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ABSTRAK 

 

NURMANSYAH 

 

 

Quadcopter  adalah  salah  satu  jenis  UAV (Unmanned Aerial Vehichel) yang 

memiliki empat buah rotor  sebagai  pengangkat nya.   UAV  jenis  ini  dapat melakukan  

banyak  pergerakan  saat  terbang  di  udara salah  satu  adalah maneuver  moving  

forward. Pergerakan  manufer  ini  adalah  bergerak  maju dengan mempertahankan  

kestabilan,  arah,  dan  ketinggian quadcopter tersebut.  Sudut  roll,  pitch,yaw  

merupakan  variabel  yang  dikontrol  aga rquadcopter  dapat  bergerak  dengan  stabil.  

PID (Proportional  Integral Derivative)  merupakan  salah  satu metode  kontrol  yang  

dapat  digunakan untuk menstabilkan  pergerakan  quadcopter. Quadcoper mempunyai 

perangkat keras yang penting yaitu, Fligh Control KK2, Electric Speed Controler DC 

Brushless Motor, Receiver dan Transmitter, Bateray Lithium. Quadcopter dilengkapi 

dengan kamera untuk melihat dari atas. 

Dari berbagai ujicoba dalam mencari fungsi kestabilan sensor gyroscope pada 

quadcopter masih dalam standard error yang diizinkan yaitu 10%. 

 

 
 

Kata Kunci: Quadcopter,  Electronic Speed Control (ESC),Gyroscope. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRACT 

 

NURMANSYAH 

 

Quadcopter is one type of UAV (Unmanned Aerial Vehichel) which has four rotor 

as its lifting. UAVs can perform many types of movement in the air while flying 

maneuvers one is moving forward. The movement of this maneuver is to move forward 

with maintaining stability, direction, and altitude of the quadcopter. Angle of roll, pitch, 

yaw is controlled variable aga rquadcopter can move stably. PID (Proportional Integral 

Derivative) control is one method that can be used to stabilize the movement of the 

quadcopter. Quadcoper have hardware that is important, KK2 fligh Control, Electric 

Speed Controler DC Brushless Motor, Receiver and Transmitter, Lithium Bateray. 

Quadcopter equipped with a camera to see from above.  

Of the various tests in the search for a function stability gyroscope sensors on the 

quadcopter is still in the allowed standard error is 10%. 
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