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ABSTRACT

The rapid development of technology and the public's need for spatial information is a challenge for spatial
information providers to obtain spatial information quickly. One way to get spatial information is by taking aerial
photographs using drones or UAVs. The purpose of this study was to determine the appropriate PID constant for the fixed
wing uav. The determination of the PID constant is carried out with the Fix Wing UAV auto-tuning method. The best PID
constant results were obtained for roll rate Kp;0.135, Ki; 0.135 and Kd;0.0036. For pitch rates Kp;0.135, Ki; 0.135 and
Kd;0.0036. And for the yaw rate Kp; 0.180, Ki; 0.018 and Kd;0.
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1. PENDAHULUAN

Dalam beberapa tahun terakhir, kendaraan udara tak berawak (UAV) dengan ukuran sayap kecil telah
menarik lebih banyak pengguna karena portable. Dengan lebar sayap yang pendek dan ringan, UAV tetap kecil
dapat dibangun dengan mudah dioperasikan oleh hanya satu atau dua orang dan dapat dibawa dan diluncurkan
dengan tangan. Pasar UAV untuk aplikasi militer dan sipil telah berkembang pesat. Umumnya, orang
menggunakan UAV dalam fotografi udara dan pengawasan, yang membutuhkan properti mengikuti jalur yang
stabil. Sistem navigasi adalah subsistem utama dari UAV, karena menyediakan subsistem lainnya dengan
informasi posisi, kecepatan, dan sikap yang telah ditentukan sebelumnya di untuk mengendalikan pesawat,
mengelola misi atau memberi tahu pilot di medan penerbangan yang rumit, mengikuti jalur non-linier juga
diperlukan untuk melakukan tugas khusus dan meningkatkan kualitas terbang.

Penelitian [1] fokus meng-ekstrak pengaruh daya motor terhadap kecepatan terbang UAV. Penelitian
ini membandingkan kecepatan terbang UAV dengan pemberian daya motor penggerak dengan nilai yang
berbeda beda. Penelitian [2] mengaplikasikan PID pada UAV Bicopter. Penelitian ini mengevaluasi kinerja
dari kendali PID pada UAV tersebut. Kendali PID juga digunakan pada penelitian ke [3] untuk mengatur
ketinggian dari UAV. Quad-copter dijadikan bahan penelitian ini. Demikian pula pada penelitian [4] yang juga
mengaplikasikan kendali PID untuk mengatur ketinggian UAV. Penelitan [5] menggunakan kendali PID pada
UAV. Fokus penelitian ini yaitu menerapkan algoritma ginetika yang disandingkan dengan PID. Pada penelitian
[6] dan [7] menggunakan UAV untuk mengambil gambar dari udara. Pada kedua penelitian ini menfokuskan
pengambilan data di tempat tertentu. Selanjutnya penelitian [8] menggunakan UAV sebagai SAR untuk mencari
korban yang hilang di hutan.

2. METODE PENELITIAN

Aplikasi kendali PID yang diterapkan pada sistem ini merupakan sistem kendali loop tertutup yang
cukup sederhana dan memiliki performa yang bagus. Namun kendali ini tidak dapat bekerja dengan baik apabila
terjadi ketidakpastian dan ketidaklinieran pada sistem. Pada penelitian ini letak kendali PID berada pada Flight
Control pada UAV. Flight Control ini terdiri atas sistem mikrokontroler dan sistem sensor yang saling bekerja
sama.

Sistem kendali PID terdiri dari tiga macam kendali, yaitu kendali P (Proportional), D (Derivative) dan
I (Integral), dengan masing-masing memiliki kelebihan dan kekurangan. Tujuan penggabungan ketiga jenis
kendali tersebut adalah untuk menutupi kekurangan dan menonjolkan kelebihan dari masing-masing jenis
kendali. Dalam perancangan sistem kendali PID yang perlu dilakukan adalah mengatur parameter Kp, K;, dan
Kp agar respon sinyal keluaran sistem terhadap masukan memiliki harga tertentu sebagaimana yang diiginkan.
Dalam penelitian ini kendali PID akan didesain dan di-funing dengan menggunakan mode yang tersedia pada
autopilot yaitu autotune.
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Gambar 1. Diagram Blok Sistem Kendali PID

Mode autotune adalah mode penerbangan untuk mendapatkan parameter roll / pitch tuning yang baik
untuk UAV yang sangat penting untuk penerbangan yang stabil dan akurat. Mode ini tetap menggunakan
perubahan input sikap terbang oleh pilot untuk mempelajari nilai-nilai kunci untuk roll dan pitch funing-nya

3. HASIL DAN PEMBAHASAN

Pengujian dilakukan dengan konfigurasi awal nilai konstanta PID default dari Mission Planner dengan
konfigurasi gambar 2 berikut. Nilai ini kemudian dilakukan pengujian terbang kemudian dievaluasi hasilnya
dengan file log software. Hasil pengujian log ditampilkan pada gambar 3.
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Gambar 2. Konfigurasi PID default
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Gambar 3. Log hasil pengujian tebang dengan konstanta PID default
Hasil pengamatan dari log softaware mission planner menunjukkan masih besarnya getaran yang

dihasilkan konstanta PID default. Konstanta PID ini kemudian di-funing ulang dengan mode “auto-tuning” dari
software mission planner. Hasil tuning konstanta PID ditampilkan pada gambar 4 berikut.
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Gambar 4. Konfigurasi PID hasil tuning ulang

Hasil tuning PID ini kembali dilakukan pengujian terbang kemudian dievaluasi hasilnya dengan file log
software-nya. Hasilnya ditampilkan pada gambar 5 berikut.
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Gambear 5. Log hasil pengujian tebang dengan konstanta PID hasil tuning ulang

Hasil pengamatan dari log soffaware mission planner menunjukkan getaran sudah berhasil direduksi
dengan perubahan nilai konstanta PID. Nilai konstanta ini kemudian akan digunakan pada fixed UAV wing ini
untuk pengaplikasian penggunaannya.

4. KESIMPULAN

Konstanta PID yang terbaik untuk fixed wing UAV dapat dituning atau ditentukan dengan menggunakan
fitur autotune dari ardupilot. Hasil konstanta PID terbaik didapatkan untuk rate roll K;;0,135, Kj; 0,135 dan
K¢;0,0036. Untuk rate pitch K;;0,135, Ki; 0,135 dan Kg;0,0036. Dan untuk rate yaw K,;;0,180, Kj; 0,018 dan
Kd;O.
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