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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 soffware 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

viii



DA FTAR ISI

Halaman jaul

Halaman Persetujuan ..........ccccceeeveeriieniieciee e
Halaman Pengesahan .............ccccoooiiiiniiiiiniiiiieeee

Pernyataan Keaslian dan Hak Cipta .........cccoecveeviveniienieennnnnne

Kata Pengantar .............

Abstrak

Abstrct
Daftar Isi
Daftar Gambar oo

Daftar Tabel

BAB 1 PENDAHULUAN
1.1 Latar Belakang ..........cccccocovvevvivenienennnen.
1.2 Rumusan Masalah .........ccccccoeeivnnrannenn.
1.3 Batasan Masalah ...........c.cccceevieiennnnnn.
1.4 Tujuan Penulisan .........cccccevvrieveiennnnn.
1.5 Manfaat Penelitian ...........cccccoeeveevennnnen.
1.6 Metode Penulisan....... ...cccocvvcvvrenennnne.

BAB 2 LANDASAN TEORI

2.1  Unmanned Aerial Vehicle (UAV)
2.1.1 Bagian Penyusun UAV

2.2 Ardupilot mega 2.6 ......cccoeoveevieirennnn,
2.3 Global Positioning System (GPS)
2.4 Motor DC Brushless A2212 1000 kv
2.5 Electronic Speed Controller (ESC) 30A
2.6 Radio Telemetri .......ceeeueeveeeiiienieeiennne,

2.7 Ground Control Unit.(GCS)

2.7.1 QGroundControl..............cccuuneee.
2.8 Baterai ......ccccoeeeieeiiiiieieeeeeeeee e

ix

Halaman

vii
viii
X
xii

X1V

O o0 3



BAB 3

Bab 4

2.9

ACHON CAM oo eeeeeeeeeeeeeeeeaens

METODOLOGI PENELITIAN

3.1
3.2

3.3

3.4

Rancangan Penelitian ...........cccoecveeeiieniinciienieeieeenne,

Perancangan Alat .........c.ccoceeeviieiiieiienieceece e

3.2.1 Komponen Alat ........cccccveeeviieeniienieeeieeeiieeeenn

3.2.2 Spesifikasi Alat ........cccceevieriieniieniieieeieeee e
3.2.3 Perancangan SiStem .........cccceeeveerueeeieerieeniueenneennns
3.2.4 Rancangan Hardware ............cccceceveeeveeecrenennne.

3.2.5 Metode Kerja ....ocveevieeiieniiieieeiecieeiee e

3.2.6 Konfigurasi Rancangan .............cccccoeevveeiieennnnns

3.2.7 Kalibrasi RC Transmitter .........c.ccccoueuceeeieeeeaaann.
Teknik Pengujian ........c.cccceeeeveerienieenienieeiecie e

3.3.1 Pengujian Jarak Komunikasi..........ccccecveerurennnnne.

Tempat dan Waktu Pengujian .........ccccoeevveviiveeennnenne.

Hasil dan Diskusi

4.1

4.2

4.3

Pengujian Software ...........ccccovoeeieenoiiiiieieeieee,
4.1.1 Hasil Rancangan Perangkat Keras (Hardware)....
4.1.2 Hasil Rancangan Software .............ccccveevvvennnne.
Hasil Pengujian.........cccceveieeiiiiiicieecie e,
4.2.1 Hasil Pengujian Jarak Komunikasi .....................
4.2.2 Hasil Uji Tegangan Quadcopter ..........................
4.2.3 Uji Terbang........ccccveevveerieeriienieeieerieeieeee e
Pembahasan

4.3.1 Kemampuan Sitem Hardware.............ccceevueennenne.
4.3.2 Kemampuan Sistem Software............cceecvveneenee.

4.3.3 Kemampuan Sistem Keseluruhan.........................

12
13
13

13
14
16
17

17
18

18
19
20



4.4 Kelebihan dan Kekurangan Produk .............ccccceeee.. 30

4.4.1 Kelebihan Produk ........ccccoooviiiiininiiiiniieiee 30
4.4.2 Kekurangan Produk .........cccooeevviiniiiniiiniieniennne, 30

Bab 5 Kesimpulan dan Saran
5.1 KeSimpulan ........ccccvieiiiieiiieecieeeeeeeeee e 31
5.2 SAran ..cooiiiiiiii e 31
DAFTAR PUSTAKA ..o 32
LAMPIRAN 33

xi



DAFTAR GAMBAR

Halaman
Gambar 2.1 Komponen Elektronik Penyusun UAV.........cc.ccooooiviviininieeees 4
Gambar 2.2 Ardupilot MEZa............cooiiiieiieiieeee e 5
Gambar 2.3 Global Positioning System (GPS).......ccccooovvrninieeeeseee 5
Gambar 2.4 Motor DC Brushless A2212/13T 1000 KV....c.ccocooovioiviviieieirieren. 6
Gambar 2.5 Electronic Speed Controller (ESC) Simonk 30A............ccccocovvrrrnnnne. 7
Gambar 2.6 Radio TeleMEtIT. .......ccocoriiiriieiieieie e 8
Gambar 2.7 Mission Planner SOftWare...................orceeceeeeeeeesieeeresesiesssennes 9
Gambar 2.8 QGroundControl............c..ccoeviuiiiieiieieeceeeee s 9
Gambar 2.8 BAt@Ial.........cooviuiiiiricieee ettt 10
Gambar 2.9 ACtion CamM...........co.oiuiiiieiisee st 11
Gambar 3.1 ATur RanCangan.............cocooveiiririeinieieeieeeee e 12
Gambar 3.2 Skematik Perangkat Keras..........cccccoooiiririorirnieieeecee e, 13
Gambar 3.3 Wiring Atmega 2560, Sensor GY 80, dan ESC.........ccocovovivvviinrnn. 14
Gambar 3.4 Desain Wahana UAV ... 15
Gambar 3.5 Blok Diagram Rancangan............ccoeonnrnncscnsneeesceeeeees 16
Gambar 3.6 Skenario misi terbang...........coccocviiinineineeee e 19
Gambar 4.1 Frame QUAdCOPLET ..o 21
Gambar 4.2 Hardware tampak depan............ccccoooeiriniinininieieseeeeieee e 22
Gambar 4.3 Hardware tampak atas..............coccooooieiiininieeeeese s 22
Gambar 4.4 Hardware tampak Samping.............cooocoiuriiniirieininineneeie e 23
Gambar 4.5 Penempatan FC dan GPS.............coocooii 23
Gambar 4.6 Tampilan awal mission planner...............ccocoooveoeininnicees 24

Xii



Gambar 4.7 Hasil kalibrasi radio sofiware dan hardware................ccccooovvveennc. 24

Gambar 4.8 Kalibrasi Gps........ y33ereeeeeeeseeeteeesee ettt e ee et et et ee ettt a e ettt ne et et st et et e aeneneene 25
Gambar 4.9 Kalibrasi Failsafe.............cccoooorriiniinie e 25
Gambar 4.10 Tampilan awal ggroundcontrol....................ccccoooeeoeeeeeeeereereeeeernnn, 26
Gambar 4.11 Waypoint trACK.................cccooeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeeee e 28

Xiii



DAFTAR TABEL

Halaman
Tabel 3.1 Alat dan Bahan...........ccccoooii s 13
Tabel 3.2 Pengujian Jarak KomuniKasi.........ccccooeveiniinininiiniecesceceenne 19
Tabel 3.3 Tabel Waktu Penelitian...........cccooveiiinininncesesceeeeeenes 20
Tabel 4.1 Hasil Pengujian Jarak KomuniKasi...........cocooveiniininninnenceeneeene 26
Tabel 4.2 Hasil Uji Tegangan QUadCOPLer...........cocovvririiniinirecneneseseeesreneees 26

Xiv



DAFTAR PUSTAKA

Arduino, cc. Arduino Mega 2560, [Online] (2021). Tersedia di:
https://store.arduino.cc/arduino-mega-2560.

Anonimous,” Panduan Penulisan Karya Tulis Ilmiah Sarjana (KTIS). Departemen
Pendidikan Nasional Fakultas Teknik Universitas Sam Ratulangi”,
Manado, 2006.

Bimo Jati Utomo (2015). Rancang Bangun UAV (Unmanned Aerial Vehicle)
Model Quadcopter Menggunakan Algoritma Proportional Integral
Deriative. Universitas Telkom, Bandung.

Komponen Utama Drone. (2017). Retrieved from mbengkelyuk
http://mbengkelyuk.blogspot.com/2017/07/prinsip-dan-komponen-utama-
drone.html

Mission Planner Software. (2020). Retrieved from Ardupilot:
https://ardupilot.org/planner/docs/mission-planner-overview.html

Muhammad Rizky Wiguna Utama (2013). Sistem Kendali Holding Position Pada
Quadcopter Berbasis Mikrokontroler Atmega 328p. Jurusan Teknik
Elektro Universitas Lampung, Bandar Lampung.

Radio Wiring. (2018). Retrivied from kevin-okl:
https://kelvin-okl.blogspot.com/2019/05/3dr-radio-wiring.html

Telemetry Group RF Systems Committee (2008)," Telemetry TM Systems Radio
Frequency (RF) Handbook", Secretariat Range Commanders Council U.S.

Army White Sands Missile Range.

32



LAMPIRAN

Lampiran 1. Wiring Diagram Sistem Quadcopter Ardupilot

Flight controlier

RAadio controller -
Receiver

Pengendali Kecepatan
Elekironik - ESC

Baterai Lipo

[- Sl === =g
fritzing

33



DAFTAR RIWAYAT HIDUP

Rifan Hani Alamsyah, lahir di Surabaya pada 25
January 2000. Merupakan anak pertama dari 2 (dua)
bersaudara. Tinggal bersama kedua orang tua
bernama Agus Subchan Churuzi dan Whina
Sustantina, tepatnya di J1. Jetis Kulon Gang 8 no.
59A, Kelurahan =~ Wonokromo, Kecamatan
Wonokromo, Kota Surabaya. Memulai pendidikan

formal di Sekolah Dasar Negeri Ketintang 111/146

Surabaya periode tahun 2005-2011. Kemudian dilanjutkan Sekolah Menengah
Pertama di SMP Negeri 21 Surabaya pada tahun 2011 dan selesai pada tahun
2014. Setelah lulus dari SMP melanjutkan pendidikan di Sekolah Menengah
Kejuruan Negeri (SMKN) 5 Surabaya. Menyelesaikan sekolah pada tahun 2018
kemudian melanjutkan ke Pendidikan Tinggi Kedinasan Politeknik Penerbangan
Surabaya pada Program Studi Diploma 3 Teknik Teknik Pesawat Udara Angkatan
IV Delta sampai dengan saat ini. Selama mengikuti pendidikan di Politeknik
Penerbangan Surabaya, telah mengikuti On the Job Training (OJT) di PT Batam
Aero Technic Batam pada bulan April hingga Juni 2021.

34



