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ABSTRAK 

Drone Quadcopter adalah helicopter multirotor yang diangkat dan didorong oleh 

empat buah rotor dan memiliki kemampuan VTOL (Vertical Take Off Landing). 

Dengan sistem tambahan image processing sehingga dikendalikan menggunakan 

sistem secara autonomous. Rancang bangun dan implementasi image processing 

quadcopter ini menggunakan Raspberry Pi 4 sebagai perangkat keras untuk 

memproses sistem image processing, sehingga memungkinkan mengikuti rute 

spesifik terencana yang telah ditentukan untuk menjalankan misi berdasarkan 

program dan juga menggunakan GPS. Pada penelitian ini image processing drone 

digunakan untuk membuat drone bisa berjalan autonomous lebih maksimal dengan 

adanya sistem ini memungkinkan dapat mengambil objek dengan deteksi image 

processing dan melakukan proses melepaksan objek melalui sistem yang sudah 

dibuat di menjadi satu kesatuan sistem menggunakan bahasa pemrograman Python. 

Metodelogi yang digunakan dalam penyelesaian permasalah ini menggunakan 

sensor kamera sebagai pengenalan objek berupa warna orange di atas tanah 

diproses oleh algoritma image processing di Raspberry Pi menggunakan software 

OpenCV. Pengujian dilakukan dengan mencari nilai pitch untuk pengambilan dan 

peletakan objek dengan didukung sistem image processing sebagai pendukung 

kerja drone, Dari hasil pengujian yang ada, 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 = ∆𝒙/∆𝒕 

 

Kata Kunci: Drone, Image Procesing, Objek, Open CV 
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