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ABSTRAK 

Drone Quadcopter VTOL (Vertical Take-Off and Landing) merupakan salah satu 

inovasi dalam teknologi penerbangan tanpa awak yang menggabungkan 

kemampuan manuver vertikal dan horizontal. Penelitian ini bertujuan untuk 

menguji performa drone Quadcopter VTOL yang dilengkapi dengan motor 

brushless tipe BM 5010, dengan pengujian sudah dilakukan sampai pada jarak 

operasi 200 meter dengan jarak aman sejauh 170 meter. Motor brushless BM 5010 

dipilih karena efisiensi tenaga dan daya tahannya yang tinggi, yang memungkinkan 

drone untuk beroperasi dalam jangka waktu lebih lama dan dengan beban lebih 

berat. Pengujian dilakukan untuk mengevaluasi stabilitas penerbangan, efisiensi 

konsumsi energi, serta kinerja keseluruhan dalam mencapai jarak aman yang 

ditentukan. Parameter seperti daya tahan baterai, respons kontrol, dan kecepatan 

maksimal juga diamati selama pengujian. Hasil pengujian menunjukkan bahwa 

drone mampu mempertahankan stabilitas pada jarak 170 meter, dengan konsumsi 

daya yang efisien serta kemampuan manuver yang memadai. Namun, peningkatan 

pada sistem kontrol dan distribusi beban direkomendasikan untuk optimalisasi 

performa. Penelitian ini bermaksud untuk pengembangan drone VTOL dengan 

kemampuan jarak jauh dan efisiensi tenaga, khususnya untuk aplikasi komersial. 

Menggunakan drone dengan model quadcopter ini memungkinkan drone take off 

dan landing secara vertical, juga dalam penggunaan baterai yang lebih awet karena 

menggunakan 4 motor brushless BM5010 360Kv dengan rpm/v sebesar 360. 

 

   Kata Kunci: Drone. Brushless, BM 5010 , Quadcopter 
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