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ABSTRAK

Whindi Pratama Sukma (1206291/2012) :Rancang Bangun Robot
Quadcopter UAV( Uhmaned Aerial
Vehicle) menggunakan GPS
(Global Positioning System) DJI
Naza FPV(First Person View)
Camera Stabilizer

Pembimbing I : Ali Basrah Pulungan, S.T.,M.T
Pembimbing II : Asnil S.pd.,M.Eng

Saat ini, UAV telah digunakan untuk melakukan misi inteljen, pemantauan
(surveillance), pengintaian (reconnaissance) serta misi serangan (attack).
Quadcopter merupakan pesawat yang memiliki empat buah motor yang
dikendalikan secara   terpisah satu sama   lainnya. Tujuan pembuatan tugas
akhir ini merancang dan menguji robot quadcopter uhmaned aerial vehicle
penggunaan robot quadcopter berguna untuk pengambilan gambar dari udara
robot tersebut dilengkapi dengan penstabil kamera dan sistem first person view
sebagai live monitoring di udara.

Perancangan alat ini meliputi frame quadcopter menggunakan
alumunium untuk membuat rangka quadcopter. Frame yang dirancang dari
alumunium memiliki panjang 420 mm dan lebar 440 dan tinggi 200 mm.
Komponen elektronik dari quadcopter adalah electronic speed control, motor
brushless, fligh controller batrai, propeller, penstabil kamera dan sistem first
person view pada quadcopter. Pemilihan propeller sangat berpengaruh pada
agresifitas, kecepatan, dan kosumsi daya motor. Pemilihan electronic speed
contol didasarkan pada besarnya arus maksimal dari motor brushless.
Quadcopter tersebut disuplai dengan sebuah baterai lipo yang berkapasitas
4500mah. Untuk meningkatkan hasil kualitas foto dan video diperlukan gimbal 2
axis yang dapat mempertahakan posisi kamera dan mengurangi gonyangan yang
disebabkan oleh quadcopter dan sistem first person view digunakan sebagai live
monitoring pada saat quadcopter bermanuver di udara.

Hasil pengujian terhadap quadcopter didapat bahwa gaya yang
dibutuhkan untuk terbang 4.165 kg m/s2, untuk dapat bergerak keatas gaya harus
lebih dari 2.08 kg m/s2 dan gaya tidak boleh lebih dari 8.33 kg m/s2 untuk dapat
bergerak turun, dengan lama terbang 12 menit, efisiensi motor 89%. Untuk
pengujian gimbal kamera stabilizer alat berfungsi dengan baik apabila
quadcopter bergerak kekiri atau pun kekanan maka gimbal tersebut akan
mempertahankan posisi kamera tidak miring, pengujian sistem first person view
berfungsi dengan baik bisa live monitoring sehingga bisa memantau gambar
ketika quadcopter sedang terbang di udara .

Kata kunci : Motor Brushless, Electronic speed control, gimbal 2 axis, Batrai,
Propeller, First person view
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BAB 1

PENDAHULUAN

A. Latar Belakang

Pesawat tanpa awak Unmanned Aerial Vehicle atau disingkat (UAV),

adalah sebuah mesin terbang yang berfungsi dengan kendali jarak jauh

oleh pilot atau mampu mengendalikan dirinya sendiri, menggunakan hukum

aerodinamika untuk mengangkat dirinya, bisa digunakan kembali dan

mampu membawa muatan baik senjata maupun muatan lainnya. Penggunaan

terbesar dari pesawat  tanpa awak  ini adalah dibidang  militer.

Ada berbagai bentuk UAV, ukuran, konfigurasi, dan karakteristik.

Secara historis UAV drone pada awalnya dibuat dengan sangat sederhana

dan akhirnya dikontrol secara otonom (autonomous) semakin banyak

produksi dan digunakan. Saat ini, UAV telah digunakan untuk melakukan

misi inteljen, pemantauan (surveillance), pengintaian (reconnaissance) serta

misi serangan (attack). Banyak dilaporkan bahwa UAV telah berhasil

dengan tingkat akurasi tinggi dalam melakukan misi intelijen, pemantauan,

pengintaian dan serangan dengan menggunakan roket, rudal dan bom. UAV

sering lebih disukai untuk misi yang terlalu “membosankan dan  berbahaya/

beresiko tinggi” bagi  pesawat  berawak .

Saat ini penelitan tentang UAV (Unmanned Aerial Vehicle) telah

berkembang sangat  pesat di dunia. Hal ini dikarenakan kegunaan

UAV yang sangat penting namun sulit dalam pengendaliannya. Sebagai
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contoh UAV digunakan sebagai pesawat pengintai, pengendalian dilakukan

jarak jauh serta bentuk UAV yang relatif kecil mengakibatkan mudah

terganggu oleh angin. Berbagai bentuk UAV telah dirancang dan salah

satunya adalah quadcopter. Quadcopter merupakan pesawat yang memiliki

empat buah motor yang dikendalikan secara   terpisah satu sama

lainnya. Berdasarkan bentuk rangka atau frame quadcopter berbentuk

“plus” (+) dan model frame berbentuk “silang”(x).

Disini penulis mau mengembang kan pesawat tanpa awak atau yang

biasa disebut dengan drone, penulis mau merancang suatu drone yang bisa

bermanufer mempunyai sistem yang terintegrasi dengan GPS ( global

positioning system) sehingga drone atau quadcopter tersebut dapat terbang

dengan stabil sehingga mudah dikendalikan. Untuk pengambilan gambar

penulis menerapkan hardware yang disebut gimbal, gimbal mempunyai

peranan penting dalam quadcopter sehingga proses pengambilan foto atau

video, tanpa gimbal tersebut pengambilan gambar atau video akan kasar

atau goyang. Untuk live monitoring digunakan sistem bernama fpv (firt

peson view) alat tersebut akan menampilkan gambar ketika quadcopter

terbang di udara.
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B. Identifikasi Masalah

1. Drone masih digunakan untuk kepentingan militer

2. Tingkat resiko yang dimiliki pesawat berawak lebih tinggi untuk

melakukan pengintaian

3. Frame yang digunakan quadcopter masih berbentuk “plus” dan

“silang”

C. Batasan Masalah

Untuk menghindari pembahasan yang meluas dalam tugas akhir ini

maka penulis membatasi permasalahan dan pemilihan hardware yang

akan digunakan dalam tugas akhir ini diantaranya adalah :

1. Merancang frame robot quadcopter

2. Flight controller yang digunakan untuk mengendalikan quadcopter

adalah naza dengan gps ( global positiong system)

3. Menggunakan motor brushless merk sunny sky 810kv

4. Tidak membahas tentang kemampuan jarak untuk quadcopter

5. Menggunakan camera stabilizer 2 axis

6. Menggunakan sistem fpv ( first person view)

7. Memakai software dji naza assistan untuk memprogram quadcopter

8. Memakai software simple bgc untuk memprogram gimbal 2 axis

camera

D. Rumusan Masalah

Berdasarkan uraian dari identifikasi masalah, dan batasan masalah

dapat dirumuskan  masalah yang akan dibahas yaitu bagaimana merancang
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robot quadcopter uav ( unmaned aerial vehicle ) menggunakan gps (

global positioning system ) dji naza dan fpv ( first person view) camera

stabilizer.

E. Tujuan

1. Merancang robot quadcopter uav (uhmaned aerial vehicle)

menggunakan gps (global positioning system) dji naza fpv (first

person view) camera stabilizer

2. Menguji terbang pesawat tanpa awak (UAV) robot quadcopter

F. Manfaat

1. Dapat berkontribusi terhadap perkembangan robot khususnya robot

quadcopter

2. Memenuhi kebutuhan UAV untuk pengawasan dan pemantauan

bencana yang terjadi di Indonesia

3. Mengekpos wilayah untuk memajukan pariwisata suatu daerah

4. Diharapkan mampu menjadi refernsi dalam penelitian UAV

selanjutnya

5. Menciptakan lapangan kerja
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BAB V

KESIMPULAN DAN SARAN

A. KESIMPULAN

Berdasarkan hasil pengujian dan analisa terhadap robot uav ( uhmaned

aerial vehicle) menggunakan gimbal kamera dan fpv ( first person view) maka

dapat disimpulkan beberapa hal sebagai berikut:

1. Bobot quadcopter sangat berpengaruh terhadap batas waktu terbang

quadcopter semakin ringan quadcopter maka waktu terbang di udara akan

lama dan didukung oleh kapasitas batrai dan daya angkut motor

2. Pemilihan spesifikasi motor sangat penting karena apabila motor tidak sesuai

kriteria maka motor tidak akan mampu mengangkat frame quadcopter dengan

beban tertentu.

3. Hasil penggunaan gimbal membuat gambar yang dihasilkan tidak kasar

walaupun quadcopter bermanuver

4. Pemakaian FPV (first person view ) sangat berguna untuk melihat view ketika

quadcopter sedang hover diudara.

5. Pemilihan baterai sangat berpengaruh dengan flight time quadcopter

dikarenakan besar kapasitas baterai menentukan berapa lama quadcopter

terbang di udara, dan semakin besar  kapasitas baterai semakin berat bobot

yang akan diangkat oleh quadcopter tersebut.
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6. Pemilihan electronic speed control berperan penting kepada quadcopter

dikarenakan pemilihan electronic speed control didasarkan kepada berapa

arus motor yang dibutuhkan jika nilai arus yang dibutuhkan oleh esc rendah

esc tersebut akan panas dan bisa terbakar.

7. Propeller berguna untuk mengatur agresifitas , kecepatan dan kosumsi daya

motor

B. SARAN

Tindak lanjut berikutnya untuk pengembangan alat ini penulis

menyarankan beberapa perbaikan yaitu :

1. Penulis menyarankan agar menggunakan flight controller yang sifatnya open

source sehingga bisa menambahkan sensor-sensor yang menunjang kinerja

quadcopter

2. Menggunakan sistem FPV (first person view) virtual reality sehingga gesture

gimbal hanya dilakukan dengan gerakan kepala tidak dikontrol dengan radio

kontrol

3. Penulis menyarankan penambahan motor dan baling-balingya sehingga bisa

membentuk hexacopter atau optocopter dan mampu mengangkat beban yang

lebih berat

4. Penulis menyarankan agar quadcopter mampu menempuh jarak yang jauh dan

mempunyai kapasitas batrai yang besar sehingga waktu terbang quadcopter

bisa lama di udara
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