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INTISARI

Pesawat Terbang Tanpa Awak (PTTA) adalah sebuah pesawat yang
dapat dikendalikan dari jarak jauh oleh pilot yang berada didarat (Ground Control
Station) atau dapat dikendalikan secara otomatis dengan menggunakan sistem
autopilot dan bisa digunakan pada waktu mendatang. Seiring perkembangan
teknologi pada saat sekarang ini, PTTA tidak hanya dipergunakan untuk
kepentingan militer saja melainkan warga sipil mulai banyak yang menggunakan.
PTTA fixed wing secara umum digunakan untuk pengambilan gambar pada area
yang luas seperti pemantauan wilayah, perkebunan dan jalan raya sehingga
membutuhkan sebuah pesawat yang memiliki durasi terbang lama.

Pada Skripsi ini, penulis merancang dan membuat. sebuah pesawat jenis
fixed wing yang dapat terbang pada kecepatan rendah dan sedang. Pesawat ini
memiliki wing span 1400 mm, fuselage 1030 mm serta menggunakan konfigurasi
empennage twin boom inverted V-Tail sehingga lebih tahan terhadap angin dari
samping (cross wind).

Sistem autopilot dengan flight controller APM 2.6 digunakan pada
pesawat ini agar dapat terbang secara autonomus, menjalankan misi berdasarkan
flight plan Mission Planner yang dibuat oleh pilot. Berdasarkan data pengujian
yang diperoleh, PTTA ini dapat terbang selama 50 menit 57 detik dengan
menggunakan 100% kapasitas baterai. Stall speed PTTA ini adalah 8 m/s ( 28,8
km/h) dan 20m/s ( 72 km/h ) untuk kecepatan maksimal sehingga dapat dengan
mudah takeoff dan landing pada lapangan bola. Pesawat ini memiliki kestabilan
yang baik terhadap pengaruh angin samping (cross wind) dan dapat bermanuver
dengan baik oleh karena itu pesawat ini sangat cocok digunakan untuk pemetaan
melalui foto udara.

Kata-kunci: Pesawat Terbang Tanpa Awak (PTTA), sistem autopilot, flight

controller APM 2.6, fixed wing, pemetaan.
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ABSTRACT

Unmanned Aerial Vehicle (UAV) is an aircraft that can be controlled
remotely by a pilot who is on land (Ground Control Station) or can be controlled
automatically using the autopilot system and can be used at a future time. Along
with the development of technology at the present time, UAVs are not only used
for military purposes only, but civilians began many uses. Fixed wing UAVs are
generally used for taking pictures on a large area such as monitoring the region,
plantations and highways that require an aircraft having to fly long duration.

In this thesis, the author designed and created a fixed-wing aircraft that
can fly at low and medium speeds. The aircraft has a wingspan 1400mm, 1030mm
fuselage and empennage configuration using twin inverted V-Tail boom making it
more resistant to side wind (cross wind).

Autopilot with flight controllers APM 2.6 is used on this aircraft to be
able to fly autonomous, carrying out the mission based on the flight plan Mission
Planner are made by the pilot. Based on test data obtained, Based on test data
obtained, this UAV can fly for 50 minutes 57 seconds by using 100% battery
capacity. UAV's stall speed is 8 m /s (28.8 km / h) and 20m / s (72 km / h) for
maximum speed so that it can easily takeoff and landing on a football field. The
aircraft has a very good stability against the effects of crosswind and can
maneuver well, therefore these aircraft are well suited for aerial mapping

Keywords: Unmanned Aerial Vehicle (UAV), autopilot, flight controllers APM
2.6, fixed wing, mapping.
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