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ABSTRAK

PERANCANGAN SIMULASI SISTEM AUTOPILOT ROTARY UNMANNED
AERIAL VEHICLE (UAV) MENGGUNAKAN ARDUPILOT

Oleh:
Rif’an Hani Alamsyah

NIT. 90418094

UAV / drone merupakan wahana udara tanpa awak yang dapat

dikendalikan dari jarak jauh oleh atau tanpa seorang pilot (Autopilot). Pesawat ini

memiliki tujuan untuk dapat digunakan sebagai pesawat monitoring pemetaan

lingkungan sekitar, pada saat menggunakan autopilot pesawat diatur dengan

menggunakan Software dan Hardware ardupilot, ardupilot adalah pengontrol

wahana yang dapat diprogram untuk memandu pergerakkan kendaraan salah

satunya UAV. Sebelum menggunakan mode autopilot dilakukan tahap

pengaplikasian ardupilot dengan langkah-langkah melakukan installasi software

dan hadware lalu hubungkan software dengan wahana dan masukkan data

parameter penerbangan, kemudian melakukan uji terbang.

Pada penelitian ini menggunakan Rotary Unmanned Aerial Vehicle (UAV)

menggunakan ardupilot flight controller. Apabila ketinggian sudah terlampaui,

maka wahana akan switching ke plane mode dan dilanjutkan dengan cruising

menuju waypoint dengan terbang full autonomous melewati beberapa titik

waypoint. Setelah melewati titik terakhir waypoint pesawat akan landing ke tempat

semula. Metode Take off dan landing dilakukan secara automatic.

Oleh karena itu pada Tugas Akhir ini, Keakuratan dalam tracking arah

dan heading pesawat sangat berpengaruh terhadap keberhasilan misi penerbangan

pesawat UAV dalam mempertahankan lintasannya untuk mencapai target.

Kata Kunci : UAV, autopilot, flight controller
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ABSTRACT

SIMULATION DESIGN OF ROTARY UNMANNED AERIAL VEHICLE (UAV)
AUTOPILOT USING ARDUPILOT

By:
Rif’an Hani Alamsyah

NIT: 30418094

UAV / drone is unmanned aerial vehicle that is controlled remotely by or

without a pilot (Autopilot). This aircraft has the aim of being able to be used as a

monitoring aircraft for the mapping of the surrounding environment, when using

the aircraft autopilot it is set using Arduupilot Software and Hardware, the

ardupilot is a controller that can be programmed to guide the movement of a

UAV-like aircraft. - Steps to install software and hardware then connect the

software with a USB cable and enter flight data, then perform a flight test.

In this study using a Rotary Unmanned Aerial Vehicle ( UAV ) using an

Arduupilot flight controller. If the altitude has been exceeded, the vehicle will

switch to plane mode and continue with cruising to the waypoint by flying fully

autonomously past several waypoints. After passing the last point of the waypoint,

the plane will land to its original place.. After passing the last point of the

waypoint, the plane will land to its original place. Take off and landing methods

are carried out automatically.

Therefore, in this final project, the accuracy in tracking the direction and

heading of the aircraft greatly influences the success of the UAV aircraft flight

mission in maintaining its trajectory to reach the target.

Keywords: UAV, autopilot, flight controller
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