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PROTOTIPE DRONE QUADCOPTER PENGINTAI BERBASIS 

IOT 

 

Oleh 

M Thoriq Rifki M 

NIM 08032110011 

 

Abstrak 

 

Drone atau Quadcopter merupakan sebuah pesawat tanpa awak yang terus 

dikembangkan belakangan ini. Drone atau Quadcopter memiliki 4 buah baling - 

baling penggerak (propeller) yang memungkinkan pesawat tanpa awak ini dapat 

melakukan Vertical Take Off and Landing (VTOL). Terdapat 3 macam gerakan 

terbang Quadcopter yaitu gerakan pitch (gerakan ke depan dan belakang), gerakan 

roll (gerakan ke samping), dan gerakan yaw (gerakan memutar/rotasi). 

Quadcopter memerlukan sebuah kontroler terbang agar kecepatan putar 4 buah 

propeller dapat diatur sedemikian rupa agar dapat melakukan ketiga gerakan 

tersebut. Kontroler terbang yang popular dengan harga yang cukup terjangkau 

adalah board kontroler. Dengan board kontroler Quadcopter dapat dengan mudah 

dikontrol gerak terbangnya. Pada paper ini mempresentasikan desain fitur baru 

yang tidak dimiliki reciever board yaitu fitur Altitude Lock yang didesain pada 

board kontroler YoHe v1.1berbasis Fuzzy Controller. Dengan penggabungan 

board kontroler KK2.0dan board kontroler YoHe dengan fitur Altitude Lock 

membuat Quadcopter mempunyai kemampuan selalu menjaga ketinggiannya 

tidak berubah-ubah. Fitur Altitude Lock pada board kontroler ini mampu menjaga 

ketinggian ± 10 cm dari ketinggian yang diinginkan. 

 

Kata Kunci : Altitude Lock, Board Controller, Quadcopter 
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IOT 

 

Oleh 

M Thoriq Rifki M 

NIM 08032110011 

 

Abstract 

 

A drone or quadcopter is a drone that continues to be developed lately. The drone 

or Quadcopter has 4 propellers that allow this drone to perform Vertical Take Off 

and Landing (VTOL). There are 3 types of Quadcopter flying movements, namely 

pitch movement (forward and back movement), roll movement (sideways 

movement), and yaw movement (twisting / rotational movement). Quadcopter 

requires a flying controller so that the turning speed of 4 propellers can be 

adjusted in such a way as to perform all three movements. A popular flying 

controller at a fairly affordable price is the controller board. With a Quadcopter 

controller board can be easily controller flying motion. In this paper presents a 

new feature design that is not owned by the reciever board, namely the Altitude 

Lock feature designed on the YoHe v1.1 controller controller board with Fuzzy 

Controller. With the merger of the KK2.0 controller board and yohe controller 

board with the Altitude Lock feature, quadcopter has the ability to always keep its 

height unchanged. The Altitude Lock feature on this controller board is able to 

maintain a height of ± 10 cm from the desired height. 

 

Keyword : Altitude Lock, Board Controller, Quadcopter 
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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

1.1 Latar Belakang 

Dalam pandangan luas, Drone adalah alat terbang yang tidak membutuhkan 

awak pesawat. Drone terlihat seperti pesawat kecil atau helikopter dan dapat 

diterbangkan tanpa pilot atau awak pesawat. Perangkat berteknologi tinggi ini 

adalah remote control untuk mengemudikan drone di udara. Oleh sebab itu 

penulis berinovasi merancang drone dengan berbasis IoT. Untuk contoller dengan 

menggunakan APP android berbasis smart phone dengan pertimbangan lebih 

efisien dan praktis karena memudahkan untuk mengendalikan drone quadcopter 

tersebut. 

Drone pertama kali hanya digunakan oleh militer, tetapi sekarang digunakan 

secara luas oleh semua pihak. Pemerintah juga menggunakan peralatan mutakhir 

ini untuk memata-matai musuh. Drone Fpv (balap drone) dan drone videografi 

hanyalah dua contoh dari sekian banyak kegunaan drone yang kini dapat diakses 

oleh masyarakat umum. 

Drone yang penulis usulkan dalam proyek akhir ini merupakan drone jenis 

quadcopter dengan fungsi khusus untuk pengintai yang dapat dimanfaatkan oleh 

pihak militer atau intelijen dengan menggunakan komponen pendukung reciever 

board dan wifi camera yang terintegrasi pada drone yang dirancang. Harapan 

drone ini bisa dikembangkan dan dikomersilkan untuk berbagai kepentingan yang 

bermanfaat. 

Secara umum drone yang dirancang memiliki kemiripan dengan drone pada 

umumnya dengan kelebihan controller menggunakan APP android di smart phone 

yang dapat digunakan untuk kepentingan pemetaan lahan, pengintai suatu lokasi, 

dan multimedia [1]. 
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1.2 Tujuan 

Drone ini bertujuan sebagai alat mata-mata yang ukurannya micro dengan 

kemampuannya, drone ini tidak terlalu terlihat jelas oleh musuh disekitarnya. 

Drone ini juga bisa sebagai alat untuk mengawasi lokasi yang susah dijangkau 

seperti, kebakaran hutan, kebakaran dipadat penduduk, serta evakuasi korban 

kebakaran. 

 

1.3 Manfaat  

Hanya sedikit orang Indonesia yang menyadari banyak keuntungan yang 

diberikan oleh drone. Istilah "drone" masih relatif asing di Amerika Serikat. 

Ketika kebanyakan orang Indonesia mendengar kata "drone", yang mereka 

pikirkan adalah senjata yang digunakan oleh militer Amerika Serikat. Drone dapat 

digunakan untuk mengangkut bahan peledak dan muatan mematikan lainnya. 

Kendaraan udara tak berawak (juga dikenal sebagai drone) adalah pesawat yang 

dikendalikan dari jarak jauh atau otonom yang tidak memiliki pilot manusia 

secara fisik. Pesawat ini menggunakan prinsip aerodinamis untuk mendorong 

dirinya sendiri di udara. 

Manfaat yang diperolah dari Drone yaitu : 

1.) Membantu dalam pencarian korban bencana alam dan peristiwa serupa 

lainnya 

2.) Membantu dalam mempermudah merawat suatu infrastruktur 

3.) Membantu dalam pengawasan lahan pertanian, perkebunan dan 

sebagainya 

4.) Membantu keperluan dalam bidang jurnalisme 

5.) Membantu dalam melakukan cek lokasi di udara 

 

1.4 Pembatasan Masalah  

Dalam rangka mengarahkan penelitian yang dilakukan agar tidak meluas 

maka penulis memberikan Batasan masalah dalam penelitian ini diantaranya:  

a. Penggunaan mikrokontroler yang dipakai dalam mengendalikan drone.  

b. Penggunaan ESC pada rotor.  

c. Penggunan sensor sebagai sistem pergerakan yang smooth saat dikendalikan.  
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1.5 Metode Penelitian 

1.5.1 Studi Pustaka 

Studi pustaka adalah tugas untuk menyelidiki literatur yang relevan dan 

kerangka teoritis untuk melaksanakan penelitian yang bersangkutan. GPS 

forensik, GPS, drone, dan kendaraan udara tak berawak (UAV) adalah subjek 

dari tinjauan pustaka ini. Proposal penelitian juga dikembangkan pada saat 

ini. 

1.5.2 Alat dan Bahan Penelitian 

Guna memberikan support untuk melaksanakan penelitian maka sangat 

dibutuhkan peralatan yang terdiri dari hadware dan software sebagai 

penunjangnya. 

1.5.3 Hardware 

1. Drone quadcopter. 

2. Laptop Asus ROG sebagai receiver data dari drone. 

3. PC Core i5, RAM 8GB menjadi computer yang dimanfaatkan sebagai 

alat dalam mengambil serta menganalisis data 

1.5.4 Software 

1. Windows 10 

2. Multiwii Configurator 

3. Intel Movidius Myriad  

4. WIFI 

5. Pyhton Program 

1.5.5 Simulasi Investigasi Bukti Digital 

Dalam menjalankan simulasi tentu dibutuhkan pembuatan scenario atas 

pemakakain UAV. Bentuk dari scenario dari UAV dalam riset ini akan 

dipaparkan pada Gambar 1.1 : 
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Gambar 1. 1 Investigasi Digital 

 

Keterangan: 

[A] – Adalah bentuk satelit yang dipakai pada navigasi GPS maupun GLONASS. 

[B] – Perangkat drone yang dipakai pada penerbangan yang ada pada lokasi 1. 

[C] – Kontroler yang memanfaatkan sinyal radio dalam melakukan control dalam 

menggerakkan drone yang sudah terpasang kamera 

[D] – Smartphone yang menjalankan Android Google atau iOS Apple dapat 

menerima video dan gambar langsung dari drone terbang. Anda dapat 

menyesuaikan pengaturan kamera drone dari smartphone Anda. 

[DB1] – Databaase yang ada dalam memori drone yang mampu menampung data 

dalam bentuk gambar, video atau lokasi saat dilaksanakan penerbangan. 

[DB2] – Database yang mempunyai control dan smartphone untuk melakukan 

pengendalian terbang drone 
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[User] – Pilot yang mengoperasikan terbang drone dengan alat bantu controller 

dan smartphone 

Situasi hipotetis studi ini melibatkan piloting drone untuk melakukan 

banyak penerbangan dan merekam video dan gambar diam di lokasi. Saat terbang 

di atas masing-masing area ini, sensor navigasi drone akan mengumpulkan 

koordinat dari satelit GPS dan GLONASS terdekat. Mengenai database ground 

station berupa controller untuk menerbangkan drone dan smartphone untuk 

menerima live video feeds dan mengatur setting kamera pada drone. 

Hasil Analisa yang diinginkan pada UAV dan kontroler yakni dalam bentuk: 

• “File Gambar 

• Lokasi penerbangan UAV dilakukan 

• Nilai sensor posisi yang digunakan UAV 

• Struktur konfigurasi penerbangan UAV 

• Kondisi harware dan software UAV 

• FIle Video 

• ID UAV dan kontroler” 

Perilaku kriminal yang disimulasikan pengguna UAV mencakup 

penyusupan ke dalam ruang pribadi penghuni asrama di sekitar dusun kuil. UAV 

mengganggu penyewa rumah kos dan apartemen terdekat dengan mengambil foto 

yang seharusnya tidak mereka lihat. Penuntut mengajukan permintaan ini setelah 

menemukan bahwa pembela tidak dapat memberikan bukti fisik yang 

menghubungkan terdakwa dengan dugaan penyalahgunaan UAV. 

Terdapat bukti digital pada UAV dan pengontrolnya, seperti foto, video, dan 

ID pendaftaran UAV. Tujuan utamanya adalah mencari bukti digital di UAV dan 

pengontrolnya, khususnya koordinat GPS dalam file. Saat kendaraan udara tak 

berawak (UAV) digunakan untuk mengambil foto atau video, informasi lokasi 

akan direkam dalam log terpisah di dalam UAV atau pengontrol, dan juga akan 

direkam dalam file itu sendiri. 

 

Skenario Mode Penerbangan: 

Beberapa skenario penerbangan dilakukan dengan menggunakan tiga mode 
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penerbangan yang dapat diakses pada Drone Quadcopter yang dibangun ini untuk 

mendapatkan kepribadian menyimpan data posisi dalam log di penyimpanan UAV 

dari penggunaan drone. Berikut adalah tiga cara untuk terbang: 

 P-mode (Positioning) : “Bekerja terbaik ketika sinyal GPS yang diterima. 

Terdapat tiga versi berbeda dari P-mode, yang akan dipilih secara otomatis 

oleh Drone Quadcopter Advanced  berdasarkan kekuatan sinyal dan Vision 

Positioning Sensor, yaitu”: 

• “P-GPS : GPS dan Vision Positioning keduanya tersedia, awak 

pesawat menggunakan GPS untuk menentukan posisi. 

• P-OPTI : Vision Positioning tersedia tetapi sinyal GPS tidak 

tersedia, awak pesawat hanya menggunakan Vision Positioning untuk 

menahan lokasinya. 

• P-ATTI : GPS dan Vision Positioning tidak tersedia, awak pesawat 

hanya   menggunakan barometer untuk lokasi, jadi hanya ketinggian 

yang diatur. 

• A-mode (Attitude) : GPS dan Vision Positioning System tidak 

digunakan untuk stabilisasi. Awak pesawat hanya menggunakan 

barometer nya untuk stabilisasi. Awak pesawat masih bisa otomatis 

kembali ke Home Point apabila lokasi Home Point sudah terekam 

• F-mode (Function) : dimana Intelligent Orientation Control (IOC) 

diaktifkan pada mode ini. Pilihan mode yang tersedia ketika 

Intelligent Orientation Control (IOC) diaktifkan yaitu: 

• Follow Me : awak pesawat akan otomatis mengikuti setiap 

pergerakan kita dari sudut pandang diudara. 

• Course Lock : kontroler akan ditetapkan menjadi relatif terhadap jalur 

awak pesawat, navigasi ini memungkinkan untuk terbang ke yang 

telah di atur. 

• Waypoints : terbang otomatis berdasarkan beberapa set GPS 

Points atau waypoints. 

• Home Lock : terbang mendekat atau menjauh berdasarkan set 

lokasi yang ditentukan tanpa menghiraukan arah atau posisi dari awak 

pesawat. 
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• Point of Interest : terbang otomatis mengitari objek, lokasi,atapun 

gedung berdasar dari set lokasi yang ditentukan”
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