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ABSTRAK

RANCANG BANGUN QUADCOPTER SEBAGAI PEMANTAU KEAMANAN
KAMPUS POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

ADE HARDIANSYAH

Quadcopter tergolong dalam jenis UAV atau Unmanned Aerial Vehicle yang
merupakan sebuah sistem pesawat tanpa awak yang memiliki kemampuan pemantau
jarak jauh berbasis video maupun foto. Quadcopter merupakan salah satu jenis
multirotor yang memiliki kemampuan terbang yang stabil. Dengan kemampuan itu,
quadcopter dapat digunakan dalam misi pemantauan, yang diharapkan bahwa hasil
gambar pemantauan yang didapat berkualitas baik. Sistem keseimbangan quadcopter
didapat dari koordinasi antara sensor-sensor penyusunnya, berupa gyroscope, GPS dan
kompas elektronik. Selain sensor yang digunakan sebagai input, quadcopter juga
memiliki output berupa ESC (Electronic Speed Control) yang memberikan tegangan
ke masing-masing motor brushless DC. Keselarasan itulah yang menjadikan
quadcopter menjadi stabil saat terbang meskipun dalam keadaan yang berangin.

Kata kunci : quadcopter, UAV, multirotor, pemantau.



ABSTRACT

DESIGN OF QUADCOPTER AS SAFETY MONITORING IN CAMPUS STATE
POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA

ADE HARDIANSYAH

Quadcopter is one of UAV or Unmanned Aerial Vehicle. The unmanned plane system
have watcher ability for long distance being based not only video but also image
(photograph). Quadcopter is one of multirotor type that have stable fly ability. With
that ability, quadcopter can be used in monitoring mission, expected that result of
monitoring picture with best quality. Balance system of quadcopter got from
coordination between its compiler censors, that is gyroscope, Global Position System
(GPS) and electronic compass. Besides censors used as input, quadcopter also have
output, ESC ( Electronic Speed Control) giving voltage to each DC brushless motor.
Quadcopter compatibility making quadcopter become to stabilize fly though in a
windy weather.

keywords : quadcopter, UAV, multirotor, monitoring.
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