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ABSTRAK

Unmanned Aerial Vehicle atau yang biasa dikenal dengan istilah UAV merupakan
sebuah sistem penerbangan/ pesawat tanpa pilot yang berada di dalam pesawat
tersebut. UAV dapat dikendalikan dengan menggunakan remote dari ketinggian
jauh, diprogram dengan perintah tertentu, atau bahkan dengan sistem
pengendalian otomatis yang lebih kompleks. Drone adalah salah satu jenis UAV
yang sangat sering dipakai. Perangkat yang identik dengan terbang ini tidak
terlepas dari pembacaan ketinggian ke ground atau obstacle lainnya. Kesalahan
pembacaan ketinggian terhadap obstacle dan ground pada drone dapat
mengakibatkan kecelekaan drone yang fatal. Dengan meng-analisa sensor
ultrasonic pada Parrot Rolling Spider dan Parrot Mambo Drone diharapkan
memiliki nilai akurasi yang sesuai dengan spesifikasi yang ada. Uji coba
dilakukan dengan cara menilai ketinggian (m) yang diterima oleh sensor
ultrasonic SUO4 pada drone kemudian akan diteruskan ke host-computer yang
telah terprogram untuk dikirimkan melalui Bluetooth CSR 4.0. Nilai ketinggian
yang didapat dari sensor ultrasonic SU04 akan ditampilkan oleh aplikasi Matlab
pada host-computer sehingga bisa melihat pada ketinggian berapa saja ketinggian
dapat dibaca oleh sensor tersebut. Pada Analisa sensor ini telah dilakukan dengan
beberapa posisi drone dengan hasil nilai rata-rata error terkecil pada posisi drone
level sebesar 0,4% dan nilai akurasi sebesar 99,4%. Namun pada posisi drone
dibawah 40 cm dan diatas 4 m terdapat perbedaan pembacaan nilai ketinggian
yang besar dibandingkan dengan pembacaan nilai ketinggian pada posisi drone 1
sampai 4 meter.

Kata kunci: Drone, sensor ultrasonic SU04, ketinggian.



ANALYSIS OF ALTITUDE ESTIMATION ON PARROT ROLLING
SPIDER DRONE AND PARROT MAMBO DRONE ACCORDING
TO ALTITUDE SENSOR

ABSTRACT

Unmanned Aerial Vehicle or commonly known as UAV is a flight system aircraft
without a pilot in the aircraft. UAVs can be controlled using a remote remote,
programmed with specific commands, or even with more complex automated
control systems. Drones are one of the most widely used UAV types. This device
which is identical to flying cannot be separated from reading the altitude to the
ground or other obstacles. Error reading the altitude to the obstacle and ground on
the drone can result in a fatal drone accident. By analyzing the ultrasonic sensor
on the Parrot Rolling Spider and Parrot Mambo Drone, it is expected to have an
accuracy value that is in accordance with existing specifications. The test is
carried out by assessing the altitude (m) received by the SUO04 ultrasonic sensor
on the drone and then it will be forwarded to the host-computer that has been
programmed to be sent via Bluetooth CSR 4.0. The altitude value obtained from
the SUO04 ultrasonic sensor will be displayed by the Matlab application on the
host-computer so that it can see at what altitude the height can be read by the
sensor. In this sensor analysis has been carried out with several drone positions
with the results of the smallest average error value at the drone level position of
0.4% and an accuracy value of 99.4%. However, at drone positions below 40 cm
and above 4 m, there is a large difference in the reading of the altitude value
compared to the reading of the altitude value at the drone position of 1 to 4
meters.

Keywords: Drone, ultrasonic sensor SU04, altitude.
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