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ABSTRAK 

 

UAV (Unmanned Aerial Vehicle) didefinisikan sebagai pesawat tanpa awak. 

Salah satu jenis UAV yaitu quadcopter yang juga dikenal sebagai drone adalah 

pesawat dengan empat motor brushless yang dilengkapi dengan propeller pada 

masing-masing motornya yang digunakan untuk terbang dan bermanuver.  Drone 

tidak terlepas dari control system untuk mengatur kestabilan attitude saat drone 

mengudara. Analisis perbandingan kestabilan attitude pada Parrot Rolling Spider 

Drone dan Parrot Mambo Drone dilakukan dengan cara mengambil data nilai 

derajat kemiringan saat drone melakukan manuver roll, pitch dan yaw yang 

diterima dari Sensor MPU6050 kemudian akan dikirimkan ke host-computer dan 

ditampilkan melalui flight log pada aplikasi Matlab Simulink. Data yang diterima 

kemudian dibandingkan dengan nilai derajat kemiringan aktual drone 

menggunakan digital compass dan digital warterpass untuk mengetahui nilai 

error pada attitude drone tersebut. Nilai error tertinggi pada Parrot Rolling Spider 

Drone, yaitu 4,2◦ sedangkan untuk Parrot Mambo Drone, yaitu 4◦. Nilai rata-rata 

error dari seluruh pengujian yaitu 1,15◦ untuk Parrot Rolling Spider Drone dan 

0,9◦ untuk Parrot Mambo Drone. Manuver Yaw pada Parrot Rolling Spider Drone 

dalam 3 detik menghasilkan perputaran 385◦  sedangkan Parrot Mambo Drone  

dalam 3 detik menghasilkan perputaran 390◦. Penelitian ini menghasilkan nilai 

keakuratan attitude yang baik dengan perbandingan nilai error yang kecil 

terhadap keaadan aktual drone.  

 

Kata kunci: attitude, accelgyro, MPU6050, Matlab, Drone 
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ANALYSIS ATTITUDE STABILITY ON PARROT ROLLING SPIDER 

DRONE AND PARROT MAMBO DRONE TOWARDS MPU6050 SENSOR 

BY: 

M. JIMMY ALVINDO 

061930322841 

ABSTRACT 

 

UAV (Unmanned Aerial Vehicle) is defined as an unmanned aircraft. One type of 

UAVis quadcopter that also known as a drone, is an aircraft with four brushless 

motors equipped with a propeller on each motor that is used for flying and 

maneuvering. Drones cannot be separated from the control system to regulate 

attitude stability when the drone is in the air. Comparative analysis of attitude 

stability on the Parrot Rolling Spider Drone and Parrot Mambo Drone is carried 

out by taking data on the degree of slope when the drone performs a roll, pitch 

and yaw maneuver received from the MPU6050 sensor which will then be sent to 

the host-computer and displayed via the flight log in the Matlab application. 

Simulink. The data received is then compared with the actual slope value of the 

drone using a digital compass and digital warterpass to determine the error value 

in the drone's attitude. The highest error value for the Parrot Rolling Spider 

Drone is 4.2◦ while for the Parrot Mambo Drone it is 4◦. The average error data 

from all tests is 1.15◦ for the Parrot Rolling Spider Drone and 0.9◦ for the Parrot 

Mambo Drone. The Yaw maneuver on the Parrot Rolling Spider Drone in 3 

seconds produces a rotation of 385◦ while the Parrot Mambo Drone in 3 seconds 

produces a rotation of 390◦. This study resulted in a good attitude accuracy value 

with a small comparison of the error value to the actual state of the drone. 

 

keywords: attitude, accelgyro, MPU6050, Matlab, Drone 
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