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Abstract — Unmanned aircraft or UAV (Unmanned Aerial
Vehicle) with remote control is an electromechanical that can
perform programmed missions. The control process of the aircraft
is entirely done by the autopilot system with reference to
parameters that have been determined by the user before flying. On
unmanned aircraft also needed stability when in the air. Aircraft
stability is the ability to return to a certain position in a flight.
Ardupilot Mega (APM) is a qualified autopilot IMU (Inertia
Measurement Unit).The application of ardupilot with the
determination of the PID value regulates the pitching and rolling
of the plane to be stable. The PID value for automatic mode
obtained from the unmanned rides is for rolling P = 0.4, I = 0.4, D
= 0.020 and pitching P = 0.4, I = 0.4, D = 0.020. The unmanned
spacecraft has been able to fly in the air steadily, as the aircraft
flies from one level of altitude to another.

Keywords — Ardupilot, PID Controller, Stability, Unmanned

Aerial Vehicle

Abstrak — Pesawat tanpa awak atau UAV (Unmanned Aerial
Vehicle) dengan pengendalian jarak jauh merupakan
elektromekanik yang dapat melakukan misi-misi terprogram.
Proses kontrol pesawat sepenuhnya dilakukan oleh sistem
autopilot dengan mengacu pada parameter-parameter yang telah
ditentukan oleh pengguna sebelum terbang. Pada pesawat tanpa
awak juga dibutuhkan kestabilan pada saat di udara. Stabilitas
pesawat adalah kemampuan untuk kembali ke posisi tertentu
dalam suatu penerbangan. Ardupilot Mega (APM) adalah
autopilot IMU (Inertia Measurement Unit) berkualitas.
Penerapan ardupilot dengan penentuan nilai PID mengatur
pitching dan rolling dari pesawat untuk bisa stabil . Adapun nilai
PID untuk mode otomatis yang didapat dari hasil rancang
bangun wahana tanpa awak ini yaitu, untuk rolling P=0.4, 1=0.4,
D=0.020 dan pitching P=0.4, 1=0.4, D=0.020 . Wahana tanpa
awak yang dibuat sudah dapat terbang di udara dengan stabil,
saat pesawat terbang dari satu level ketinggian ke level yang lain.

Kata kunci — Ardupilot, Kestabilan, PID,

Unmanned Aerial Vehicle

Pengendali

1. PENDAHULUAN

Kontrol pesawat tanpa awak ada dua variasi utama, variasi
pertama yaitu dikontrol melalui pengendali jarak jauh dan
variasi kedua adalah pesawat yang terbang secara mandiri
berdasarkan program yang dimasukan ke dalam pesawat
sebelum terbang.

Pesawat tanpa awak atau UAV (Unmanned Aerial Vehicle)
dengan pengendalian jarak jauh merupakan elektromekanik
yang dapat melakukan misi-misi terprogram menggunakan

hukum aerodinamika untuk tetap terbang saat ini dan mampu
membawa muatan baik senjata maupun muatan lainnya.

Pada pesawat tanpa awak juga dibutuhkan kestabilan pada
saat di udara. Stabilitas pesawat adalah kemampuan untuk
kembali ke posisi tertentu dalam suatu penerbangan (setelah
mendapat gangguan atau kondisi yang tidak normal). Pesawat
dapat menjadi stabil dalam keadaan tertentu dan tidak karena
kondisi lainnya. Sebagai contoh suatu pesawat dapat stabil
dalam keadaan terbang normal, tetapi menjadi tidak stabil
dalam keadaan posisi terbang terbalik, ataupun karena keadaan
cuaca yang berangin. Karena cuaca sangat menentukan pada
saat pesawat di udara.

A. Pengontrol PID

Kontroler PID (Proportional, Integral, Derivative)
merupakan kontroler untuk menentukan presisi suatu sistem
instrumentasi dengan karakteristik adanya umpan balik pada
sistem. Komponen kontrol PID ini terdiri dari tiga jenis yaitu
Proporsional, Integratif dan Derivatif.

Elemen-elemen kontroler P, I dan D bertujuan untuk
mempercepat reaksi sebuah sistem, menghilangkan offset dan
menghasilkan perubahan awal yang besar. Blok diagram
kontroler PID pada gambar 1.

Keluaran kontroller PID merupakan jumlahan dari
keluaran kontroler proporsional, kontroler integral dan
kontroler differensial. Karakteristik kontroler PID sangat
dipengaruhi oleh kontribusi besar dari ketiga parameter P, I
dan D. Penyetelan konstanta Kp, Ti, dan Td akan
mengakibatkan penonjolan sifat dari masing-masing elemen.
Satu atau dua dari ketiga konstanta tersebut dapat disetel lebih
menonjol dibanding yang lain.

B. UAV (Unmanned Aerial Vehicle)

UAV (Unmanned Aerial Vehicle) merupakan istilah yang
digunakan untuk mereprentasikan benda terbang dengan
suplay daya sendiri yang bisa digunakan berulang kali tanpa di
operasikan oleh manusia secara langsung di dalamnya. Oleh
karena itu bom atau misil bukan merupakan jenis UAV karena
hanya dapat digunakan satu kali dalam pengoperasiannya.
Dengan penjelasan tersebut maka pesawat RC mini bisa
digolongkan ke dalam UAV. Hampir semua UAV memiliki
remote control yang berfungsi untuk mengontrol UAV agar
dapat terhindar dari benturan-benturan akibat kegagalan pada
saat terbang otomatis.
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C. Pitching

Pitching merupakan gerakan menggangguk atau gerakan
keatas dan kebawah dari nose pesawat, pitching bergerak pada
sumbu lateral pesawat. Untuk dapat melakukan gerakan
pitching, pilot menggerakkan bidang kendali utama atau
primary control surface, yaitu dengan mengerakkan elevator
yang terletak pada horizontal stabilizer. Gerakan pitching
dapat dilihat pada gambar 2.

D. Rolling

Rolling merupakan gerakan berguling (roll) dari pesawat,
rolling bergerak pada sumbu longitudinal pesawat. Untuk
dapat melakukan gerakan rolling, pilot mengerakkan bidang
kendali aileron yang berada di wing / sayap. Gerakan rolling
dapat dilihat pada Gambar 3.

E. Yawing

Yawing merupakan gerakan menggeleng atau nose pesawat
bergerak ke kanan dan ke kiri. Yawing bergerak pada sumbu
vertikal pesawat. Untuk dapat melakukan gerakan yawing pada
pesawat, pilot menggerakkan bidang kendali rudder yang
berada pada vertical stabilizer. Gerakan rudder dapat dilihat
pada gambar 4.

F. Kestabilan Pesawat

Kestabilan pada pesawat adalah kemampuan untuk kembali
ke posisi tertentu dalam suatu penerbangan (setelah mendapat
gangguan atau kondisi yang tidak normal). Pesawat atau model
dapat menjadi stabil dalam keadaan tertentu dan tidak karena
kondisi lainnya. Sebagai contoh suatu pesawat dapat stabil
dalam keadaan terbang normal, tetapi menjadi tidak stabil
dalam keadaan posisi terbang terbalik, demikian sebaliknya.
Kestabilan pesawat dapat dilihat pada gambar 5

1) Stabilitas Statis

Stabilitas statis adalah apabila gaya-gaya yang
muncul akibat gangguan selama fase penerbangan (
misalnya pitching moment sebagai akibat bertambah
besarnya angle of attack mendorong aircraft pada arah
yang tepat schingga mampu mengemballikan aircraft
pada kondisi awal). Stabilitas statis dapat dilihat pada
gambar 6.

2)  Stabilitas Dinamis

Stabilitas dinamis adalah suatu aircraft dikatakan
mempunyai stabilitas dinamis apabila gerakan-gerakan
dinamis aircraft pada akhirya akan mengembalikan
aircraft ke kondisi awal dengan cara tergantung pada
restoring force (gaya kembalian), mass distribution
(distribusi massa) dan damping force (gaya redaman).
Stabilitas dinamis dapat dilihat pada gambar 7.

3) Stabilitas Longitudinal

Stabilitas longitudinal adalah keadaan pesawat untuk
mengembalikan  posisinya supaya stabil dengan
menggunakan sumbu longitudinal atau melalui flight
control ( bidang kemudi ) aileron yang menyebabkan
timbul gerakan aileron. Stabilitas longitudinal dapat
dilihat pada gambar 8.

4) Stabilitas Lateral

Stabilitas lateral adalah keadaan pesawat untuk
mengembalikan posisinya dengan menggunakan sumbu
lateral atau melalu bidang kemudi elevator yang
menimbulkan gerakan pitching atau naik turun. Stabilitas
lateral dapat dilihat pada gambar 9.

5) Stabilitas Directional

Stabilitas directional adalah keadaan pesawat untuk
mengembalikan posisinya dengan menggunakan sumbu
vertical atau melalu bidang kemudi rudder yang
menimbulkan gerakan yawing atau berbelok kanan atau
kiri . Stabilitas directional dapat dilihat pada gambar 10.

G. Ardupilot Mega

Ardupilot Mega (APM) adalah autopilot IMU (Inertia
Measurement Unit) berkualitas profesional yang berbasis pada
platform Arduino Mega (ATmegal280/2560). Ardupilot dapat
dilihat pada gambar 11.
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Gambar 1. Blok diagram kontroler PID
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H. GPS/Kompas

Global Positioning System (GPS) adalah sistem untuk
menentukan letak di permukaan bumi dengan bantuan
penyelarasan (synchronization) sinyal satelit. Sistem ini
menggunakan 24 satelit yang mengirimkan sinyal gelombang
mikro ke Bumi. Sinyal ini diterima oleh alat penerima di
permukaan, dan digunakan untuk menentukan letak,
kecepatan, arah, dan waktu. GPS/Kompas dapat dilihat pada
gambar 12.

1. Telemetri

Telemetri (sejenis dengan telematika) adalah sebuah
teknologi yang memungkinkan pengukuran jarak jauh dan
pelaporan informasi kepada perancang atau operator sistem.
Kata telemetri berasal dari akar bahasa Yunani tele = jarak
jauh, dan metron = pengukuran. Sistem yang membutuhkan
instruksi atau data yang dikirim kepada mereka untuk
mengoperasikan ~ membutuhkan lawan dari telemetri,
telekomando. Telemetri dapat dilihat pada gambar 13.
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J. Brushless DC Motor (BLDC)

BLDC motor atau dapat disebut juga dengan BLAC motor
merupakan motor listrik  synchronous AC 3 fasa.
Didandingkan dengan motor DC, BLDC memiliki biaya
perawatan yang lebih rendah dan kecepatan yang lebih tinggi
akibat tidak digunakannya brush. Dibandingkan dengan motor
induksi, BLDC memiliki efisiensi yang lebih tinggi karena
rotor dan torsi awal yang lebih tinggi karena rotor terbuat dari
magnet permanen. Brushless DC Motor (BLDC) dapat dilihat
pada gambar 14.

K. Motor Servo

Motor servo adalah sebuah perangkat atau aktuator putar
(motor) yang dirancang dengan sistem kontrol umpan balik
loop tertutup (servo), sehingga dapat di set-up atau di atur
untuk menentukan dan memastikan posisi sudut dari poros
output motor. motor servo merupakan perangkat yang terdiri
dari motor DC, serangkaian gear, rangkaian kontrol dan
potensiometer. Motor servo dapat dilihat pada gambar 15.

Gambar 5. Kestabilan Pesawat
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Gambear 7. Stabilitas Dinamis



56 Christin P.R. Tuuk — Implementasi Pengendali PID Untuk Kestabilan Posisi Terbang Wahana Tanpa Awak

L. ESC “Electronic Speed Control”

ESC atau disebut juga Electronic Speed Control adalah
driver penggerak untuk jenis motor brushless, biasanya
digunakan pada bidang aeronautical atau RC. untuk melakukan
interface dengan ESC, caranya cukup mudah, yaitu dengan
memberikan pulsa pada pin input ESC yang akan berpengaruh
pada kecepatan motor brushless. ESC “Electronic Speed
Control” dapat dilihat pada gambar 16.

II. METODE PENELITIAN

A. Perancangan Sistem

Dalam perancangan pesawat ini memerlukan konsep yang
matang guna mendapat hasil yang sesuai tujuan. Pemilihan
perangkat keras (hardware) dan perangkat lunak (software)
yang merupakan implementasi sistem mekanik dan sistem
kontrol pada propeller pesawat sangat mempengaruhi
perancangan pesawat, sehingga pesawat menjadi lebih akurat
dalam bermanuver sesuai perintah yang diberikan. Konsep
dasar merupakan pedoman untuk merencanakan sesuatu dalam
melakukan rancangan (desain), dimana konsep ini memuat
langkah-langkah dan petunjuk untuk menentukan sesuatu
penunjang yang dibutuhkan dalam mendesain. Pada gambar 17
dan 18 dapat dilihat diagram blok sub sistem dari wahana
tanpa awak.
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Gambar 9. Stabilitas Lateral

B. Perancangan Pesawat Tanpa Awak

Perancangan pesawat sangat diperlukan dalam pembuatan
pesawat tanpa awak, dan gambar 19 dapat dilihat gambar
perancangan dari pesawat tanpa awak.

C. Perancangan perangkat keras Pengontrol Pesawat Tanpa
Awak

Untuk mempermudah perancangan pesawat tanpa awak ini
makadigunakan Ardupilot Mega (APM). Ardupilot Mega
(APM) adalah autopilot IMU (Inertia Measurement Unit)
berkualitas profesional yang berbasis pada platform Arduino
Mega (ATmegal280/2560). Sambungan motor dan receiver
pada ardupilot Mega dapat dilihat pada gambar 20. Kemudian
pada table I dan II merupakan penjelasan dari masing-masing
channel yang terdapat pada ardupilot.
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Gambar 10. Stabilitas Directional

Gambar 11. Ardupilot

Gambar 12. GPS
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III1. HASIL DAN PEMBAHASAN

A. Hasil desain

Membicarakan soal pesawat pasti tidak terlepas dari desain
yang aerodinamis dan material yang digunakan agar pesawat
tetap stabil. Adapun hasil desain pesawat ini dapat dilihat pada
gambar 22.

B. Hasil Pengujian

1) Pengujian Data Manual Pada Pesawat

Pengujian di mulai dengan melihat kestabilan pesawat pada
ketinggian 50 m dalam kondisi manual, untuk melihat kinerja
semua komponen pada sistem apakah sudah berfungsi dengan
baik. Data pada tabel III ditampilkan sebagai grafik pada
Gambar 22. Waktu selama pesawat pada posisi manual yaitu
66 detik pada ketinggian 50 meter dengan selang waktu
pencuplikan data yaitu 2 detik. Keadaan pada saat
pengambilan data cukup berangin. Pada gambar 22 terlihat
time rise ada pada detik ke-5. Time delay saat waktu respon
mencapai 50% dari steady state yaitu pada detik ke-13, dan
time peak pada waktu respon terjadi pada detik ke-60.

Gambar 13. Telemetri
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Gambar 14. Brushless DC Motor

Gambar 15. Motor Servo
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2)  Pengujian Data Otomatis Pada Pesawat

a. Pengujian pada ketinggian 50 m

Pada table IV ini ditampilkan sebagai grafik pada
gambar 23 dimana waktu saat posisi pesawat sudah dalam
mode otomatis adalah 40 detik pada ketinggian 50 meter
dengan selang waktu 2 detik. Dengan titik awal pesawat
pada saat mode otomatis berada pada ketinggian 38 meter
kemudian naik ke ketinggian 50 sesuai dengan ketinggiann
yang sudah di atur. Dari gambar 23 pesawat membutuhkan
waktu sekitar 4 detik untuk mencapai ketinggian 50 meter.
Kondisi cuaca cukup berangin sehingga mempengaruhi
kestabilan pada pesawat karena keadaan cuaca sangat
menentukan posisi terbang pesawat di udara saat menjaga
kestabilan. Dan pada gambar 23 dapat dilihat time rise ada
pada detik ke 2.5, pada saat respon memotong sumbu
steady state, dan time peak pada waktu respon mencapai
puncak yang pertama kali yaitu detik ke 10.

b. Pengujian pada ketinggian 100 m

Pada table V ini ditampilkan sebagai grafik pada
gambar 24 dimana waktu saat posisi pesawat sudah dalam
mode otomatis adalah 64 detik pada ketinggian 100 meter
dengan selang waktu 2 detik. Dengan titik awal pesawat
pada saat mode otomatis berada pada ketinggian 88 meter
untuk mencapai ketinggian 100 meter sesuai dengan
ketinggian yang sudah di atur. Dari gambar 25 ini pesawat
membutuhkan waktu 16 detik untuk mencapai ketinggian
100 meter. Dan pada gambar 24 dapat dilihat time rise ada
pada detik ke 16, pada saat respon memotong sumbu
steady state, dan time peak pada waktu respon mencapai
puncak yang pertama kali yaitu detik ke 44.

Gambar 16. ESC “Electronic Speed Control”
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Gambar 17. Diagram blok sub system elevasi UAV
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Pengujian pada ketinggian 120 m

Pada tabel VI ini ditampilkan sebagai grafik pada
gambar 25. Waktu saat posisi pesawat sudah dalam mode
otomatis adalah 62 detik pada ketinggian 120 meter dengan
selang waktu 2 detik. Dengan titik awal pesawat pada saat
mode otomatis berada pada ketinggian 99 meter untuk
mecapai ketinggian 120 sesuai dengan ketinggiann yang
sudah di atur. Dari gambar 25 ini pesawat membutuhkan
waktu 16 detik untuk mencapai ketinggian 120 meter. Dan
pada gambar 25 dapat dilihat time rise ada pada detik ke
16, pada saat respon memotong sumbu, dan time peak pada
waktu respon mencapai puncak yang pertama kali yaitu
detik ke 44.
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Gambar 18. Diagram blok sub sistem rolling UAV

TABEL Il
CHANEL RECEIVER
Chanel
Keterangan
Receiver
CH1 Aileron/gerak  mengiring ke
kiri/kanan
CH?2 Elevator/gerak ke atas/bawah
CH3 Throttle/kecepatan putaran
baling-baling
CH 4 Rudder/gerak ke kiri/kanan
CHS Switch mode penerbangan

3) Perbandingan Data Manual Dan Otomatis
Pada gambar 26 dapat disimpulkan bahwa pada data
otomatis tingkat kestabilannya lebih baik dibandingkan dengan
data manual. Karena pada data manual harus di kontrol sendiri
sedangkan otomatis menentukan posisi ketinggian yang di
inginkan sehingga lebih baik saat menempatkan posisi pada
ketinggian yang di inginkan.

TABEL II
CHANEL OUTPUT APM
Chanel
Keterangan
output APM
CH 1 Aileron / motor servo
CH?2 Elevator / motor servo
CH 3 Throttle / motor brushless
CH4 Rudder / motor servo
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Gambar 19. Perancangan Komponen Pesawat Tanpa Awak



Jurnal Teknik Elektro dan Komputer Vol. 7 No. 1 (2018), ISSN: 2301 - 8402 59

THEMITEY LR T 60

i J- 50

AN SUAAN R
CH IS AT TS,

oy CHES ST MOIDE /
:.m..:.::u.‘., :., PENERBANTAN g 40
:il.;ullrru I|II|-I'\l| Fabih ia :" %
RUDDIA :: £ 30
o . £
"Nion 3 90
10
PO MO o FORT U
Fony
0 4 8§ 12 1620 24 28 32 36 40 44 48 52 56 60 64
Gambar 20. Sambungan motor dan receiver pada ardupilot Mega Waktu

Gambar 22. Data Manual Pesawat Pada Ketinggian 50 m

TABEL III
DATA MANUAL PESAWAT PADA KETINGGIAN 50 m

No Waktu Ketinggian
1 0 detik 2 meter
2 2 detik 5 meter
3 4 detik 10 meter
4 6 detik 7 meter
Tampak depan Naik ke atas 5 8 detik 9 meter
+ + 6 10 detik 12 meter
7 12 detik 20 meter
8 14 detik 26 meter
9 16 detik 36 meter
10 18 detik 46 meter
11 20 detik 43 meter
12 22 detik 40 meter
13 24 detik 44 meter
Turun ke bawah Ke kanan 14 26 detik 42 meter
15 28 detik 45 meter
v v 16 30 detik 40 meter
17 32 detik 37 meter
18 34 detik 36 meter
19 36 detik 35 meter
20 38 detik 34 meter
21 40 detik 31 meter
22 42 detik 37 meter
23 44 detik 34 meter
Ke kiri 24 46 detik 33 meter
25 48 detik 31 meter
26 50 detik 35 meter
27 52 detik 40 meter
28 54 detik 47 meter
29 56 detik 51 meter
30 58 detik 50 meter
31 60 detik 55 meter
32 62 detik 52 meter
Gambar 21. Desain Pesawat 33 64 detik 51 meter

34 66 detik 48 meter
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Gambar 23. Data Otomatis Pesawat Pada Ketinggian 50 m

DATA OTOMATIS PESAWAT PADA KETINGGIAN 50 m

TABEL IV
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Gambar 24. Data Otomatis Pesawat Pada Ketinggian 100 m

Tabel V

DATA OTOMATIS PESAWAT PADA KETINGGIAN 100 m

No Waktu Ketinggian
1 0 detik 38 meter
2 2 detik 46 meter
3 4 detik 58 meter
4 6 detik 61 meter
5 8 detik 68 meter
6 10 detik 69 meter
7 12 detik 62 meter
8 14 detik 65 meter
9 16 detik 70 meter
10 18 detik 69 meter
11 20 detik 66 meter
12 22 detik 63 meter
13 24 detik 61 meter
14 26 detik 60 meter
15 28 detik 59 meter
16 30 detik 55 meter
17 32 detik 54 meter
18 34 detik 51 meter
19 36 detik 50 meter
20 38 detik 48 meter
21 40 detik 49 meter

No Waktu Ketinggian
1 0 detik 88 meter
2 2 detik 98 meter
3 4 detik 91 meter
4 6 detik 85 meter
5 8 detik 82 meter
6 10 detik 82 meter
7 12 detik 89 meter
8 14 detik 89 meter
9 16 detik 101 meter
10 18 detik 101 meter
11 20 detik 100 meter
12 22 detik 97 meter
13 24 detik 96 meter
14 26 detik 96 meter
15 28 detik 97 meter
16 30 detik 98 meter
17 32 detik 98 meter
18 34 detik 98 meter
19 36 detik 100 meter
20 38 detik 100 meter
21 40 detik 100 meter
22 42 detik 105 meter
23 44 detik 107 meter
24 46 detik 100 meter
25 48 detik 99 meter
26 50 detik 98 meter
27 52 detik 97 meter
28 54 detik 97 meter
29 56 detik 97 meter
30 58 detik 98 meter
31 60 detik 99 meter
32 62 detik 99 meter
33 64 detik 99 eter
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4) PID Pada Tampilan Di Mission Planner
Pada gambar 27 dapat dilihat tampilan PID yang ada
pada mission planner.

a. PID Roll

Pada tabel VII dapat dilihat bahwa nilai PID saat
rolling yaitu, P=0.4, 1=0.4, D=0.020. Nilai ini
diperoleh dari PID yang sudah ada pada program

Gambar 27. Data Otomatis Pesawat Pada Ketinggian 120 m

mission planner. Karena saat ardupilot sudah Tabel VI
terhubungdengan mission planner secara otomatis DATA OTOMATIS PESAWAT PADA KETINGGIAN 120 m
nilai PID langsung ada saat akan dilakukan tuning
No Waktu Ketinggian
b. PID Pitch. 1 0 detik 99 meter
Pada tabel VIII dapat dilihat bahwa nilai PID saat 2 2 det%k 94 meter
pitching yaitu, P=0.4, 1=0.4, D=0.020 nilai ini 3 4 detik 92 meter
diperoleh dari PID yang sudah ada pada program 4 6 det?k 93 meter
mission planner. Karena saat ardupilot terhubung 3 8 detlk 95 meter
dengan mission planner secara otomatis nilai PID 6 10 det¥k 100 meter
langsung ada saat akan dilakukan tuning. 7 12 de?k 104 meter
8 14 detik 114 meter
9 16 detik 120 meter
140 10 18 detik 120 meter
120 11 20 detik 118 meter
12 22 detik 116 meter
g 100 W 13 24 detik 115 meter
B 80 14 26 detik 116 meter
2 15 28 detik 118 meter
< 60 16 30 detik 118 meter
2 40 17 32 detik 118 meter
18 34 detik 118 meter
20 19 36 detik 120 meter
0 20 38 detik 120 meter
21 40 detik 120 meter
0 4 8 121620 24 28 32 36 40 44 48 52 36 60 7 42 detik 126 meter
Waktu 23 44 detik 127 meter
24 46 detik 123 meter
25 48 detik 120 meter
Gambar 25. Data Otomatis Pesawat Pada Ketinggian 120 m 26 50 detik 118 meter
27 52 detik 117 meter
28 54 detik 117 meter
g0 29 56 detik 117 meter
30 58 detik 118 meter
o ¥ . 31 60 detik 119 meter
60 o ¥ : s 32 62 detik 119 meter
K
o 40 //\\ /&"'\,\ TABEL VII
g PID ROLL
i 30
20 - Otomatis P I D
10 /&%} hasitial 0.4 0.4 0.020
o |
0246 810121416182022 242628 3032 34 36 38 40 TABEL VII
Waktu PID PITCH
P I D
0.4 0.4 0.020

Gambar 26. Perbandingan Data Manual Dan Otomatis Pesawat Pada

Ketinggian 50 m
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IV. KESIMPULAN DAN SARAN

A.Kesimpulan

Berdasarkan perancangan, pengujian dan analisis yang telah
dilakukan, maka disimpulkan hal-hal sebagai berikut:

1) Wabhana tanpa awak yang dibuat sudah dapat terbang
di udara dengan stabil, saat pesawat terbang dari satu
level ketinggian ke level yang lain.

2) Penggunaan ardupilot lebih mempermudah untuk
mengontrol kestabilan pesawat saat di udara.

3) Angin sangat mempengaruhi kestabilan pesawat saat
di udara karena bisa mengubah point-to-point
pesawat yang sudah ditentukan.

4) Pada pengujian pesawat lebih stabil saat mode
otomatis dibandingkan mode manual.

5) Nilai PID yang ada dalam hasil pengujian merupakan
nilai yang sudah ada di dalam ardupilot dan
kemudian saat dihubungkan dengan Mission Planner
nilai PID secara otomatis langsung ada pada Mission
Planner.

6) Nilai PID yang diperoleh saat rolling yaitu, P=0.4,
1=0.4, D=0.020 dan pitching yaitu, P=0.4, 1=0.4,
D=0.020.

B.Saran

1) Sebaiknya pesawat ini lebih dikembangkan lagi
misalkan dengan menggunakan roda sehingga boleh
melakukan take off tanpa harus di lempar.

2) Sebaiknya menggunakan baterai yang lebih besar
agar tahan lama.

3) Menambahkan kamera FPV (First Person View).
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