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Gambar 2.4a : sistem kendali loop tebuka

Gambar 2.4b : sistem kendali loop tertutup

Gambar 2.5 : sistem kendali loop tertutup PID

Gambar 2.6 : Sistem Collision Avoidance pada Quadcopter

Gambar 2.7 : Flight Controller

Gambar 2.8 : Electronic Speed Control

Gambar 2.9 : Motor Brushless

Gambar 2.10 : Pulse Width Modulation(PWM)

Gambar 3.1 : Blok Diagram sistem

Gambar 3.2 : Flowchart sistem

Gambar 3.3: Flowchart Mode Collision Avoidance
Gambar 3.4.1 : Motor Brushless RC Timer X3 710kv
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Gambar 3.4.7 : Radio Communication APC220
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: Skematik Sistem Collision Avoidance Quadcopter

: Desain Board Sistem Collision Avoidance Quadcopter
Desain Mekanik Quadcopter

Blok Diagram perancangan Kendali PID

Pengukuran dimensi Quadcopter

Pengukuran berat Quadcopter

Pengujian Jarak Sensor Sharp Infrared GP2Y0AQ02YKOF

Respon kendali PID pistch dan roll pada serial plotter arduino

: Pengujian Obstacle Avoidance

Keterangan nilai pwm Collision Avoidance
Grafik Pengujian Perbandingan Obstacle Avoidance Kanan
Grafik Pengujian Perbandingan Obstacle Avoidance Kiri

Grafik Pengujian Perbandingan Obstacle Avoidance Depan

: Grafik Pengujian Perbandingan Obstacle Avoidance Belakang

Pengujian Flight time tanpa menggunakan beban

Pengujian Flight time dengan menggunakan beban
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