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ABSTRAK
Pemanfaatan Pengolahan Citra Pada Quadcopter

Sebagai Object Tracking
(Aulya Annisa DL, 03041381419127, 2018, 54 halaman)

UAV (Unmanned Aerial Vehicles) memiliki banyak manfaat diantaranya sebagai
object tracking, mapping, memonitor area pertambangan, fotografi sebagali
pemantau daerah perairan, pantai dll. UAV dibuat khusus untuk suatu tugas atau
sebagai fungsi tertentu yang membuat kemampuan UAV berbeda satu sama
lainnya. Drone termasuk jenis dari quadcopter yang merupakan sebuah perangkat
yang menggunakan empat baling-baling yang diatur dalam konfigurasi yang
menyilang. Dua buah baling-baling berputar searah jarum jam dan dua buah
baling-baling lainnya berlawanan. Quadcopter dapat dikendalikan dengan adanya
pemanfaatan pengolahan citra pada quadcopter sebagai object tracking
Berdasarkan hal tersebut maka pada penelitian ini akan mencoba untuk membuat
Quadcopter sebagai object tracking dengan menggunakan pemanfaatan
pengolahan citra sehingga diharapkan dapat membuat quadcopter semakin mudah
untuk dikendalikan tanpa harus menggunakan remot control. Quadcopter akan
terbang sesuai dengan beberapa object yang telah ditentukan dengan
menggunakan pengolahan citra pada kamera android atau kamera pixy. Sehingga
dapat diketahui bahwa quadcopter akan bergerak dengan menyesuaikan object
yang telah ditentukan.

Kata Kunci: Pengolahan Citra, Object Tracking, Quadcopter



ABSTRACT
Utilization of Image Processing On Quadcopter As Object

Tracking
(Aulya Annisa DL, 03041381419127, 2018, 54 Pages)

UAV (Unmanned Aerial Vehicles) has many benefits such as object
tracking, mapping, monitoring the mining area, photography to monitor areas of
open water , beaches etc. Each UAVs are made for specific function so that each of
them has different capabilities. The drone is a type of quadcopter which is a device
that uses four propellers arranged in a crossed configuration. Two propellers rotate
clockwise and two other rotate anti-clockwise. Quadcopter can be controlled with
the use of image processing as object tracking. Based on the case, this research is
intended to make Quadcopter as object tracking by utilizing image processing so as
to be expected to make quadcopter easier to be controlled without having to use
remote control. Quadcopter will fly in accordance with some predefined object by
using image processing on android camera or pixy camera. So that the quadcopter
will be seen flying by adjusting the object that has been determined.

Keyword : Image Processing, Object Tracking, Quadcopter
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SOMETIMES YOUR PLANS DON’T WORK
OUT BECAUSE GOD HAS BETTER ONES
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BAB |
PENDAHULUAN
I.1. Latar Belakang

Di era modern saat ini perkembangan teknologi mengenai UAV yang
merupakan kepanjangan dari “ Unmanned Aerial Vehicles “ atau dalam kata lain
ialah “ DRONE * adalah tipe pesawat terbang yang beroperasi dengan sendirinya
tanpa seorang pilot atau awak pesawat pada saat di udara. Adapun manfaat dari
UAV diantaranya sebagai object tracking, mapping, memonitor area
pertambangan, fotografi menggunakan UAV sebagai pemantau daerah perairan,
pantai dll. Hal ini dipengaruhi karena adanya perkembangan teknologi dan
perbedaan kebutuhan. Oleh karena itu, UAV dibuat khusus untuk suatu tugas atau
sebagai fungsi tertentu yang membuat kemampuan UAV berbeda satu sama
lainnya.

Drone termasuk jenis dari quadcopter yang merupakan sebuah perangkat
yang menggunakan empat baling-baling yang diatur dalam konfigurasi yang
menyilang. Dua buah baling-baling berputar searah jarum jam dan dua buah
baling-baling lainnya berlawanan. Quadcopter dapat dikendalikan dengan adanya
pemanfaatan pengolahan citra pada quadcopter sebagai object tracking
Berdasarkan hal tersebut maka pada penelitian ini akan mencoba untuk membuat
Quadcopter sebagai object tracking dengan menggunakan pemanfaatan
pengolahan citra sehingga diharapkan dapat membuat quadcopter semakin mudah
Dua buah baling-baling berputar searah jarum jam dan dua buah baling-baling

lainnya berlawanan. Quadcopter dapat dikendalikan dengan adanya pemanfaatan

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya
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pengolahan citra pada quadcopter sebagai object tracking . Berdasarkan hal
tersebut maka pada penelitian ini akan mencoba untuk membuat Quadcopter
sebagai object tracking dengan menggunakan pemanfaatan pengolahan citra
sehingga diharapkan dapat membuat quadcopter semakin mudah untuk
dikendalikan tanpa harus menggunakan remot control. Quadcopter akan terbang
sesuai dengan beberapa object yang telah ditentukan dengan menggunakan
pengolahan citra pada kamera android atau kamera pixy .

. Quacopter dapat bergerak dengan cara memprogram arduino nano dan
menggunakan motor servo untuk mengerakan remot control yang telah terhubung
dengan quadcopter. Kemudian quadcopter akan dihubungkan dengan flight
control untuk mengerakan motor dc brushless. Object akan menjadi inputan pada
kamera maka kamera akan melakukan pengolahan citra dengan mengikuti object
yang telah ditentukan. Maka quadcopter akan bergerak dengan menyesuaikan
object yang telah ditentukan. Berdasarkan uraian diatas maka penulis membuat
tugas akhir dengan judul :

“Pemanfaatan Pengolahan Citra Pada Quadcopter Sebagai Object Tracking”

1.2.  Tujuan Penulisan
Adapun tujuan dari penulisan tugas akhir ini adalah
1. Mengetahui prinsip kerja Pengolahan Citra Digital pada Quadcopter
2. Memahami prinsip kerja PID pada Planning Quadcopter

3. Memahami dan mempelajari prinsip kerja Quadcopter Object Tracking

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya
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1.3.  Perumusan Masalah
Adapun rumusan masalah yang akan dibahas dalam tugas akhir ini:
1. Bagaimana cara memprogram Quadcopter tracking object agar mampu
bermanuver di udara?
2. Bagaimana cara kerja Quadcopter agar dapat mengikuti object yang
ditentukan?

3. Bagaimana cara kerja Pengolahan citra pada Quadcopter?

1.4  Pembatasan Masalah
Berdasarkan pembahasan yang telah dibahas sebelumnya, maka di
dapatkan pembatasan masalah adalah sebagai berikut:
1. Quadcopter yang digunakan masih semi Autnomus
2. Dalam tugas akhir ini digunakan Pengolahan citra sebagai object tracking
pada quadcopter syma x8w
3. Bahasa Pemrogaman yang digunakan pada pembuatan adalah bahasa C

4. Pergerakan Quadcopter berdasakarkan pada sumbu x,y pada citra digital

1.5  Metodologi Penulisan
Adapun langkah-langkah yang diambil dalam penulisan tugas akhir ini
1. Studi Pustaka
Metode ini berupa membaca, memahami dan mempelajari data-data yang
berhubungan dengan permasalahan, baik itu berasal dari buku-buku,
jurnal-jurnal, catatan kuliah dan lain-lain sebagai referensi.

2. Observasi

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya
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Metode ini dilakukan dengan pengamatan dan pengambilan data terhadap

suatu objek yang diamati

3. Wawancara

Metode ini dilakukan dengan cara konsultasi kepada pembimbing dalam

pembuatan dan penulisan laporan tugas akhir ini serta bertanya kepada

orang yang lebih kompeten dengan bidang penulisan tugas akhir ini

Sistematika Penulisan

Adapun sistematika penulisan dalam tugas akhir ini adalah:

BAB |

BAB Il

BAB Il

PENDAHULUAN
Bab pendahuluan yang membahas tentang latar belakang
masalah, tujuan penulisan, perumusan masalah, pembatasan

masalah, metodelogi penulisan, dan sistematika penulisan.

TINJAUAN PUSTAKA

Bab ini berisi tentang teori dasar tentang drone, teori dasar
tentang pemrogaman yang dibutuhkan serta rangkaian elektronika
yang digunakan dalam Quadcopter Tracking Object
PERANCANGAN

Pada bab ini dijelaskan mengenai seluruh perancangan yang
dibutuhkan untuk membuat Quadcopter Tracking Object yang

terdiri sebagai berikut :

Teknik Elektro Universitas Sriwijaya



N 7
f%?) Bab | Pendahuluan
[ Perancangan Mekanik
1 Perancangan Elektronika
1 Perancangan Program
BAB IV PEMBAHASAN
Bab ini menerangkan tentang prosedur dalam membuat
Quadcopter Object Tracking dan pengambilan data dengan
beberapa metode dan data hasil pengujian yang telah dilakukan.
BABYV KESIMPULAN DAN SARAN
Bab yang berisi kesimpulan dan saran yang dapat ditarik dari

bab sebelumnya.

DAFTAR PUSTAKA

LAMPIRAN
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