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ABSTRAK

Fachrul Aryadi
Teknik Elektro

Rancang Bangun Wahana Pesawat Tanpa Awak Unmanned Aerial Vehicle (UAV)
Fixed Wings Menggunakan Flight Controller Pixhawk

Perkembangan teknologi saat ini berkembang dengan sangat cepat, dengan
perkembangan teknologi saat ini, dapat memudahkan manusia untuk mendapatkan
informasi secara cepat dan terpercaya. Salah satu perkembangan teknologi di
bidang robotika adalah perkembangan pesawat tanpa awak atau Unmanned Aerial
Vehicle (UAV). UAV sering digunakan di berbagai bidang, baik sipil, maupun
dibidang militer. UAV digunakan untuk mencapai suatu daerah yang terbatas
melalui jalur udara. Tujuan penelitian ini adalah merancang wahana pesawat tanpa
awak (UAV) jenis fixed wings yang dapat terbang dengan mode autopilot
mengikuti waypoint yang sudah di tentukan. UAV ini menggunakan flight
controller Pixhawk sebagai komponen utama. UAV yang dibuat menggunakan
bahan styrofoam dengan panjang sayap UAV 200cm dengan chord sayap 30cm.
Bodi pesawat UAV memiliki panjang 155cm. Total berat UAV dengan komponen
elektrik 2790 gram. Pesawat UAV dapat terbang dan melakukan manuver roll,
pitch, dan yaw. UAV dapat terbang dengan mode autopilot melewati 6 waypoint
yang sudah ditentukan GCS dalam waktu 84 detik. UAV terbang dengan
kecepatan rata-rata 11,8km/jam. Nilai rata-rata roll altitude -5,88, nilai rata-rata
pitch altitude -36,47. Nilai rata-rata PWM aileron, elevator, throtle, dan rudder
adalah 1380, 1530, 1371, 1476.

Kata Kunci: UAV, waypoint, pixhawk, autopilot
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ABSTRACT

Fachrul Aryadi

Electrical Engineering

Design of Unmanned Aerial Vehicle (UAV) Fixed Wings Using Pixhawk Flight
Controller

Technological developments are currently developing very quickly, with current
technological developments, it can make it easier for people to get information
quickly and reliably. One of the technological developments in the field of
robotics is the development of unmanned aerial vehicles (UAV). UAVs are often
used in various fields, both civil and military. UAVs are used to reach a limited
area via air. The aim of this research is to design a fixed wing unmanned aircraft
(UAV) that can fly in autopilot mode following the waypoint that has been found.
This UAV uses the Pixhawk flight controller as its main component. The UAV is
made using styrofoam material with a UAV wing length of 200cm with a wing
chord of 30cm. The UAV body is 150cm long. The total weight of the UAV with
electrical components is 2790 grams. UAV aircraft can fly and perform roll, pitch
and yaw maneuvers. The UAV can fly in autopilot mode through 6 waypoints
determined by GCS in 84 seconds. The UAV flies at an average speed of
11,8km/h. The average value of roll height is -5.88, the average value of pitch
height is -36.47. The average values of aileron, elevator, throttle, and rudder
PWM are 1380, 1530, 1371, 1476.

Keywords: UAV, waypoint, pixhawk, autopilot
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Unmanned Aerial Vehicle (UAV) adalah pesawat terbang yang mempunyai
bentuk aerodinamis dengan dukungan kekuatan tertentu dan dapat terbang secara
mandiri tanpa diawaki oleh pilot. Pesawat terbang tersebut dikendalikan dari jarak
jauh dengan menggunakan radio kendali dari darat [1]. UAV banyak digunakan di
berbagai bidang, baik pada bidang militer, maupun sipil [2][3]. UAV pada bidang
sipil banyak digunakan untuk mendapatkan informasi di area yang terbatas dan
sulit melalui menggunakan jalur darat, seperti pemetaan suatu wilayah yang sulit
dijangkau, operasi mitigasi bencana, pemetaan wilayah perkebunan [4]. Pada
bidang militer UAV biasa digunakan untuk pemantauan wilayah perbatasan,
ataupun pemantauan di wilayah musuh [5].

Pesawat UAV memiliki dua jenis pesawat, pertama UAV sayap tetap (fixed
wings) dan UAV multi-rotor. UAV dengan sayap tetap memerlukan landasan
pacu atau peluncur yang jauh untuk menerbangkan pesawat, berbeda dengan UAV
multi-rotor yang umumnya terdapat tiga atau empat baling-baling yang mampu
lepas landas (take off) di area yang terbatas secara vertikal dan dapat mendarat
secara vertikal (VTOL) [6][7].

Keunggulan UAV sayap tetap (fixed wings) adalah mampu terbang dalam
durasi waktu yang lama dan memiliki efisiensi penerbangan dibandingkan dengan
UAV multi-rotor [8][9][10]. Desain aerodinamis pada pesawat UAV menitik
beratkan pada desain sayap. Sayap merupakan komponen terpenting pada pesawat
yang mempengaruhi performa pesawat. Sayap menghasilkan gaya angkat untuk
menyeimbangkan berat pesawat saat terbang, serta memiliki gaya drag dan
pitching. Pesawat UAV memiliki dua fungsi kendali utama, yaitu melalui
pengendali jarak jauh atau terbang secara manual, dan yang kedua pesawat dapat
terbang secara mandiri menuju waypoint yang sebelumnya sudah dimasukkan
program ke dalam flight controller Pixhawk sebagai pusat dari pengaturan

actuator dan sensor [11][12].
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Pixhawk adalah perangkat keras sistem navigasi dan kendali penerbangan
yang umum dan berbiaya rendah untuk penggunaan sipil, penelitian atau hobi.
Pixhawk terdiri dari Inertial Measurement Unit (IMU), giroskop dan
akselerometer, kompas, dan barometer [13][14].

Sistem kendali UAV sayap tetap (fixed wings) dirancang menggunakan 4 buah
servo untuk aileron, elevator, throtle dan rudder untuk bidang kendali pada
wahana UAV, serta UAV menggunakan 1 buah motor serta propeller sebagai
penghasil daya propulsi dengan konfigurasi pusher [15]. Autopilot mengacu pada
parameter waypoint yang ditentukan oleh Ground Controll System (GCS) melalui
aplikasi Mission Planner. UAV bergerak menuju waypoint yang sudah ditentukan
koordinatnya dengan dipandu oleh Global Positioning System (GPS) [16].

Penerbangan UAV dalam hal ini diatur dalam Peraturan Menteri Perhubungan
(Permenhub) Nomor 37 Tahun 2020 tentang pengoperasian pesawat udara tanpa
awak di ruang udara di Indonesia. Ketinggian UAV yang terbang memerlukan
persetujuan otoritas bandara jika berada dalam Kawasan Keselamatan Operasional
Penerbangan (KKOP) dalam hal ini kawasan sekitar bandara udara. UAV
diperbolehkan terbang tanpa persetujuan otoritas bandara jika berada di luar area
KKOP dengan ketinggian maksimal UAV terbang adalah 120 meter [17]. Oleh
karena itu berdasarkan penelitian yang ada, penelitian ini berfokus merancang
wahana pesawat tanpa awak (UAV) dan melakukan pengujian wahana UAV
dalam mode penerbangan manual dan mode penerbangan autopilot mengikuti

waypoint.

1.2 Rumusan Masalah
Penelitian ini mendapatkan rumusan masalah sebagai berikut:
1. Wahana UAYV diperlukan untuk mendapatkan suatu informasi pada suatu
wilayah yang terbatas dilintasi melalui jalur darat.
2. Penghematan biaya diperlukan perancangan dan pembuatan wahana
pesawat tanpa awak (UAV) fixed wings dari styrofoam bekas, hal tersebut
lebih baik dibandingkan dengan membeli wahana UAV buatan pabrik.
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3. Perlu dilakukan pengujian wahana UAV fixed wings untuk mengetahui
karakteristik nilai roll, pitch, nilai PWM, dan kecepatan UAV selama

penerbangan manual maupun autopilot.

1.3 Tujuan Penelitian

Tujuan penelitian rancang bangun wahana pesawat tanpa awak ini adalah

sebagai berikut:

1. Tujuan penelitian ini adalah merancang wahana pesawat tanpa awak jenis
tipe pesawat fixed wing.

2. Melakukan pembuatan UAV dari styrofoam bekas dan melakukan
pengujian terbang secara autopilot mengikuti waypoint.

3. Mendapatkan nilai roll, pitch, nilai PWM, dan kecepatan pesawat UAV
saat terbang.

1.4 Manfaat Penelitian
Manfaat penelitian ini dapat mempermudah dalam membantu masyarakat,
terutama pada saat terjadi bencana alam dengan akses jalur darat yang
terbatas, sehingga membutuhkan drone UAV yang diterbangkan melalui jalur
udara untuk mendapatkan informasi terkait suatu wilayah yang terkena
bencana, terutama dalam membantu pemerintah di Badan Penanggulangan
Bencana Daerah (BPBD).

1.5 Batasan Penelitian
Supaya penelitian ini lebih terarah dalam melakukan pembahasannya. Berikut
batasan masalah dalam penelitian ini:

1. Proses pembuatan wahana tanpa awak jenis tipe fixed wings.

2. Pemasangan wahana dengan komponen elektrik.

3. Penerbangan pesawat UAV dengan mode terbang manual dan autopilot
mengikuti waypoint di koordinat tertentu dengan tidak mengatur kecepatan
UAYV pada saat menjalankan misi.

4. Analisis hasil penerbangan UAV.
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1.6 Sistematika Penelitian

Dalam penyusunan skripsi ini terdiri dari beberapa bab yang diuraikan
dengan pembahasan sesuai daftar isi dengan sistematika penyusunannya sebagai
berikut:
BAB | PENDAHULUAN
Berisi uraian singkat mengenai latar belakang, perumusan masalah, tujuan
penelitian, manfaat penelitian, batasan penelitian, dan sistematika penulisan.
BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Bab ini membahas tentang teori-teori penunjang, serta penelitian terdahulu
tentang UAV, telemetri, flight controller, flight mode, Global Positioning System
(GPS) dan sebagainya.
BAB |11l METODOLOGI PENELITIAN
Bab ini membahas tentang penjelasan mengenai metode yang digunakan, alur
dalam penelitian, rancang bangun wahana UAV, persiapan penerbangan dan alur
pengujian wahana UAV.
BAB IV PEMBAHASAN
Bab ini berisi hasil penelitian yang telah dilaksanakan serta analisis sesuai dengan
batasan dan parameter yang digunakan.
BAB V PENUTUP
Bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran-saran untuk pengembangan skripsi

ini.
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