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Pengendalian Pesawat Nirawak Menggunakan Logaritma Fuzzy Adaptif

Dilengkapi Dengan Telemetri Pengiriman Data Sensor Kelembaban Udara

Budi Setiawan

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik , Universitas Jember

ABSTRAK

Sistem keseimbangan dan sistem hover ( berhenti di udara pada jarak
tertentu ) pada sebuah pesawat nirawak sangatlah penting. Penambahan sensor
MPU6050 untuk pendukung sistem keseimbangan dan sensor HC-SR04 untuk
pendukung sistem hover menjadi sensor utama pada proses pengendaliannya.
Sensor pelengkap untuk pesawat nirawak ini berupa sensor DHT11 untuk melihat
tingkat kelembaban di udara. Pada penelitian ini,pesawat nirawak akan take off
kemudian /over pada jarak 1,5 meter di udara diukur dari permukaan tanah.
Metode fuzzy adaptif ditanamkan pada sistem pengendaliannya guna untuk
mempercepat  pencapaian  setpoint. Hasil penelitian menunjukkan bahwa,
pesawat nirawak dapat mencapai setpoint pada menit ke 4 dan detik ke 40
setelah pengaktifan pesawat. Didapatkan juga data hasil Eror persen terbesar pada
sensor HC-SR04 yaitu sebesar 2,34% pada jarak 200cm. Eror persen tebesar pada
MPU6050 adalah 4.4% pada derajat ke 45 sedangkan untuk eror persen rata-rata
pada DHT-11 adalah 10.4%.

Kata kunci : Keseimbangan, Hover, Fuzzy Adaptive
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Drone Control Using Fuzzy Adaptive Logarithmic Telemetry Equipped
With Air Humidity Sensor Data Delivery

Budi Setiawan

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik , Universitas Jember

ABSTRACT

Balance system and hover system (stop in the air at a certain distance) on
a drone is very important. The addition of sensors to support system MPU6050
balance and HC-SR04 sensor systems to support the hover into the main sensor in
the control process. Sensor drone complement to this form DHTI1 sensor to see
the level of humidity in the air. in this resaerch, the drone will take off and then
hover in the air the distance of 1.5 meters measured from the ground. Adaptive
fuzzy control system Method embedded in order to accelerate the achievement of
the setpoint. The results showed that, drone can reach the setpoint in the 4th
minute and 40 seconds after activation to the plane. obtained also results in the
largest percent error-SR04 HC sensor is equal to 2.34% at a distance of 200cm.
Most serious error percent on MPU6050 was 4.4% in the degrees to 45 percent
while the average error in the DHT-11 was 10.4%.

Keywords: Balance, Hover, Fuzzy Adaptive
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Sistem keseimbangan pesawat nirawak merupakan sebuah sistem dimana
pesawat nirawak dapat mempertahankan kondisi 0° derajat antara sayap bagian
kanan dan sayap bagian kiri. Sedangkan untuk sistem /over merupakan sistem
dimana pesawat dapat mempertahankan posisi di udara pada jarak tertentu. Untuk
dapat melakukan kedua hal tersebut diperlukan beberapa sensor dan sebuah sistem
kontrol.

Sensor-sensor yang dapat mendukung sistem keseimbangan dan hover
seperti, sensor MPU6050 digunakan untuk mengetahui kondisi kemiringan
pesawat nirawak. Sensor HC-SR04 untuk mengetahui kondisi antara jarak
pesawat nirawak dengan permukaan tanah. Kemudian sebuah kontrol fuzzy
adaptif ditanamkan agar bisa mencapai kondisi keseimbangan dan sistem hover
dengan cepat. Sistem fuzzy adaptif merupakan sebuah sistem yang terdiri dari
fuzzyfikasi, membersip function, rule dan defuzzyfikasi serta ditambahkan
sebuah sistem pembelajaran untuk dapat mempercepat kekondisi setpoint yaitu
pada kondisi 150cm dari permukaan tanah dan 0° derajat.

Hasil pembacaan dari kedua sensor tersebut yang terdapat pada pesawat
nirawak akan dikirim melelui telemetri radio 915MHz menuju komputer. Pada
komputer dibuat sebuah GUI(Graphic user Interface) untuk memantau kondisi
pesawat. Kemudian dengan menggunakan kontrol fuzzy adaptif yang terdapat
pada komputer, Hasil keluaran kontrol fuzzy adaptif dikirim menuju arduino pada
remot control menggunakan komunikasi serial.

Pada penelitian ini didapatkan pesawat nirawak dapat mencapai setpoint

selama 280 detik atau 4 menit 40 detik. Jika dibandikan dengan tanpa



menggunakan metode, pesawat nirawak tidak dapt mencapai setpoint hingga

waktu terbang pesawat nirawak habis yaitu selama 480 detik atau 8 menit.
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