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INTISARI

Kehidupan manusia yang makin lama makin maju dan berkembang pesat
baik dari segi ekonomi maupun segi teknologi hal tersebut menyebabkan jumlah
penduduk juga kian bertambah banyak begitu pula jumlah kendaraan kian
membludak dan menyebabkan kemacetan dibanyak tempat ,hal ini menyebabkan
polisi harus_turun langsung ke jalan guna memantau arus lalu lintas. Dengan
kemajuan teknologi saat ini hal tersebut dapat di tanggulangi dengan hanya

memantau dari tempat dengan menerbangkan quadcopter atau drone ke lokasi .

Drone ini dibuat dengan kamera, pemancar video ,serta perangkat
mikrokontroler dengan sensor-sensor menggunakan flight controller open source
naze32 yang befungsi untuk mengendalikan keseimbangan ,arah dan maneuver
sehingga quadcopter ini dapat terbang dengan stabil ,serta video dari kamera dan
data dari drone tersebut dapat disaksikan live dari lokasi kontrol dengan jarak
ideal 1km dan tinggi maksimal 800meter,dengan desain ukuran mini yaitu
210mm quadcopter ini diharapkan dapat bergerak lincah dan dapat terbang lebih

tinggi agar pengamatan lebih luas.

Dengan dibuatnya quadcopter ini diharapkan dapat bermanfaat untuk

mempermudah pemantauan lalu lintas dan kondisi udara disuatu tempat.

Kata Kunci:Drone , Lalu lintas ,Kondisi udara
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ABSTRACT

Human life is that the longer the more advanced and rapidly expanding
both in terms of economic and technological facet of this population is also
growing a lot so does the number of vehicles increasing congestion and lead in
many places, this led to the police should drop straight into the street to monitor
traffic flow. With advances in technology nowadays it can be tanggulangi with

the monitor only from where flying a quadcopter or drones to the location.

Drone is made with a camera, video transmitters, as well as
microcontroller device with sensors using a flight controller open source naze32
the functioning to control balance, direction and maneuver so this quadcopter can
fly stably, as well as video from the cameras and the data from the drone can be
seen live from the location of the controls with the ideal distance 1 km and
maximum height of 800meter, with a mini size design i.e. 210 mm quadcopter is

expected to move agile and able to fly higher so that broader observations.

Made with quadcopter is  expected tobe beneficial to ease traffic

and monitoring the condition of the air in some place.

Keyword : Drone ,Traffic ,Air Condition
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