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ABSTRAK

RANCANG BANGUN PESAWAT UAV (Unmanned Aerial Vehicle)
AUTONOMOUS FIXED WING DENGAN MENGGUNAKAN SISTEM
TAKE OFF DAN LANDING SECARA VERTIKAL: ANALISA POSISI

RADIO TELEMETRI PADA PESAWAT

Aji Saputra
Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah VVokasi, Universitas Diponegoro

Pesawat Tanpa Awak / Unmanned Aerial Vehicle (UAV) meruapakan
sebuah mesin terbang yang dapat dikendalikan dari jarak jauh oleh seorang pilot.
UAYV dapat melakukan misi — misi terbang yang sudah terprogram sebelumnya,
salah satunya misi terbang tersebut adalah pemetaan. Pusat Riset Teknologi
Penerbangan BRIN mengambangkan pemetaan suatu wilayah melalui jalur udara
dengan memanfaatkan teknologi pesawat UAV dan telah berhasil menerbangkan
beberapa pesawat UAV jenis fixed wing. Pesawat UAV dengan jenis fixed wing
yang telah berhasil diterbangkan memiliki kelemahan pada saat terbang, yaitu
yaitu pada saat proses take off dan landing. Pada perancangan tugas akhir ini akan
berfokus perancangan mekanik, elektrik, dan pemrogramman pesawat UAV fixed
wing yang menggunakan sistem VTOL untuk membantu proses take off dan
landing, serta berfokus pada pengujian sistem radio telemeteri sebelum pesawat
UAYV fixed wing diterbangkan. Pengujian dilakukan dengan cara memutar pesawat
UAYV fixed wing pada posisi yaw yang berjarak 10m dari ground segment. Hasil
pengujian radio telemeteri menunjukan bahwa secara umum, signal yang
dipancarkan oleh ground segment dan onboard memiliki pola persamaan sebesar
82%, dan dengan kondisi tersebut pesawat UAV fixed wing dapat diijinkan untuk
terbang.

Kata kunci : Pesawat UAV, Fixed wing, VTOL, RSSI, Noise, Mapping
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ABSTRACT

DESIGN OF AUTOMOUS FIXED WING UAV (Unmanned Aerial Vehicle)
USING VERTICAL TAKE OFF AND LANDING SYSTEMS: ANALYSIS
OF TELEMETRI RADIO POSITION ON AIRCRAFT

Aji Saputra
Automation Engineering Technology, Vocational College, Universitas
Diponegoro

Unmanned Aerial Vehicle (UAV) is a flying machine that can be
controlled remotely by a pilot. UAVs can carry out pre-programmed flight
missions, one of which is mapping. The BRIN Aviation Technology Research
Center developed the mapping of an area by air using UAV aircraft technology
and has succeeded in flying several fixed wing UAV aircraft. UAV aircraft with a
fixed wing type that have been successfully flown have weaknesses when flying,
namely during the take off and landing processes. In designing this final project,
the focus will be on mechanical, electrical design and programming of fixed wing
UAV aircraft that use the VTOL system to assist the take off and landing process,
and will focus on testing the radio telemetry system before the fixed wing UAV
aircraft is flown. The test is carried out by rotating the fixed wing UAV aircraft to
the yaw position which is 10m from the ground segment. The radio telemetry test
results show that in general, the signals emitted by the ground segment and
onboard have a similar pattern of 82%, and under these conditions the fixed wing
UAV aircraft can be allowed to fly.

Keywords : UAV, Fixed wing, VTOL, RSSI, Noise, Mapping
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