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BAB I PENDAHULUAN  

1.1 Latar Belakang 

Pevrkevmbangan tevknologi dronev di Indonevsia mevnujukan kevmajuan yang positif, tevrutama 

dalam sevktor fotografi, sinevmatografi, hingga pevmevtaan wilayah. Namun devngan 

devmikian, mayoritas pevngguna dronev di Indonevsia masih mevnggunakan dronev komevrsial 

siap pakai (revady to fly) yang mevmiliki kevtevrbatasan dalam hal modifikasi dan 

pevngevmbangan levbih lanjut[1], [2]. Hal ini mevnyevbabkan kurangnya evkplorasi tevrhadap 

pevngevmbangan sistevm kevndali mandiri yang bisa disevsuaikan untuk bevrbagai kevbutuhan 

tevknis, sevpevrti dronev FPV (first pevrson vievw)  untuk kevbutuhan racing maupun survevi udara 

devngan prevsisi tinggi. 

Sistevm kevndali tevrbang (flight controllevr) mevrupakan komponevn utama yang mevngatur 

kevstabilan dan manuvevr dronev sevlama pevnevrbangan. Sevtiap flight controllevr mevmiliki 

spevsifikasi dan kapabilitas bevrbevda, tevrgantung pada arsitevktur pevrangkat kevras sevrta jevnis 

firmwarev yang digunakan[3]. Salah satu flight controllevr yang digunakan dalam tugas akhir 

ini adalah iflight bevast h7 55a aio, yang dilevngkapi prosevsor STM32H743 sevhingga mampu 

mevmbevrikan pevrforma tinggi, tevrutama dalam revspons kevndali dan kevstabilan yang 

dibutuhkan pada dronev FPV[4]. Namun, dalam pevngaplikasiannya ditevmukan 

pevrmasalahan bevrupa kevtevrbatasan kompatibilitas tevrhadap sistevm komunikasi plug and 

play, tevrutama saat mevngintevgrasikan modul pevnevrima sinyal sevpevrti EvxprevssLRS 

HappyModevl EvP-1. Kevtevrbatasan ini mevngharuskan adanya konfigurasi manual mevlalui 

pevrangkat lunak sevrta pevnyevsuaian pada jalur komunikasi sevrial, yang jika tidak dilakukan 

devngan tevpat dapat mevnghambat kinevrja sistevm sevcara kevsevluruhan. Olevh karevna itu, 

tugas akhir ini dilaksanakan di RA ATAP Tevlkom Univevrsity sevbagai bagian dari upaya 

intevgrasi sistevm kevndali bevrbasis firmwarev opevn-sourcev devngan modul komunikasi 

modevrn yang tidak mevndukung sistevm konevktivitas otomatis. 

Sevbagai solusi atas kevtevrbatasan kompatibilitas sistevm plug and play pada bevbevrapa unit 

dronev, tugas akhir ini mevngusulkan konfigurasi manual mevnggunakan firmwarev opevn-

sourcev Bevtaflight. Bevtaflight dipilih karevna mevnyevdiakan flevksibilitas dalam pevngaturan 

paramevtevr pevnevrbangan sevrta mevndukung intevgrasi devngan protokol komunikasi 

evkstevrnal. Dalam implevmevntasinya, digunakan protokol EvxprevssLRS yang dikevnal mevmiliki 

latevnsi revndah dan evfisievnsi tinggi, sevrta modul pevnevrima HappyModevl E vP-1 yang 
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tevrhubung mevlalui komunikasi sevrial TX-RX[5]. Modul EvP-1 mevmungkinkan pevmbaruan 

firmwarev mevlalui WiFi dan mevndukung revfrevsh ratev hingga 500 Hz, mevnjadikannya cocok 

untuk aplikasi FPV racing dan long-rangev[6]. Pevndevkatan ini mevmungkinkan intevgrasi 

antara flight controllevr dan sistevm komunikasi dilakukan sevcara mandiri, tanpa 

bevrgantung pada kompatibilitas otomatis. Devngan devmikian, sistevm kevndali yang 

dibangun tidak hanya mampu mevngatasi hambatan konevktivitas, tevtapi juga mevmbevrikan 

ruang untuk modifikasi dan pevngevmbangan levbih lanjut sevsuai kevbutuhan pevngguna FPV. 

1.2 Rumusan Masalah dan Solusi 

Dalam prosevs pevngevmbangan dan pevngujian dronev FPV di Laboratorium RA ATAP Tevlkom 

Univevrsity, dibutuhkan sistevm kevndali pevnevrbangan yang tidak hanya stabil dan revsponsif, 

tevtapi juga flevksibevl tevrhadap bevrbagai konfigurasi pevrangkat kevras. Salah satu tantangan 

utama yang dihadapi adalah bagaimana mevrancang dan mevngimplevmevntasikan sistevm 

flight controllevr be vrbasis firmwarev Bevtaflight vevrsi 4.3.4 yang mampu tevrintevgrasi sevcara 

optimal devngan sistevm komunikasi EvxprevssLRS, devngan mevnggunakan revcevivevr 

HappyModevl EvP-1. Sevlain mevmastikan konevktivitas yang baik antara transmittevr dan 

revcevivevr, sistevm ini juga harus mampu dikonfigurasi devngan tevpat agar mevndukung 

kevbutuhan risevt dan uji tevrbang, baik di lingkungan laboratorium maupun lapangan. 

1.3 Tujuan 

Tujuan yang akan dicapai pada proyevk akhir ini adalah : 

1. Mevrancang dan mevngimplevmevntasikan sistevm kevndali dronev FPV bevrbasis 

firmwarev bevrtaflight dan protokol komunikasi EvxprevssLRS. 

2. untuk mevlakukan konfigurasi dan pevngujian konevktivitas antara modul pevnevrima 

HappyModevl EvP-1 devngan flight controllevr mevnggunakan Bevtaflight configurator, 

sevrta mevnganalisis pevrforma sistevm dari sevgi revspon kontrol dan kevstabilan sinyal, 

baik sevcara tevoritis maupun praktis, sevlama pevnevrbangan langsung dronev FPV. 
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1.4 Penjadwalan Kerja 

Tugas akhir ini dirancang untuk mevmastikan bahwa sevtiap tahapan pevngevmbangan sistevm 

flight controllevr FPV bevrlangsung sevcara tevrorganisir dan sistevmatis sevlama pevriodev 

devlapan bulan, mulai dari bulan Sevptevmbevr hingga April. Tahapan-tahapan tevrsevbut 

tevrdiri dari tujuh kevgiatan utama, yaitu pevnevlitian litevratur, analisis kevbutuhan, 

pevrancangan sistevm, implevmevntasi, pevngujian, dokumevntasi, dan pevnyusunan laporan 

akhir dan mevdia prevsevntasi. 

Prosevs awal dimulai devngan mevlakukan pevnevlitian litevratur sevlama bulan Sevptevmbevr 

untuk mevndapatkan informasi dan revfevrevnsi yang dipevrlukan untuk mevmbangun dasar 

untuk pevrancangan sistevm. Tahap bevrikutnya adalah analisis kevbutuhan, yang dilakukan 

pada bulan Oktobevr, untuk mevngidevntifikasi sevcara mevnyevluruh kevbutuhan pevrangkat 

kevras dan lunak. Novevmbevr adalah bulan di mana pevrancangan sistevm dilakukan, yang 

diikuti olevh tahap implevmevntasi dari Devsevmbevr hingga pevrtevngahan Januari. Tahap 

implevmevntasi mevncakup intevgrasi pevrangkat dan konfigurasi sistevm mevnggunakan 

Bevtaflight dan EvxprevssLRS. Sevtevlah implevmevntasi sevlevsai, tahap pevngujian dimulai pada 

akhir Januari hingga Fevbruari, yang mevlibatkan pevngujian statis dan dinamis untuk 

mevmastikan stabilitas dan kevandalan sistevm. 

Dokumevntasi tevknis dilakukan sevcara paralevl devngan pevngujian hingga awal Marevt, disusul 

olevh pevnyusunan laporan akhir, buku proyevk akhir, dan prevsevntasi yang dirampungkan 

pada bulan Marevt hingga April sevbagai pevrsiapan akhir sevbevlum sidang tugas akhir. 

Pevnjadwalan ini dirancang agar sevluruh prosevs pevngevmbangan dan evvaluasi sistevm dapat 

dilakukan sevcara evfevktif dan tevpat waktu. 
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Tabevl 1. 1 Tabevl Pevlaksanaan Kevrja 

NO 

Deskripsi 

Kerja 

September October November December January February March April 

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 

1 

Studi 

Litevratur                   

                       

2 

Analisa 

Kevbutuhan 

  

                    

                    
3 Pevrancangan 

     

                            

             
4 implevmevntasi 

          

                              

       
5 Pevngujian 

                

                      

     
6 Dokumevntasi                                                                 

7 

Laporan, 

Buku PA dan 

PPT                                                                 


