
 

i 
Universitas Kristen Maranatha 

Realisasi Quadcopter sebagai Wahana Pengidentifikasi 

Objek Berdasarkan IARC 2012 

 

Disusun Oleh: 

                                   Nama             : Agus Santoso 

                                   NRP  : 0822045 

 

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Kristen Maranatha, 

Jl. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH no. 65, Bandung, Indonesia. 

Email : s.santosoagus@gmail.com 

 

ABSTRAK 

Pada tahun 2012 diselenggarakan Indonesia Aerial Robot Contest untuk 

kelima kalinya dengan tujuan mendorong peningkatan penguasaan teknologi 

kedirgantaraan. Salah satu aplikasi dari teknologi kedirgantaraan yang paling 

banyak dikembangkan oleh berbagai pihak dewasa ini adalah Unmanned Aerial 

Vehicle/System (UAV/s). UAV/s dipandang sebagai solusi paling optimal untuk 

misi-misi udara yang bersifat dull, dirty, dan dangerous. 

Dewasa ini, quadcopter merupakan salah satu jenis multirotor yang paling 

banyak dikembangkan. Quadcopter dapat terbang dengan pelan dan stabil 

sehingga identifikasi objek dapat dilakukan dengan teliti. Flight controller yang 

digunakan pada quadcopter adalah MultiWii. MultiWii memiliki sensor tekanan 

BMP085 untuk mempertahankan ketinggian quadcopter pada saat terbang. Sensor 

gyroscope dan accelerometer pada MultiWii akan membantu quadcopter untuk 

melakukan koreksi posisi quadcopter. Koreksi yang dilakukan MultiWii adalah 

dengan mengatur kecepatan masing-masing motor dengan menggunakan 

pengontrol PID.  

Proses identifikasi objek dipengaruhi oleh cahaya matahari. Objek dengan 

warna terang akan sulit diidentifikasi pada cahaya matahari yang terik. Pada saat 

fitur altitude hold quadcopter diaktifkan pada ketinggian 320 cm dari permukaan 

tanah, quadcopter mengoreksi ketinggiannya dari 317 hingga 447.3 cm. Nilai PID 

untuk masing-masing sumbu roll dan pitch pada outdoor adalah P = 5.5, I = 

0.030, dan D = 23, sedangkan nilai PID untuk indoor adalah P = 4.0, I = 0.030, 

dan D = 23. Nilai PID yang tidak sesuai mengakibatkan quadcopter tidak dapat 

melakukan koreksi posisi dengan benar.  
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ABSTRACT 

In 2012 Indonesian Aerial Robot Contest was held for the fifth time with 

the aim of encouraging increased mastery of aerospace technology. Unmanned 

Aerial Vehicle/System (UAV/S) is one of the most developed application from 

the aerospace technology. UAV/s is seen as the most optimal solution for a dull, 

dirty, and dangerous aerial mission.  

Nowadays, quadcopter is one of the most developed multirotor. 

Quadcopter can fly slowly and steady so that the object identification can be done 

carefully. Flight controller that used on quadcopter is MultiWii. MultiWii has 

BMP085 pressure sensor to hold the altitude of quadcopter while flying. The 

gyroscope and accelerometer sensor on MultiWii will help quadcopter to do 

correction on its position. The MultiWii correction will be done by controlling 

each motors of quadcopter with PID controller.  

The object identification process is affected by the sunlight. Object that 

has a light color will be difficult to identify in the bright sunlight. When the 

quadcopter’s altitude hold feature is activated on 320 cm from ground surface, 

quadcopter correct its height from 317 cm to 447.3 cm. The PID value for each 

roll and pitch axis for outdoor are P = 5.5, I = 0.030, and D = 23, whereas the PID 

values for indoor are P = 4.0, I = 0.030, and D = 23. The unsuitable PID value 

caused quadcopter can not correct its position correctly. 
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