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ABSTRAK 

 

Rancang Bangun Simulator Turn And Bank Indicator Pada 

Pesawat Terbang Komersil 
 

Oleh: 

Bayu Putra Cakrawala 

0619 3032 2838 

 

Penelitian ini dilakukan untuk merancang dan memvisualisasikan cara kerja 

dari instrumen turn and bank indicator menggunakan mikrokontroler dan miniatur 

pesawat terbang. Instrumen ini berfungsi menunjukkan posisi saat pesawat akan 

melakukan belokan. Karena dalam penerbangan normal, pesawat yang akan 

membelok (turn) akan bergerak roll terlebih dahulu. Perencanaan dan pembuatan 

alat dibangun dengan menggunakan perangkat keras dan perangkat lunak. 

Perangkat keras yang digunakan yaitu sensor MPU6050, HMC5883L, motor servo 

Arduino uno, NodeMCU dan LCD 16x2. 

 Sedangkan perangkat lunak yang digunakan yaitu software sebagai alat 

pengendali. Dalam pembuatan alat ini, motor servo dikendalikan melalui software 

yaitu aplikasi blynk (IoT). Aplikasi blynk juga mengeluarkan output yang 

menampilkan data dari sensor MPU6050. 

 Pada pengujian rangkaian ini dilakukan 4 percobaan yaitu roll ke kanan dan 

ke kiri yang hasil datanya akan diproses oleh sensor MPU6050 serta yaw ke kanan 

dan ke kiri yang hasil datanya akan diproes oleh sensor HMC5883L, lalu kedua 

hasil dari mikrokontroler tersebut diproses dan ditampilkan melalui lcd dan blynk. 

Yang selanjutnya akan dibandingkan dengan referensi data dari alat pengukuran. 

 

Kata kunci : Turn and bank indicator, MPU6050, HMC5883L, Aplikasi blynk Iot 
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ABSTRACT 

 

Design and Build Simulator Turn And Bank Indicator On 

Commercial Airplanes 

 
By: 

Bayu Putra Cakrawala 

0619 3032 2838 

 

This research was conducted to design and visualize the workings of the 

turn and bank indicator instruments using a microcontroller and a airplane’s 

miniature. This instrument serves to indicate the position when the aircraft will 

make a turn. Because in normal flight, the plane which will turn must roll first. 

Planning and manufacturing tools are built using hardware and software. The 

hardware used is the MPU6050 sensor, HMC5883L, Arduino uno servo motor, 

NodeMCU and 16x2 LCD. 

Whereas the software is used as a controller. In the making of this tool, the 

servo motor is controlled by a software named the blynk (IoT) application. The 

blynk app also showing an output that displays data from the MPU6050 sensor. 

In testing this circuit, 4 experiments were carried out such roll to the right 

and left whose the results will be processed by the MPU6050 sensor and yaw to the 

right and left whoset the results will be processed by the HMC5883L sensor, then 

the two results from the microcontroller are processed and showed by lcd and blink. 

Then will be compared with reference data from measurement tools. 

 

 
Keywords : Turn and bank indicator, MPU6050, HMC5883L, Blynk Iot app 
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