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ABSTRAK 

 UAV (Unmanned Aerial Vehicle) merupakan salah satu aplikasi yang 

dikembangkan saat ini untuk membantu manusia untuk mengawasi suatu daerah. 

Karena ukuran UAV yang sangat kecil dan sulit untuk dideteksi sehingga sulit 

untuk dikendalikan oleh pilot menyebabkan rawan mengalami kecelakaan 

terbang. Untuk mengatasi hal tersebut, perlu dikembangkan UAV dengan sistem 

autopilot. UAV biasa digunakan untuk survei udara yaitu memonitor kebakaran 

hutan, kemacetan lalu lintas, dan patrol perbatasan wilayah. 

Pada tugas akhir ini UAV yang telah dibuat adalah tipe quadcopter. 

Quadcopter merupakan salah satu jenis multirotor yang paling banyak 

dikembangkan. Quadcopter dapat terbang dengan pelan dan stabil. Flight 

controller yang digunakan adalah HKPilot Mega 2.5. HKPilot Mega 2.5 telah 

dilengkapi sensor gyroscope dan accelerometer yang berfungsi untuk melakukan 

koreksi posisi dengan menggunakan pengontrol PID, dan terdapat sensor 

barometer untuk membaca ketinggian quadcopter pada saat terbang. Modul GPS 

u-Blox CN-06 dihubungkan dengan HKPilot Mega 2.5 sebagai sistem navigasi 

quadcopter agar dapat melakukan waypoint. 

Penggunaan fitur waypoint menggunakan modul GPS telah berhasil 

direalisasikan pada wahana quadcopter. Pada saat waypoint diaktifkan, 

Quadcopter mampu menuju ke titik waypoint tetapi masih terdapat penyimpangan 

jarak dan penyimpangan  arah sudut terbang quadcopter.  Jarak simpangan  

quadcopter pada saat terbang antara titik waypoint terhadap titik akhir lintasan 

terbang yaitu sebesar 1,345 meter dan penyimpangan sudut terbang sebesar 

182,462˚. 

 

Kata Kunci : Quadcopter, HK Pilot Mega 2.5, Tuning PID, Sensor Gyroscope dan 

Accelerometer, waypoint, Modul GPS u-Blox CN-06. 
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ABSTRACT 

UAV (Unmanned Aerial Vehicle) is one of the applications that are 

currently being developed to help humans to keep an eye on an area. Because the 

size of the UAV is very small and difficult to detect, it is difficult to be controlled 

by a pilot that can be cause flying accident. To avoid it, it’s need to developed a 

UAV with autopilot system. The UAV was used to survey the air i.e. monitor 

forest fires, traffic congestion, and patrol the border region. 

In this final project, UAV has been created with quadcopter type. 

Quadcopter is one of the most widely developed multirotor. Quadcopter can fly 

slow and stable. Flight controllers that used is HKPilot Mega 2.5. HKPilot Mega 

2.5 has been fitted with gyroscope and accelerometer sensor to make corrections 

using the PID controller position, and a sensor to read the barometer elevation 

quadcopter while flying. GPS module U-Blox CN-06 associated with HKPilot 

Mega2.5 as a navigation system that can do waypoint quadcopter. 

The use of feature waypoint using GPS module has been 

successfully realized in this quadcopter. When the waypoint is activated, 

Quadcopter is able to heading to the waypoint but there is still a discrepancy 

between the distance and direction of deviation angle of flying quadcopter. 

Distance deviation between the waypoint and end of the flight path is equal to 

1,345 meters and flew deviation angle is 182,462˚. 

 

Keyword : Quadcopter, HKPilot Mega2.5, PID Tuning, Gyroscope and 

Accelerometer Sensor, waypoint, and GPS Module u-Blox CN-06. 
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