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ABSTRAK 

Quadcopter merupakan robot terbang yang menggunakan empat baling-
baling untuk terbang. Quadcopter memiliki kemampuannya untuk terbang bebas ke 
segala arah,  sehingga quadcopter banyak digunakan untuk mengambil foto 
ataupun video dari udara. Selain itu, quadcopter banyak juga digunakan untuk 
perlombaan robot cerdas. Quadcopter menggunakan kontrol PID pada keempat 
motornya. Agar dapat terbang dengan stabil, maka diperlukan parameter PID yang 
sesuai melalui proses tuning PID. Berdasarkan pengalaman, tuning PID manual 
dilakukan dengan memegang quadcopter di atas kepala lalu dilakukan tuning 
berdasarkan perasaan. Hal tersebut membuat sulitnya mendapatkan hasil tuning 
yang sesuai dengan yang diinginkan, selain itu adanya faktor bahaya pada 
pemegang quadcopter ketika melakukan tuning manual. 

Alat bantu tuning untuk quadcopter dirancang berdasarkan model 
gyroscope dengan bahan aluminium. Quadcopter yang diletakkan pada alat bantu 
tuning akan diamati menggunakan sensor IMU. Data dari sensor IMU difilter 
menggunakan Kalman Filter, lalu dikirim ke perangkat komputer melalui modul 
Bluetooth. Pada perangkat komputer, data dari sensor IMU akan ditampilkan dalam 
bentuk grafik yang nantinya akan diamati oleh pengguna. 

Alat bantu tuning yang dibuat dapat bekerja dengan baik. Proses akuisisi 
data sudut roll dan pitch dari quadcopter dapat berfungsi sesuai dengan 
perancangan. Dari data pengamatan, proses pengiriman data tidak memiliki error, 
sedangkan untuk pembacaan sudut roll memiliki simpangan rata-rata error 
maksimum sebesar ±0.4º, sedangkan untuk pitch memiliki simpangan rata-rata 
error maksimum sebesar ±2º. Kalman Filter juga mampu memberikan pembacaan 
sensor lebih presisi. Adanya perbedaan respon ketika quadcopter terbang bebas dan 
terbang pada alat bantu tuning disebabkan oleh pembuatan alat bantu tuning yang 
tidak presisi dan bergetar, sehingga pilot lebih menyukai quadcopter yang terbang 
dengan PID default. 
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ABSTRACT 

Quadcopter is a flying robot using four propellers to fly. Quadcopter has the 
ability to fly freely in all directions, so the quadcopter is widely used for taking 
photo or video from the air. In addition, many quadcopter is also used for intelligent 
robots competition. Quadcopter using PID control on four motor. Appropriate PID 
parameter is required through the process of PID tuning, so quadcopter is able to 
fly stable. Based on experience, manual PID tuning is done by holding the 
quadcopter above the head and then tune based on feelings. It is made of the 
difficulty of getting the results of the tuning to suit the desired, and there is a danger 
factor on the person who hold quadcopter when doing manual tuning.  

Tuning tool for quadcopter designed based on models of gyroscope with 
aluminum. Quadcopter placed on the tuning tools will be observed using IMU 
sensor. Data from the IMU sensor will be filtered using Kalman Filter, and then 
sent to the computer through Bluetooth module. On the computer, the data from the 
IMU sensor will be showing in the form of charts that will be observed by the user. 

Tuning tools that are made can work well. Process data acquisition angle of 
roll and pitch from quadcopter can function in accordance with the design. From 
observation data, process data transmission doesn’t have error, while the reading of 
the roll has maximum mean deviation of error ±0.4º and the pitch has maximum 
mean deviation of error ±2º. Kalman Filter also can give a reading of sensor with 
greater precision. The imperfect tuning tool that has been created and vibration 
causing difference responses when quadcopter fly freely and fly on the tuning tool, 
so the pilots prefer quadcopter to fly with the default PID. 
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