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MOTTO, 

 

 

 Victory always come to one who make the first move 

 A past enemy can be the best ally 

 Hidup terkadang memang tidak adil, jadi biasakan dirimu 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Kupersembakan untuk : 

 

 Allah SWT Tuhanku Sang Pemilik Segalanya 

 Ayah dan Ibuku yang tercinta 

 Teman-Teman Telekomunikasi 2011 

seperjuanganku 

 Almamaterku yang menjadi kebanggaanku 

 

 

 

 

 



iv 

 

ABSTRAK 

 

PENGAPLIKASIAN SENSOR ACCELEROMETER DAN GYROSCOPE 

PADA ROBOT TERBANG QUADCOPTER 

(2014 : xi + 45 Halaman + Daftar Gambar + Lampiran 

 

 

PRAYITNO FIDIANTORO 

Jurusan Teknik Elektro 

Program Studi Teknik Telekomunikasi 

Politeknik Negeri Sriwijaya 

 

 

Pesawat tanpa awak, adalah sebuah mesin terbang yang berfungsi dengan kendali 

jarak jauh oleh pilot atau mampu mengendalikan dirinya sendiri dengan program 

tersendiri. Saat ini penilitan tentang UAV (Unmanned Aerial Vehicle) telah 

berkembang sangat pesat di dunia. Hal ini dikarenakan kegunaan UAV yang 

sangat penting namun sulit dalam pengendaliannya. Sebagai contoh UAV 

digunakan sebagai pesawat pengintai, pengendalian dilakukan jarak jauh serta 

bentuk UAV yang relatif kecil mengakibatkan mudah terganggu oleh angin. 

Berbagai bentuk UAV telah dirancang dan salah satunya adalah quadcopter. 

Quadcopter merupakan pesawat yang memiliki empat buah motor yang 

dikendalikan secara terpisah satu sama lainnya. Pada perkembangannya  

quadcopter dirancang untuk kendaraan udara tanpa awak (Unmanned Aerial 

Vehicle) yang dikendalikan jarak jauh oleh atau tanpa seorang pilot (autopilot). 

Quadcopter adalah sebuah Miniature Aerial Vehicle (MAV) yang mempunyai 4 

buah baling-baling (propeller). Sebuah remote control (RC) diperlukan sebagai 

pengendali quadcopter untuk bisa bermanuver maju, mundur, kiri, kanan, atas, 

bawah, dan juga berotasi. Quadcopter menggunakan udara sebagai medianya, 

maka diperlukan adanya sensor untuk yang berfungsi untuk menstabilkan 

quadcopter agar tetap berada pada posisi yang seharusnya. Sensor accelerometer 

dan gyroscope pun digunakan sebagai stabilisasi seperti telah banyak digunakan 

pada pesawat-pesawat di dunia. 

 

Kata Kunci : Quadcopter, Sensor, Akselerometer, Giroskop 
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ABSTRAK 

 

APPLICATION OF SENSOR ACCELEROMETER DAN GYROSCOPE AT 

THE QUADCOPTER 

(2014 : xi + 45 Pages + Figures List + Attachments 
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Departement of Electrical Enguneering 

Telecommunication Engineering Progran 

State Polytechnic Sriwijaya 

 

Unmanned Aerial Vehicle is a flying machine that can control by the pilot or 

control itself by program. Now, research about UAV (Unmanned Aerial Vehicle) 

has been growing rapidly around the world. Its because the UAV’s utility that 

very important but its difficult to control it. for example UAV is used as a 

reconnaissance aircfart, the control is done remotely and the shapes of UAV that 

is small its easyly to be disturbed by the wind. Many of UAV shapes is made and 

the one is quadcopter. Quadcopter is a plane that has for rotors that controlled 

separately each others. On development, quadcopter is made for Unmanned 

Aerial Vehicle that is control remotely with or without the pilot (autopilot). 

Quadcopter is a Miniature Aerial Vehicle (MAV) taht have for propellers. Remote 

Control is needed as a quadcopter control to maneuvered forward, backward, left, 

right, up, down, and rotation. Quadcopter use the air as a track, so it needs a 

sensor that can be used to stabilize the quadcopte. Accelerometer and Gyroscope 

sensors is used for stabilize as its used on the airplanes in the world. 
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