BAB V PENUTUP

1.1 5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil yang didapatkan dan Analisa yang dilakukan dari penelitian

tugas akhir ini, maka dapat disimpulkan beberapa hal sebagai berikut :

1.

Berat maksimal yang dapat diangkat oleh quadcopter dengan motor
brushless A2212/1000KV adalah 2.400 gram, dimana berat quadcopter

pada penelitian ini adalah 1038 gram.

Dari hasil autotune PID--pada—MATLAB, didapatkan nilai konstanta
Kp=20213 Kizag 2V RIERE U6 paca: UL doliTRp=70,32 Ki=19,81,
Kd=11,57 pa da sumbu pitch, Kp=283,37 Ki=139,6, KdJL ,48 pada sumbu
yaw, na un penerapé U3 or masih.k rang stabil saat

melakukan hoveri
Setelah [dilakuka : D dengan metode try and error

didapatkan nilai 0,06 pada sumbu roll,

Kp=100;32 Ki=50,81 Kig#40 sumbu pitch, Kp=210,37 Ki=100,6
Kd=40,48 pada sumbu lydw da dcopter dapat melakukan hovering

dengan stabil , r

» . 4 .

Quadcop \ S /. ertahankan posisi
dengan . anKetingo didalam=fUz g“ dengan settling

time 7s, 6s; dan 7 mr. Ketingg 3m- C ar, ruangan dengan

settlmgﬂmk R AJAAN /BAY ANGS

Dari hasil uji kestabllan ketlka d|ber| gangguan saat hovering, quadcopter

dapat kembali pada posisi stabil dan waktu yang dibutuhkan untuk
kembali pada posisi stabil masing-masing percobaan adalah 0,8, 0,8 dan
0,6 detik

1.2 5.2 Saran
Untuk penelitian dan pengembangan sistem ini selanjutnya, penulis menyarankan

beberapa hal sebagai berikut :

1.

Quadcopter ini hanya dapat mengangkut beban total 2,4kg, untuk

penelitian selanjutnya dapat mengganti jenis motor ke yang lebih tinggi,



atau menambahkan lengan menjadi hexacopter sehingga berat beban yang
dapat diangkut bisa lebih besar

. Quadcopter dapat dikombinasikan dengan sensor lain atau kamera
sehingga quacopter memiliki fungsi yang lebih banyak dan dapat

dimanfaatkan untuk membantu kegiatan manusia.
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