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ABSTRAK

Quadcopter adalah helikopter multirotor yang diangkat dan didorong oleh empat
buah rotor dan memiliki kemampuan VTOL (Vertical Take Off Landing)
dikendalikan menggunakan flight controller Pixhawk 2.4.8 yang telah memiliki
algoritma dan sensor-sensor tertentu dan dilengkapi komponen elektronika lainnya
seperti gps, dan sensor kamera. Dengan adanya sistem autopilot pada quadcopter
ini memungkinkan mengikuti rute spesifik terencana yang telah ditentukan untuk
menjalankan misi waypoint berbasis lokasi. Sistem pemantauan drone ini dilakukan
melaui suatu aplikasi open source Ardupilot, yang mana didalam aplikasi tersebut
terdapat banyak fitur kaitannya dengan drone. Ardupilot nantinya digunakan untuk
memantau drone yang bisa digunakan untuk pengambilan dan peletakan suatu
objek yang bergerak secara otomatis. Penelitian ini bertujuan untuk pengawasan
atau monitoring terhadap pergerakan dan performa drone quadcopter untuk
mengurangi kesalahan yang memungkinkan dapat terjadi dilapangan dalam hal
menjalankan misi juga. Kemudian dilakukan beberapa pengujian berdasarkan nilai
pitch untuk mengambil objek, Adapun kendala yang dialami adalah masalah faktor
angin yang bisa membuat posisi drone bergeser dan bisa terjadi gagal mengambil
ataupun lama dalam proses pengambiannya. Dari hasil pengujian yang sudah
dilakukan, dengan menggunakan nilai pitch sebesar 1430, dapat bergerak dengan
kecepatan 0,6 m/s dengan jarak terbang 120 cm, dapat ditempuh dalam 2 detik.
Adapun penghitungannya menggunakan rumus v = Ax/At.

Kata Kunci: Quadcopter, Drone, Ardupilot, Pitch.
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