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Motto 
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ABSTRAK 

 

IMPLEMENTASI PID KONTROL UNTUK MENGONTROL 
KESTABILAN POSISI QUADCOPTER GUNA MENGIDENTIFIKASI 

OBJEK DARI KETINGGIAN MAKSIMAL 6 METER 

( 2014 : 96 Halaman + 2 Daftar Pustaka + 110 Lampiran ) 

 

 

Dalam laporan akhir ini akan dirancang dan dibangun sebuah robot terbang 
bernama quadcopter. Quadcopter adalah salah satu model pesawat multirotor 
dengan empat baling-baling yang sekarang sudah banyak digunakan sebagai alat 
pemantau dari udara. Akan tetapi, pemberian nilai konstanta PID untuk sistem 
kontrol quadcopter seringkali tidak pas sehingga berpengaruh terhadap kestabilan 
posisi terbang quadcopter. Pada laporan akhir ini, akan diuraikan tentang 
pemilihan nilai konstanta PID yang baik untuk kestabilan posisi terbang 
quadcopter. Nantinya, nilai konstanta PID yang diinput akan memberikan nilai 
keluaran ke ESC yang nantinya dari ESC akan dikirimkan ke empat motor pada 
quadcopter yang selanjutnya motor-motor ini akan menggerakkan propeller. Nilai 
konstanta inilah yang nantinya akan sangat berpengaruh terhadap kestabilan posisi 
terbang quadcopterguna identifikasi objek. 

 

 

 

 

 

 

 

Kata kunci : Nilai PID Quadcopter, Kestabilan Posisi Quadcopter, Konstanta 
PID. 
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ABSTRACT 

IMPLEMENTATION OF CONTROL PID TO CONTROL POSITION 
STABILITY QUADCOPTER FOR IDENTIFY THE OBJECT FROM 

HEIGHT MAXIMUM 6 METERS 

 

 ( 2014 : 96 Pages + 2 References + 110 Appendics ) 

 

 

In this final report will be designed and built a flying robot that called quadcopter. 
Quadcopter is one of multirotor plane models with four propellers which now many used 
as monitoring tool from air. But, giving the value of PID for quadcopter control system 
often do not fit and therefore contributes to flying stability of quadcopter. In this final 
report, will be explained about the selection of a good constants values for flying  
stability of quadcopter . Then , PID constants value that inputted will give output value to 
ESC which face from ESC will be sent to four motors to quadcopter and went this motors 
will moving the propeller. This constant value will greatly affect to the flying stability of  
quadcopter in order to identify the objects 
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