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ABSTRAK 

 

PEMANFAATAN GPS TERHADAP KENDALI PILOT OTOMATIS 

PADA DRONE  PEMANTAU KEADAAN LALU LINTAS 

(2016:xii + 47halaman+ daftar gambar + daftar tabel) 

 

Syahidal Wahid 

0613 3032 0958 

JurusanTeknikElektro 

ProgramStudiTeknikElektronika 
 

 

Ilmu pengetahuan dan teknologi dalam bidang robotika pada saat ini 

berkembang dengan sangat cepat. Salah satu jenis robot yang paling 

banyak dikembangkan pada saat ini adalah robot terbang atau yang biasa 

disebut drone. Pada saat ini, drone masih dikendalikan secara manual 

oleh manusia menggunakan remote control. Berdasarkan hal tersebut 

maka ada suatu keinginan untuk berkontribusi dalam pengembangan 

teknologi quadcopter yaitu dengan merancang sebuah sistem autopilot 

quadcopter robot menggunakan penentuan posisi berbasis GPS (Global 

Positioning System). Sistem yang dibuatnantinva dapat membuat 

droneterbang secara otomatis menggunakan inputan koordinat GPS tanpa 

adanya kontrol manual dari manusia. Manusia hanya perlu menentukan 

titik kordinat tujuan daridrone. 

Flight controllerjenis pixhawk digunakan sebagai autopilot base Control 

yang mengolah semua data input dan output pada system GPS yang 

befungsi untuk membaca koordinat Bumi yang digunakan sebagat basis 

data penerbangan.  

 

Kunci: Drone, Flight Controller, Mission Planner, GPS 
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ABSTRACT 

               THE USE OF GPS TO AUTOPILOT ON TRAFFIC MONITORING 

DRONE 

(2016:xii + 47halaman+ list of image + list of table) 

 

Syahidal Wahid 

0613 3032 0958 

Electrical Engineering Departement 

Electronical Engineering 
 
 

Science and technology in the field of robotics at the moment is 

developing very quickly. One type of robot that is most widely developed 

during the noodles are flying robot or commonly called drones. At the 

time of noodles, quadcopter robot is controlled manually by humans 

using the remote control. Under these conditions, there is a desire to 

contribute to the development of technology quadcopter is by designing 

an autopilot system quadcopter robot-based positioning using GPS 

(Global Positioning System). The system is made, nantinva can make 

quadcopter robot, fly automated manner using input and GPS coordinates 

without manual control and human. Humans only need to determine the 

coordinates of points of interest and quadcopter 

 Flight controller pixhawk kind used as a base autopilot Control the 

process all the data input and output on a GPS system that is functioning 

to read the coordinates of the Earth used sebagat flight data base. 

  

 

Keywords: Drone, Flight Controller, Mission Planner, GPS 
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