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ABSTRAK 

Penghematan bahan bakar menjadi sangat penting bagi UAV agar dapat 
terbang lebih lama atau jauh. Burung Albatross diyakini mempunyai kemampuan itu 
karena Albatross dapat terbang berhari-hari dengan memanfaatkan shear wind.  
 Pada tugas akhir ini akan disimulasikan perilaku terbang dari burung Albatross 
agar mendapatkan time cycle yang optimal. Dynamic soaring sendiri adalah teknik 
terbang dengan mengekstrak energi dari udara yang bergerak horizontal dari lapisan 
bawah dekat permukaan laut. Dynamic soaring dapat dapat terjadi jika kecepatan 
udara tidak sama di setiap lapisannya. Untuk melakukan simulasi ini diperlukan tujuh 
parameter yaitu ; tiga koordinat, tiga sudut, dan airspeed. Time cycle yang optimal 
dapat dilihat dari berbagai hasil simulasi yang menunjukkan waktu yang berbeda-beda. 
 Hasil dari simulasi menunjukkan time cycle optimal yang dicapai Albatross 
adalah 5,1 detik dengan sudut bank optimalnya 57,320 (1 radian) dan koefisien daya 
angkat yang optimalnya dari 0-1. 
 
Kata kunci : dynamic soaring, kontrol optimal, time cycle 
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ABSTRACT 

Fuel efficiency becomes most issue for UAV to increase durability 
performance. Albatross avian believed has its ability because Albatross can fly couple 
day with utilize shear wind. 

Optimal control technique is applied for determining the minimum wind 
strength and optimal time cycle that required for dynamic soaring. Dynamic soaring is 
a flight technique by which seabirds extract energy from horizontally moving air from 
altitude layer close to the sea surface and dynamic soaring can perform if the 
horizontal moving air is non-uniform. To accomplish this simulation, we need seven 
parameters (three coordinates, three angles and airspeed) to complete this simulation. 
Optimal time cycle can be seen from various simulation result. 

Numerical results have been achieved; 5.1 sec for optimal time cycle, 57,320 (1 
radian) for optimal bank angle and range for optimal lift coefficient from 0-1. 
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