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ABSTRAK
PERANCANGAN DETEKSI JARAK PADA QUADCOPTER
MENGGUNAKAN SENSOR ULTRASONIK

TYO HUSIN
061430321170

Quadcopter merupakan robot penjelajah udara Unmanned Aerial Vehicle
(UAV) yang termasuk kategori UAV mikro. Quadcopter digunakan oleh beberapa
lembaga atau instansi dalam mempermudah pekerjaan untuk memantau suatu
keadaan. Quadcopter dikendalikan dengan menggunakan remote control. Robot
ini memiliki empat buah motor sebagai penggerak, serta mempunyai ukuran yang
kecil dan memilki keunggulan dalam manuver.

Quadcopter ini menggunakan suatu system navigasi yang berfungsi untuk
mengenali objek agar quadcopter terhindar dari tabrakan yaitu dengan
penambahan sensor ultrasonik HC-SR04.

Hasil yang telah dicapai pada penelitian ini adalah robot quadcopter
mampu untuk mengenali objek dengan menggunakan sensor ultrasonik HC-SR04.
Saat jarak objek 50 cm dan 75 cm quadcopter akan bergerak mundur, jarak objek
100 cm quadcopter akan diam dan ketika tidak ada halangan quadcopter akan
bergerak maju.

Kata Kunci: Quadcopter, Sensor Ultrasonik HC-SR04, UAV, Sistem Navigasi.



ABSTRAK
DESIGN OF DISTANCE DETECTION ON QUADCOPTER USING
ULTRASONIC SENSOR

TYO HUSIN
061430321170

Quadcopter is an Unmanned Aerial Vehicle (UAV) air explorer robot
that belongs to the micro UAV category. Quadcopter is used by several agencies
or agencies in facilitating the work to monitor a situation. Quadcopter is
controlled using remote control. This robot has four motors as a driver, and has a
small size and has the advantage in maneuvering.

Quadcopter uses a navigation system that serves to recognize the object
to avoid quadcopter collision with the addition of ultrasonic sensor HC-SRO04.

The results that have been achieved in this research is a quadcopter robot
capable to recognize objects using ultrasonic sensors HC-SR04. When the object
distance of 50 cm and 75 cm quadcopter will move backward, the distance of 100
cm quadcopter object will be silent and when no quadcopter obstacle will move
forward.

Keyword: Quadcopter, Ultrasonic Sensor HC-SR04, UAV, Navigation System.
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