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ABSTRAK

Dengan perkembangan teknologi saat ini, hampirlaeggsuatu mulai
bekerja secara otomatis, demikian juga dengannsist@nsportasi yang ada saat
ini. Dengan bantuan sistem GPS yang ada saat istens autopilot pada
transportasi dapat mencapai tujuan dengan lebdt.tep

Pada Tugas Akhir ini, sebagai model/pengganti déat transportasi
adalahRemote Control helicoptdRC heli) dengan merek E-Sky tipe Lama V4.
Sebagai pengganti GPS, digunakamsion sensor CMUCAM2+ sebagai
pendeteksi posisi RC heli. Untuk mengendalikan lgaraRC heli digunakan
ATmegal6, yang dihubungkan dengan DAC0808 (untukguieah bit keluaran
ATmegal6 menjadi tegangan), yang dipasangkan Radaote ControRC heli.
Sistem kendali yang digunakan adalah sistem keondatiff.

Berdasarkan hasil percobaan dalam Tugas Akhirhasiltracking oleh
CMUCam2+ memilikierror rata — rata terkecil di pusat daerah kerja dermgeor
posisi x sebesar 5,010966% damor posisi y sebesar 44,97954%, sedangkan
target terburuk berada di titik VII (bawah kiri) rigan error posisi x sebesar
227,7637% darrror posisi y sebesar 67,19262%, sehingga informassipe€
heli dari CMUCam2+ tidak tepat. Pengendalian garaR& heli tidak berhasil
disebabkan oleh model RC heli yang sulit diken@adikrah geraknya.

Kata Kunci : E-Sky Lama V4Yision SensoiCMUCam2+, Pengendali Mikro
ATmegalb6.
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ABSTRAK

With the current development in technology, almeegerything works
automatically as well as the transportation systewadays. With the help of
GPS, the transportation’s autopilot can reach #sred destination with better
precision.

In this Final Project, the transportation’s sulbsétis a Remote Control
Helicopter (RC heli) with the E-Sky brand versioanha V4. As the substitute of
the GPS, vision sensor CMUCAM2+ was used as thecttat of the RC heli's
position. To control the RC heli’'s movement, ATm&gavhich was combined
with the DACO0808 (for changing the biner outputnfrthe ATmegal6 to voltage)
and connected to the Remote Control of the RC Wwelie used. The control
system used in this Final Project was on-off cdraystem.

Based on the experiments done in this Final Projeettracking result of
CMUCam2+ have the smallest error on the centen®fnork area with the error
5,010966% for position x and error 44,97954% fasipon y, the biggest error is
at the position VII (below left) of the work areathwthe error 227,7637% for
position x and error 67,19262% for position y, thiue information of RC heli's
position from CMUCam2+ is inaccurate. The RC helitcolling is mostly failure

because of the RC heli’'s unstability which was usethe substitute.

Key words : E-Sky Lama V4, Vision Sensor CMUCam2dsicrocontroller
ATmegalb6.
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