PENGONTROLAN MOTOR BRUSHLESS PADA QUADCOPTER
MENGGUNAKAN ELECTRONIC SPEED CONTROL (ESC)

LAPORAN AKHIR

Disusun Untuk Menyelesaikan Pendidikan Program Diploma 111 Pada
Jurusan Teknik Elektro Program Studi Teknik Elektronika

Oleh:

Antonius Handika Tamba
0611 3032 0219

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA
PALEMBANG
2014



PENGONTROLAN MOTOR BRUSHLESS PADA QUADCOPTER
MENGGUNAKAN ELECTRONIC SPEED CONTROL (ESC)

LAPORAN AKHIR

Disusun Untuk Menyelesaikan Pendidikan Program Diploma I11 Pada
Jurusan Teknik Elektro Program Studi Teknik Elektronika

Oleh:

Antonius Handika Tamba
0611 3032 0219

Pembimbing 1 Pembimbing 2

RD. Kusumanto, S.T.,M.M. Johansyah Al Rasyid, S.T..M.Kom.
NIP. 19660311 199203 1 004 NIP. 19591010 199003 1 004

Mengetahui,

Ketua Jurusan Ketua Program Studi

Ir. Ali Nurdin, M.T. Yudi Wijanarko,S.T.M.T
NIP. 19621207 199103 1 001 NIP.19670511 199203 1 003




PERNYATAAN KEASLIAN

Saya yang bertanda tangan dibawah ini:

Nama : Antonius Handika Tamba
NIM : 0611 3032 0219

Program Studi : Teknik Elektronika
Jurusan : Teknik Elektro

Menyatakan dengan sesungguhnya bahwa Laporan Akhir yang telah saya buat
dengan judul “ PENGONTROLAN MOTOR BRUSHLESS PADA
QUADCOPTER DENGAN MENGGUNAKAN ELECTRONIC SPEED
CONTROL (ESC)” adalah benar hasil karya saya sendiri dan bukan merupakan
duplikasi, serta tidak mengutip sebagian atau seluruhnya dari karya orang lain,

kecuali telah disebutkan sumbernya.
Palembang, Juli 2014

Penulis

Antonius Handika Tamba



MOTTO

“Kesuksesan Bukanlah Segalanya, Kegagalan Hanya Proses Semata, Berbuat

Yang Terbaik Adalah Terutama”

KUPERSEMBAHKAN KEPADA :

e Kedua orang tuaku tercinta (Tariasi Tamba dan Rosmina
Sinabariba).

e Saudara-saudaraku tersayang (Ananda Putra Tamba dan Bima Sakti
Tamba).
e Dosen pembimbing yang terbaik (Pak R.D. Kusumanto dan Pak

Johansyah Al Rasyid).

o Kekasihku (Romauli Panjaitan) yang selalu memberikan dukungan,
kepercayaan dan doa.

e Teman-teman dan sahabatku Prodi Elektronika Polsri angkatan 2011

khususnya kelas 6 EB.



ANTONIUS HANDIKA TAMBA
0611 3032 0219
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Motor Brushless pada quadcopter dikontrol oleh Electronic Speed Control
(ESC). Receiver pada quadcopter menerima sinyal sebesar 2,4 GHz dari
transmitter remote control untuk diolah oleh Flight Control. Flight Control
mengirim sinyal Pulse Width Modulation (PWM) ke Electronic Speed Control
(ESC) dan akan diteruskan ke motor Brushless. Motor brushless disini digunakan
untuk menggerakkan baling-baling quadcopter sehingga quadcopter bisa terbang.
Versetile Unit pada quadcopter merupakan power switching yang digunakan
untuk memberikan tegangan ke Flight Control. Tegangan yang masuk ke
electronic speed control (ESC) dari baterai lipo sebesar 7,4 — 14,8 volt (4 cell) dan
kuat arus yang mengalir sebesar 100 — 150 Ampere. Tegangan yang menjadi
inputan motor brushless dikontrol oleh electronic speed control (ESC ) yang
dibagi ke masing-masing motor brushless. Inputan 5000 mah =5 Ampere, 20 — 30
c yang berarti pada baterai mampu menghasilkan inputan sebesar 100- 150
ampere yang dibagi ke masing-masing sebesar 20 Ampere per masing-masing

motor brushless.

Kata kunci : Motor Brushless, Electronic Speed Control (ESC), Flight Control,

Versetile Unit.
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Brushless motors on quadcopter controlled by the Electronic Speed
Control (ESC). Receiver on quadcopter receive signals at 2.4 GHz remote control
transmitter to be processed by the Flight Control. Flight Control sends a signal
Pulse Width Modulation (PWM) to the Electronic Speed Control (ESC) and will
be forwarded to the Brushless motor. Here brushless motors used to drive the
propeller quadcopter that can fly. Versetile unit at a power switching that
quadcopter used to provide voltage to Flight Control. Incoming voltage to the
electronic speed control (ESC) of lipo battery for 7.4 to 14.8 volts (4 cell) and a
strong current flowing at 100-150 Amperes. Which becomes an input voltage
brushless motor is controlled by an electronic speed control (ESC) are divided
into each of brushless motors. Input 5000 mah = 5 Amperes, 20-30 C which
means the battery is capable of generating the input of 100-150 amperes are

divided into each of 20 Amperes per each brushless motor.

Keywords: Quadcopter, Brushless Motor, Electronic Speed Control (ESC), Flight
Control, Versetile Unit.
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