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Quadcopter (drone) is a multicopter that has four rotor (blades) which the control system using the Flig

who already have the algorithms and sensors inside it. An autonomous system today developed on quadcopter, particularly
in terms of observing physical objects in the universe using quadcopter. From the advantage there’s shortage, which is
generally quadcopter is still controlled by a person with a remote control.

In this thesis, the autonomous quadcopter was designed with the ability to move in accordance pathbuild specified
on the Android screen. Quadcopter can be controlled via an Android application that communicated using 3DR Wireless
modules with 433MHz frequency, which quadcopter will move without using the remote control and move in accordance
with the path that has been addressed via Android.
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Quadcopter merupakan pesawat tanpa awak yang memiliki empat buah motor dan propeller di tiap sudut
kerangka utama. Bagian kerangka utama digunakan untuk peletakkan sumber daya (baterai), sistem kontrol dan sensor
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dari quadcopter. Sistem kontrol tersebut digunakan untuk mengatur kecepatan dari setiap motor sesuai dengan gerakan
yang diinginkan. [2]

Quadcopter memiliki GPS (Global Positioning System) yang berfungsi melacak koordinat dan lokasi, sehingga
dapat mempertahankan posisinya saat terbang, maka quadcopter dapat diimplementasikan untuk aerial photography,
aerial mapping, dan pantauan udara. Selain keunggulan dan masalah dalam aerial photography dan mapping, pada
umumnya quadcopter masih dikendalikan oleh seorang pilot dengan radio control untuk mapping. Berdasarkan masalah
tersebut, penulis berkeinginan untuk merancang bangun sebuah quadcopter dengan kemampuan dapat bergerak
berdasarkan pathbuild yang telah di tentukan pada program yang telah terintegrasi.

Jadi, quadcopter dapat bergerak berdasarkan pathbuild yang ditentukan pada layar Android dan menganalisa
hasil mobilisasi alat ketika berada di tiap titik pathbuild dengan dibantu software Mission Planner setelah mengendalikan
quadcopter melalui GPS yang dikontrol posisinya melalui Android.

2. Dasar Teori
2.1 Quadcopter
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receiver yang dipasang pada PC / laptop atau smartphone. Telemetri akan memudahkan pengguna dalam interface
dengan multicopter secara real time.



ISSN : 2355-9365 e-Proceeding of Engineering : Vol.3, No.3 December 2016 | Page 4045

25 Sistem Kontrol PID (Proportion Integral Derivative)

Pada flight controller Fixhawk memiliki sistem kontrol PID (Proportional Integral Derivative), yang
menggunakan negative feedback control. Input kontroler PID adalah sinyal error e(t) dan outputnya adalah sinyal kontrol
u(t). hubungan Antara input dan output controller PID dapat dituliskan

u(t) = (4D + To 20+ - [ ) %0

2.6 Mode Pathbuild

Mode PathBuild adalah fitur masa depan dengan sistem yang mudah dioperasikan untuk aktifitas outdoor,
seperti aerial photography, pantauan udara, olahraga, lifestyle dan lain — lain. PathBuild atau sebuah waypoint adalah
posisi GPS terdiri dari Latitude dan Longitude ditransmisikan ke robot oleh pengguna [mission planing]. Mode PathBuild
mengikuti hasil gambar dari pengguna pada layar Android yang berupa titik — titik koordinat, lalu dapat dipantau catatan
tempuhnya pada software Mission Planner. Adapun kekurangan dari ini yaitu, GPS (Global Positioning System) pada
smartphone yang mengendalikan quadcopter tidak terlalu akurat ketika berada pada titik koordinat yang telah ditentukan
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1 Flight Controller yang terdapat pada quadcopter mengontrol pergerakan motor secara garis besar sehingga bisa berjalan
dengan autonomous dan mengikuti jalur yang telah dibuat oleh penulis. Komponen- komponen yang terhubung dengan
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Flight Controller yaitu GPS (Global Positioning System) dan Telemetry 433 MHz Transmitter.

Cara kerja dari sistem tersebut adalah GPS pda quadcopter mengirimkan data lokasi berupa titik koordinat ke
satelit. Begitu juga satelit memberikan balasan ke GPS pada quadcopter. Data tersebut kemudian diolah di dalam Flight
Controller, lalu untuk mengontrol pergerakan motor digunakan sistem pengolahan PID secara auto tuning menggunakan
program Mission Planner, lalu 3DR Telemetry 433 MHz Transmitter mengirimkan informasi data yang terkoneksi pada
Flight Controller ke Receivernya yang sudah terhubung ke smartphone. Untuk mengendalikan quadcopter dengan
smartphone digunakan aplikasi Android. Aplikasi ini dapat menampilkan posisi quadcopter dan si pengguna. Hal ini
dapat terjadi karna peran GPS dan satelit pada sistem pembentukan PathBuild dengan dengan sistem waypoint ini sangat
besar, karna apabila koneksi terputus menyebabkan quadcopter kehilangan arah yang akan dituju. Jika semua komponen
dari sistem telah terkoneksi maka quadcopter siap untuk dikendalikan menggunakan Android.

3.2 Kebutuhan perangkat
Kebutuhan perangkat lunak (software) dan perangkat keras (Hardware), yaitu:
A) Perangkat Lunak (Software)
e OS Android
e Aplikasi Android Studio
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Gambar 3 Diagram Blok Hardware

Perancangan perangkat keras dari quadcopter bisa dilihat pada Gambar 3 Penjelasan dari gambar diatas adalah
Flight Controller pada diagram adalah sebagai pusat kendali utama dan baterai sebagai catuan utama dari quadcopter.
Sedangkan distribution board adalah base atau badan dasar yang biasanya terbuat dari PCB untuk menggabungkan semua
sambungan listrik dari baterai ke ESC (Electronic Speed Control). Seluruh komponen ESC tersambung ke Flight
Controller. Bagian yang tersambung adalah kabel — kabel Vcc, Ground, dan Sinyal. Masing — masing ESC terkoneksi
dengan motor brushless. Receiver RC (Remote Control), GPS (Global Positioning System), dan Modul 3dr 433 MHz
tersambung ke Flight Controller. Setelah semua komponen tersambung sesuai dengan gambar diatas, maka quadcopter
telah siap digunakan.

35 Pengujian dan Pengeluaran Yang Diharapkan
Dalam pengujiannya, quadcopter akan diterbangkan dengan kondisi yang telah ditentukan secara berulang kali
dan melihat akurasi GPS pada quadcopter. Untuk mengujinya, cara yang dilakukan adalah mengarahkan quadcopter
dengan mode PathBuild, lalu diamati respon dari quadcopter. Pengguna melakukan pengujian dengan dua cara, manual
dan analisa dengan program Mission Planner. Pengujian secara manual dilakukan dengan mengikuti quadcopter ketika
terbang mengikuti perintah yang dilakukan oleh pengguna, lalu meletakan sebuah tanda (batu) disetiap titik koordinat
yang ditentukan, lalu mengukur mulai dari titik tujuan, titik akhir dengan landing, keadaan battery ketika mulai
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Berdasarkan hasil penelitian yang dilakukan pada tugas akhir, dapat disimpulkan bahwa:

1. Menggunakan Raspberry Pi lebih rumit daripada menggunakan PC. Selain rumit, memori pada Raspberry Pi
sangatlah terbatas.

2. Menggunakan Arduino sebelum RF adalah cara yang lebih baik daripada langsung ke Raspberry Pi, karena
pemogramannya lebih mudah pada Arduino daripada Java di Raspberry Pi.

3. Datayang dikirim dari Arduino ke Raspberry Pi akan selalu looping, cara menghentikan looping tersebut dengan
reset. Dan faktor yang memberikan data error itu bisa dari looping Arduino itu sendiri.

4. Penggunaan memori untuk program berbasis Java sangatlah besar, karena banyaknya fitur-fitur yang disediakan

i, 2008. Modelling, Identific
Lund University
.B., 2009. Quadrotor Prototype. Uneversidade Tecnica deLisk
usuf Abdul, 2015. Perancangan dan Implementasi Self-tu
tabilan sistem manuver pada Autonomous. Bandung. Telkom
obile Appli

Ppurily. U VE

and ontrol of a' Quadcop



