BAB YV
KESIMPULAN DAN SARAN

V.1. Kesimpulan

Quadcopter mampu terbang selama kurang lebih 5 menit dengan ketinggian
mencapai 10 meter dari permukaan tanah. Kecepatan masing-masing motor pada
quadcopter agar dapat take off adalah 3521-3653 RPM. Quadcopter ini dilengkapi
sensor tekanan BMP085 untuk mempertahankan ketinggian pada saat terbang.

Proses identifikasi objek dipengaruhi oleh cahaya matahari. Cahaya matahari
yang terik akan memantulkan lebih banyak cahaya pada objek yang bewarna terang
sehingga proses identifikasi akan terhambat.

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, 1 =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.

V.2. Saran
Quadcopter pada penelitian selanjutnya disarankan memiliki fitur hold
position agar dapat bertahan pada suatu koordinat secara tepat dengan menggunakan

modul GPS.
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