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INTISARI

UAV (Unmanned Aerial

Vehicle)ataubiasadisebutpesawattanpaawaksaatinisedangmengalamiperkembanga

n yang sangatpesat di dunia.Penggunaan UAV

dikategorikancukupluasmulaidarikeperluanpengintaianmiliter, pemetaan, riset,

fotoudaraatausekedarhobi.Quadcoptermerupakansalahsatujenispesawat UAV

yang menggunakan 4 rotor sebagaipenggerak

(quadrotor).Sistemkendalikeseimbanganmenggunakan PID,

sistemkendaliProportional Integral Derivative

(PID)merupakanpengendalikonvensional yang

digunakanuntukmenentukanpresisisuatusistemdengankarakteristikadanyaumpanba

likpadasistemtersebut.Sistemkendali PID terdiridaritigayaituProportional,

Integral dan Derivative. Sistemterdiridariperangkatkerasyaitu, motor brushless

920 KV, Electric Speed Control (ESC) 30 Ampere , propeler 10x4.5,

bateraiLithium Polymer 3300 mAh/11.1 Volt, Sensor MPU-6050, Remote Control

Tx/Rx 6 channel 2,4 GHz dansistem minimum

mikrokontrolerarduinosebagaikontrolerutama.

Analisisgrafiksimulasiperancanganalgoritma PID

menggunakanperangkatlunakMatlab R2008a.Arduinouno R3 sebagaicompiler

program PID yang akandiimplementasikankepadasistem.

Hasilpengujianterbangdengancaramemberikansatupersatunilai terhadap sumbu

roll,Pitch, dan yaw. Nilai PID roll dan Pitch sebesar Kp 1.4 , Ki 0.05, Kd 15 dan

nilai yaw Kp 4 , Ki 0.02, Kd 0 yang

dapatmembantumengendalikanterbangsecarastabil.

Kata Kunci :Quadcopter, PID, Sensor MPU-6050 , Arduino Uno.
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