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1.1 1.1 Latar Belakang

Pada saat ini kemajuan teksatuogi di bidang penerbangan sudah jauh lebih
maju. Wahana terbang sudah dapat dikendalikan secara jarak jauh sehingga
memungkinkan dibentuk suatu wahana terbang tanpa awak, teksatuogi ini kerap
disebut sebagai UAV (Unmanned Aerial Vehicle). Dengan kemajuan teksatuogi,
UAV saat ini sudah dilengkapi perangkat pendukung yang memungkinkan dapat
sepenuhnya dikendalikan secara autonomous. Pada saat ini perkembangan sistem

%@%%Wbﬁsa&w{?f\ orary ing, Salah satu jenis

rotary-wing ya berk ng saat ini adalah quadro au qué copter [1].

autonomous di

Quadcopter merup daraal ‘:v‘:‘ dapat melakukan take off
(lepas landas), | hovering, : ‘afo-‘?r-_& akukan pendaratan di

daerah sempit dan me derhana [2]. Seiring

dengan perkembangan teksatu deopter banyak digunakan
untuk pengawaSan area, peng atau \video, pelaksanaan misi yang

beresiko tinggi dan lain-lain: Ukura er_yang. kecil meémbuatnya dapat

Quadcopter men

lebih tahan terh:

dioperasikan p endaraaan lain.

) membuat kendaraan ini

pﬂdAerbagal kondisi.

Memanfaatkan Quadec 1. lebih luas karena
vV e = 3 \(; 2
“untuk menyisir lokasi

beroperasi di udara

bencana dan ketinggian Quadcopter dapat diatur sesuai yang diinginkan [3].

Quadcopter mempunyai kemampuan melakukan manuver yang sulit
dilakukan pesawat jenis lain, melayang di udara dalam posisi diam (hoveringing),
serta terbang dan mendarat secara vertikal (VTOL, vertical takeoff and landing).
pergerakan quadcopter memiliki sedikit gesekan, oleh karena itu harus ada
redaman untuk menghentikan gerakannya dan menjaga kestabilannya. quadcopter
merupakan sistem kompleks yang tidak stabil dan dapat menjadi sulit untuk
terbang tanpa adanya sistem kontrol [3]. Untuk mengatasi masalah tersebut sangat



dibutuhkan suatu algoritma kontroler yang mampu mempertahankan kondisi agar
dapat terbang dengan ketinggian dan sudut yang tetap.

Sistem kontrol PID merupakan salah satu metoda yang dapat digunakan
untuk menstabilkan operasi dari quadcopter, Sistem kontrol PID digunakan
karena kemudahannya dalam hal pengaturan terhadap overshoot, underdump dan

overdamp dan error terhadap steady state[4].
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Dengan menggunakan kontrol backstepping PD Pl menunjukkan error steady

state menurun menjadi 0.0132. Ini berarti metode backstepping PD Pl mampu
mengatur atau mengembalikan secara cepat ke kondisi set point saat ada gangguan
maupun tidak dengan error lebih kecil.

Penelitian selanjutnya dilakukan oleh Rahmatsyah Hidayat [5] yang
membahas perancangan quadcopter yang dapat mendeteksi benda di depannya
menggunakan sensor kamera, di mana quadcopter ini dapat mendeteksi benda

dengan bentuk dan warna yang berbeda, tergantung input yang dimasukkan pada



quadcopter. Namun pada penelitian ini kestabilan pada quadcopter belum dapat
dicapai oleh Rahmatsyah.

Berdasarkan uraian diatas, peneliti melaksanakan penelitian dengan judul
“Pengujian Kontrol PID Untuk Kestabilan Hovering Pada Quadcopter”. Di mana
pada penelitian ini quadcopter dapat bermanuver dengan stabil saat mendeteksi
bentuk objek dan dapat dilihat bagaimana respon quadcopter terhadap objek
tersebut.
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1.4 1.4 Tujuan Penelitian

Penelitian ini memiliki tujuan untuk menguji sistem kontrol PID pada
guadcopter sehingga dapat melakukan hovering dengan stabil.
1.5 1.5 Manfaat Penelitian

Penelitian ini diharapkan mampu menghasilkan sebuah sistem quadcopter
yang mampu beroperasi dengan stabil, sehingga hasil penelitian ini dapat



dikembangkan dan dimanfaatkan dalam berbagai aspek seperti pertanian, industri,

militer, dan saat terjadi bencana alam.

1.6 1.6 Sistematika Penelitian

Penulisan tugas akhir ini diuraikan dengan sistematika penulisan yang
tebagi menjadi beberapa bab, dengan harapan agar pembaca mudah memahami isi
laporan ini. Sistematika laporan ini adalah sebagai berikut:
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Isi dari bab ini mengkaji mengenai latar belakang dari masalah dalam

lunak.
BAB IV : HASI ‘(, ‘ o al (
Bab ini mengKajite h@ﬁ%tian tugas akhir
ini dan analisa pada alat secara keseluruhan. Hal ini dilakukan agar kinerja alat
dapat berguna untuk perkembangan teksatugi di masa yang akan datang.
BAB V : PENUTUP

Pada bab ini berisi mengenai kesimpulan yang diperoleh dari pembuatan
alat yang diteliti pada tugas akhir ini serta saran-saran untuk pengembangan lebih
lanjut dari teksatuogi yang dikembangkan



