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ABSTRAK 

 

Sekarang ini, kebutuhan akan efektifitas dan efisiensi semankin 

bertambah. Beberapa aktifitas dapat diselesaikan tanpa campur tangan manusia. 

Sebagai contoh, sebuah drone sebagai robot terbang, yang biasa dikenal sebagai 

Unmanned Aerial Vehicle. UAV yang sangat popular adalah Quadcopter, yang 

merupakan sebuah multicopter dengan empat baling-baling (propeller). 

Quadcopter menggunakan MPU 6050 sebagai sensor accelerometer dan 

gyroscope untuk kestabilan  posisi terbang. Arduino Uno mengontrol empat buah 

electronict speed control dan brushless DC motor menggunakan radio frequency.. 
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ABSTRACT 

 

  

In these days, effectiveness and efficiency in daily life activities become 

more and more needed. Some of activity can be done without involved human 

present. For an example, a drone which is a flying robot, known as Unmanned 

Aerial Vehicle. The most popular UAV is Quadcopter, which is a multicopter that 

has four rotor (propeller). This quadcopter uses MPU 6050 as an accelerometer 

and gyroscope sensors to stabilize flying position.  The Arduino Uno controls 4 

pieces of electronic speed control and brushless DC motors using radio 

frequency. 
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