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ABSTRAK 

 

RANCANG BANGUN QUADCOPTER BERBASIS 

MIKROKONTROLLER DENGAN GPS SEBAGAI KESTABILAN 

TERBANG  

(2016: xiv +  48 halaman + 33 gambar + 8 tabel +  lampiran ) 

 

 

HARIS HARIANSYAH 

061330330251 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

   

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

memiliki empat buah motor brushless yang berputar untuk memberikan daya 

angkat. UAV jenis ini dapat melakukan banyak pergerakan saat terbang di udara 

antara lain roll, pitch dan yaw. Quadcopter mempunyai perangkat keras yang 

penting yaitu : fligh control ardupilot mega, electric speed control, motor DC 

brushless, GPS, remote control batteray lithium dan frame. Quadcopter juga 

dilengkapi dengan kamera untuk pemantauan dari atas. Kemampuan terbang 

quadcopter ini sesuai dengan besar arus pada batterai yang dipakai. GPS sebagai 

hold position dapat mendukung parameter-parameter kestabilan terbang 

quadcopter yang dilakukan pada software mission planner. Parameter-parameter 

kestabilan terbang quadcopter dilakukan dengan memilih mode penerbangan. 

Pada mode loiter penerbangan quadcopter lebih stabil dan mudah dikontrol 

dibanding dengan mode stabilize. Mode loiter lebih stabil karena memanfaatkan 

kerja GPS sebagai hold position. Sebagai keamanan quadcopter diaktifkan 

konfigurasi geo fance. Konfigurasi geo fance memberikan batasan ketinggian 

terbang dan radius pergerakkan quadcopter. Saat quadcopter melewati batas 

ketinggian dan radius pergerakkan yang ditetapkan, maka quadcopter akan 

kembali keposisi awal secara otomatis. 

 

Kata kunci : geo fance, GPS, hold position, mission planner, quadcopter.  

 

 

 

 

 

 



 

ABSTRACT 

 

DESIGN OF QUADCOPTER BASED ON MIKROKONTROLLER 

WITH GPS AS STABILITY FLY 

(2016: xiv + 48 pages + 33 pictures + 8 table +  attachment ) 

 

 

HARIS HARIANSYAH 

061330330251 

ELECTRICAL ENGINEERING 

TELECOMUNICATION ENGINEERING STUDY PROGRAM 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

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

motors as that rotate to provide lift. UAVs of this type can do a lot of movement 

in the air while flying among others roll, pitch and yaw. Quadcopter have 

important hardware are: ardupilot  mega fligh control, electric speed control, 

brushless motor DC, GPS, remote control, batteray Lithium and frame. 

Quadcopter is also equipped with a camera for monitoring. Quadcopter flying 

ability is consistent with a large current on the battery used. GPS as a hold 

position can support the stability of the parameters on the fly quadcopter done 

mission planner software. The parameters of stability quadcopter flying done by 

selecting the flight mode. In loiter mode quadcopter flying more stable and easier 

to control than Stabilize mode. Loiter mode is more stable because it utilizes GPS 

work as a hold position. As quadcopter security configuration enabled geo fance. 

Configuration geo fance provides flying height and radius limits movement 

quadcopter. When quadcopter over the limit altitude and movement radius 

defined, it will be retraced early quadcopter automatically. 

 

Keyword : geo fance, GPS, hold position, mission planner, quadcopter.  

 

 

 

 

 

 

 

 

 



MOTTO 

 

“Manis Takkan Terasa Manis Apabila Belum Mengecap yang Pahit” 

 

“Jika Terlintas Pikiran Bodoh di Otakmu, Pandanglah Foto Orang Tuamu yang 

Tersenyum dan Bayangkan Apa yang Terjadi Pada Senyum Mereka Jika Kamu Gagal. 

(3 Idiot)” 

 

“Ketika Kita Menghadapi Masalah, Hati Kita Akan Merasa Takut. Rasa Takut 

Itulah Dapat Menyebabkan Kebodohan. Pada Saat Itu Kita Harus Membohongi 

Hati Kita dan Meletakkan Tangan Dihati Sambil Mengatakan Semuanya Pasti Baik-

Baik Saja. (3 Idiot)” 
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