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ABSTRAK

SISTEM TAKE-OFF DAN LANDING PADA DRONE QUADCOPTER
BERBASIS KOORDINAT GPS
(2016: xii + 51 halaman+ daftar pustaka + lampiran)

ZIKRI YUANDRIANSYAH
0613 3032 0959

TEKNIK EKLEKTRONIKA
TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Quadcopter adalah salah satu jenis UAV rotary-wing yang merupakan
pengembangan dari teknologi pada helikopter yang menggunakan satu buah rotor
menjadi empat buah rotor. Sistem take-off dan landing pada quadcopter ini
menggunakan sebuah sistem kendali otomatis pada quadcopter untuk melakukan
manuver pada posisi take-off dan landing dengan mempertahankan posisi
koordinat terbang yang ditentukan melalui salah satu channel remot pada pilot
dan mampu ditampilkan dalam bentuk Graphical User Interface (GUI) pada
Ground Control Station (GCS). Sistem take-off dan landing pada penelitian ini
menggunakan Penerima GPS Ublox Neo-M8 sebagai penentu koordinat pada
quadcopter. Pada sistem take-off dan landing ini dikendalikan menggunakan flight
controller PIXHAWK yang merupakan komponen quadcopter yang menentukan
apa saja fitur dari quadcopter tersebut atau dapat disebut sebagai pusat saraf dari
drone. Cara kerja flight control pada sistem ini dikendalikan berdasarkan GPS
untuk mengaktifkan sistem autopilot dan menggerakkan quadcopter sesuai
koordinat yang telah ditentukan. Dengan GCS berbasis GUI, maka status dari
quadcopter dapat dilihat pada laptop dengan komunikasi wireless. Hasil penelitian
ini adalah quadcopter mampu melakukan manuver take-off dan landing otomatis
ketika mode autopilot diaktifkan dari salah satu channel remot pada pilot, dan
mampu mengirim data telemetri ke GCS dalam bentuk GUI melalui radio
frekuensi 900Mhz.

Kata Kunci: Drone Quadcopter, Flight Controller, GPS, Motor Brushless DC



ABSTRAK

SISTEM TAKE-OFF DAN LANDING PADA DRONE QUADCOPTER
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(2016: xii + 51 Pages + References + attachment)
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Quadcopter is one type of rotary-wing UAV which is the development of
technology in the helicopter using a single rotor into four rotors. System take-off
and landing on quadcopter using an automatic control on quadcopter for
maneuver on the position of the take-off and landing to maintain the position
coordinates fly determined through one channel remote on the pilot and can be
displayed in the form of a Graphical User Interface (GUI ) on Ground Control
Station (GCS). System take-off and landing in this study using a GPS Receiver
Ublox Neo-M8 as determining the coordinates of the quadcopter. In a system of
take-off and landing is controlled using a flight controller quadcopter PIXHAWK
which is a component that determines what are the features of the quadcopter or
can be referred to as the nerve center of the drone. How to work on the flight
control system is controlled by GPS to activate the autopilot system and move the
appropriate quadcopter predetermined coordinates. With a GUI-based GCS, then
the status of quadcopter can be seen on a laptop with wireless communication.
The results of this study are able to maneuver quadcopter take-off and landing
automatically when the autopilot mode is enabled on one of the remote channel on
the pilot, and capable of sending telemetry data to the GCS in GUI form via radio
frequency 900MHz.

Keyword : Drone Quadcopter, Flight Controller, GPS, Brushless DC Motor
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