasama
Laboratorium Udara dan teknisi yang menangani peralatan ILS, dengan kesepakatan teknis yang
baku pada program-program pengujian yang akan dilaksanakan. Tujuan adanya kalibrasi adalah untuk
memastikan peralatan bekerja dengan baik sesuai dengan parameter yang telah ditetapkan oleh ICAO.
Pada saat melakukan proses kalibrasi terdapat 3 indikator yang diukur yaitu modulasi, DDM/angle,
dan width. Tidak jarang setiap melakukan kalibrasi pada ILS mengalami kendala, salah satunya adalah
adanya perbedaan besaran nilai pada monitor pesawat kalibrasi maupun monitor di shelter ILS
(Localizer dan Glide Path) yang menyebabkan teknisi di ground mengalami kebingungan dalam
memasukkan nilai parameter pada monitor di shelter karena tidak adanya satuan yang baku sehingga
proses kalibrasi memakan waktu yang lama. Untuk kalibrasi indikator widrh dan DDM terdapat aspek-
aspek yang perlu diperhatikan, yaitu adanya hubungan antara power dengan width dan DDM dengan
angle.

Berdasarkan uraian latar belakang diatas. penulis dapat megambil judul HUBUNGAN
ANTARA POWER DENGAN LEBAR PANCARAN MENGGUNAKAN MATLAB DAN
APLIKASI KONVERSI PARAMETER UNTUK KALIBRASIILS.

2. Rumusan Masalah
Dari latar belakang yang telah dijelaskan di atas, penulis membuat suatu rumusan masalah yaitu:
1. Apa pengaruh dari aplikasi konversi parameter untuk kalibrasi ILS terhadap kalibrasi pada ILS?
2. Bagaimana pengaruh hubungan antara power dengan perubahan width dan hubungan antara
DDM dengan angle pada localizer dan glide path?

3. Batasan Masalah

Menyadari akan terbatasnya waktu dan kemampuan yang dimiliki, peneliti membatasi dari
semua permasalahan yang ada pada “hubungan antara power dengan lebar pancaran dan hubungan
antara DDM dan angle” serta “aplikasi konversi parameter untuk kalibrasi ILS™ karena hanya
ditujukan untuk kalibrasi ILS saja, terutama localizer dan glide path.
1.1. Metode

Proses pengumpulan data dilakukan dengan cara membuat grafik perbandingan dengan matlab
untuk mengetahui hubungan antara power dengan lebar pancaran dan DDM dengan angle pada
localizer dan glide path.

Instrument penelitian yang dibutuhkan dalam penelitian ini adalah aplikasi konversi parameter
kalibrasi dan Matlab sebagai software untuk pembuatan grafik.
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2. Hasil dan Pembahasan

1. Langkah-langkah Konfigurasi
Start

4

Pilih Diantara Keempat Indikator
Localizer/Glide Path yang akan
dikalibrasi

Y

Memasukkan Skala Awal

Y

Memasukkan Skala
kalibras:

¥
Melakukan Penghitungan
dan Mendapatian nilai
skala baru

Gambar 1 Flowchart Langkah-Langkah Penelitian
1. Masuk ke aplikasi konversi parameter kalibrasi ILS

# Convener Kasbrasi 15

Conventer Kalibrasi ILS |

Loc iz DDA ‘
Localoes Wi

(Gice Path Wishth

i

Gde Pash dngle

| |
Gambar 2 Tampilan aplikasi konversi parameter kalibrasi ILS
2. Pilih parameter yang ingin dikalibrasi.
3. Pada parameter localizer DDM masukkan skala existing untuk skala awal. Masukkan
DDM kalibrasi yang didapatkan dari petugas kalibrasi ke kolom DDM kalibrasi. Klik

calculate untuk mendapatkan skala DDM yang baru.

¢ GlidePath Angle - * ‘
GlidePath Angle
Skala Existing  0.035 | Dom
Angle Kalibrasi  3.05 *
[ Cteutae | '
0.05500000000000002 | DOM
See Graph Clear All |

Gambar 3 Tampilan indikator localizer DDM

4. Pada parameter localizer width masukkan angka panjang runway dan panjang threshold
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untuk mengetahui width standar pada localizer. Masukkan skala existing untuk skala
awal. Masukkan width kalibrasi yang didapatkan dari petugas kalibrasi ke kolom
width kalibrasi. Klik calculate untuk mendapatkan skala width localizer yang baru.

" Localizer Width

| Panjang landasan

Jarak Threshold

| Power Existing
Width Standar

Width Kalibrasi

See Graph

- X
Localizer Width
3000 m
300 m
Caleulate
[3.1a243220m26781
0.180 Watt

3.714243220726781

|40

[0.2087621731203762 Watt

Clear All

Gambar 3 Tampilan indikator localizer width

5. Pada parameter glide path angle
Masukkan angle kalibrasi yang did
untuk mendapatkan

masukkan skala existing untuk skala awal.
apatkan dari petugas kalibrasi. Klik calculate
angle glide path yang

baru. # GlidePath Angle

Skala Existing

Angle Kalibrasi

See Graph

- X

GlidePath Angle

0.035 DDM

3.05 "

(0.05500000000000002 | DDM

Clear All

Gambar 4 Tampilan indikator glide path angle

6. Pada parameter glide path width

masukkan skala existing untuk skala awal.

Masukkan width kalibrasi yang didapatkan dari petugas kalibrasi. Klik calculate

untuk mendapatkan width glide path

yang baru.
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§ Giidepath Width - X
GlidePath Width
Power Existing |0.180 Watt
Width Kalibrasi |0.77
| Calculate |

0.2178 Watt

See Graph Clear All

Gambar 4 Tampilan indikator glide path width
7. Buatlah grafik perbandingan setiap parameter menggunakan MATLAB.
8. Buatlah grafik perbandingan antara DDM localizer dengan pA.

Grafik DDM Localizer dengan uA

)

us

005 -004 003 002 001 ] 001 002
Localizer DDM

DDM pA
0,03 30
0,005 5

0015 -15
0,047 -47

Gambar 5 Grafik Localizer DDM dengan pA
9. Buatlah grafik perbandingan antara width localizer dengan daya pancar.

Grafik Panjang Runway Dangan Width Localizer

ar{Darajat)
@

2a
2500 3000 3500 4000
Panjang RunwayMeter)
Panjang Width(®)
Runway(Meter)
2500 438
3000 3,71
3500 323

4000 , 285
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Gambar 6 Grafik panjang runway dengan width localizer

Width(®) Daya Pancar(Watt)
3.66 0,180
354 0,234
341 0,282
33 ] 0315

Gambar 7 Grafik width localizer dengan daya pancar

10. Buatlah grafik perbandingan antara angle glide path dengan DDM glide path.

Angle ( °) DDM
2,85 -0,065
2,95 -0015
3,05 0035
3.15 ) 0085

_ Grafik Angle Glide Path dengan DDM

DOM Glide Path{DDM)
o

0.08
285 29 285 3 305 a 315
Angle Glide Path{Derajat)

Gambar 8 Grafik angle glide parh dengan DDM glide path
I1. Buatlah grafik perbandingan antara width glide path dengan daya pancar.

_— Grafik Width Glide Path dengan Daya Pancar

023}

Daya Pancar{watt)
o a
I I
] 5

[}

019}
0.18 >
066 068 07 oz 074 0.76 o7
Glide Path Width{Derajat)
Width (°) Daya Pancar (Watt)
0,77 0,180
0,72 0218
0,68 0,230
0,67 0.240

Gambar 9 Grafik width glide path dengan daya pancar
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Hasil analisis

Berdasarkan data pada grafik tersebut didapatkan hasil bahwa grafik perbandingan
antara DDM localizer dengan pA dan angle glide path dengan DDM glide path nilainya
berbanding lurus karena semakin besar nilai DDM localizer dan angle glide path maka
semakin besar juga nilai pA pada localizer dan DDM glide path. Sedangkan grafik
perbandingan antara width localizer dan glide path dengan daya pancar localizer dan glide
path nilainya berbanding terbalik karena semakin besar nilai width pada localizer dan glide
path maka semakin kecil daya pancar pada localizer dan glide path.

3. Penutup

Kesimpulan

Berdasarkan rancangan dan pembuatan alat serta analisis yang penulis lakukan Tentang
hubungan antara power pancaran dengan lebar pancaran dengan aplikasi konversi parameter kalibrasi
ILS, kesimpulan yang dapat diambil sebagai berikut :

A. Grafik nilai dari hubungan DDM Localizer dengan pA yaitu berbanding lurus karena semakin
besar nilai DDM maka nilai pA semakin besar dan sebaliknya semakin kecil nilai DDM maka nilai
uA semakin kecil.

B. Grafik nilai dari hubungan Width Localizer dengan daya pancar yaitu berbanding terbalik karena
semakin besar nilai width pada Localizer disebabkan kecilnya daya pancar dan sebaliknya semakin
kecil nilai width pada Localizer disebabkan besarnya daya pancar.

C. Grafik nilai dari hubungan angle Glide Path dengan DDM yaitu berbanding lurus karena semakin
besar nilai angle pada Glide Path maka nilai DDM pada Glide Path semakin besar dan sebaliknya
semakin kecil nilai angle pada Glide Path maka nilai DDM pada Glide Path semakin kecil.

D. Panjang Runway berpengaruh terhadap width pada localizer. Semakin panjang runway maka width
pada localizer semakin kecil dan semakin pendek runway maka width pada localizer semakin
besar.

Saran

Saran-saran yang diberikan oleh penulis dengan tujuan untuk mempermudah orang lain untuk
mengembangkan penelitian ini lebih lanjut sebagai berikut :

1. Dengan adanya aplikasi konversi parameter kalibrasi ILS diharapkan dapat membantu teknisi CNS
(Communication, Navigation, and Surveillance) di bandara dalam melakukan proses penghitungan
dan memasukkan data saat melakukan kalibrasi ILS.

2. Penelitian yang dilakukan lebih lanjut diharapkan agar aplikasi konversi parameter kalibrasi dapat
digunakan pada smartphone
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