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BAB  I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Perkembangan teknologi robotika mengalami pertumbuhan yang sangat 

pesat di dunia. Perkembangan robotika ini juga dapat membantu pekerjaan manusia 

dalam industri ataupun dalam kehidupan sehari-hari seperti robot pengantar 

makanan pada restoran, robot pembersih rumah secara otomatis, hingga robot yang 

dapat digunakan untuk keperluan membantu mencari korban bencana alam. Robot 

yang dikembangkan tidak terbatas pada robot yang memiliki roda dan dapat 

berjalan saja, namun robot yang dapat terbang melayang yang disebut juga sebagai 

drone.  

Teknologi drone yang berkembang pesat juga memiliki berbagai kegunaan 

yang dapat membantu pekerjaan manusia. Mulai dari keperluan fotografi dan 

videografi, keperluan di bidang militer, hingga drone yang diaplikasikan untuk 

melakukan pemantauan pada daerah yang berbahaya seperti ketika sedang terjadi 

bencana alam [1]. Indonesia merupakan negara yang membutuhkan perkembangan 

teknologi drone, mengingat di Indonesia sering terjadi bencana alam. Dengan 

drone, kejadian bencana alam dapat diliput secara maksimal tanpa harus pergi ke 

lokasi bencana alam terjadi. 

Dalam dunia fotografi dan videografi, metode konvensional yang 

menggunakan kamera sudah mulai ditinggalkan karena banyak tempat yang sulit 

dijangkau untuk keperluan pengambilan gambar atau video. Dalam dunia olahraga 

juga metode konvensional ini dapat menyulitkan seorang juru kamera. Sebagai 
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contoh, jika ingin merekam seorang yang bersepeda pada medan yang berbukit. 

Untuk mengatasi masalah ini dapat menggunakan drone yang telah dipasangi 

kamera. Tidak hanya dapat dikendalikan secara manual, sebuah drone dapat 

beroperasi secara otomatis seperti dapat mengikuti pengguna (user) yang memiliki 

modul transceiver [2].  

Sehubungan dengan itu, penelitian ini dimaksudkan untuk membuat sebuah 

drone jenis quadcopter yang dapat terbang mengikuti manusia (user) secara 

otomatis. Flight controller Ardupilot Mega menjadi komponen utama untuk 

membuat quadcopter pengikut manusia ini di mana sensor posisi GPS digunakan 

untuk membaca koordinat user dan quadcopter sebagai acuan bagi quadcopter 

dalam mengikuti user, dan bluetooth digunakan sebagai sistem komunikasi antara 

user dan quadcopter untuk mengirim data koordinat GPS menggunakan Arduino 

Uno dan Raspberry Pi. 

Penelitian yang serupa mengenai quadcopter pengikut manusia juga pernah 

dilakukan oleh W. Mao, Z. Zhang, L. Qiu, J. He, Y. Cui, dan S. Yun di mana 

quadcopter yang dirancang dapat mengikuti pergerakan user berpindah tempat 

dengan melakukan audio and video tracking berdasarkan suara dan pergerakan dari 

user [2]. Dalam penelitian ini, quadcopter dirancang untuk dapat mengikuti 

pergerakan user berdasarkan perubahan data koordinat GPS user yang diterima 

oleh quadcopter. 

1.2 Maksud dan Tujuan 

Tugas akhir ini bertujuan untuk merancang sebuah quadcopter yang dapat 

bergerak mengikuti manusia (user) secara otomatis dengan metode follow-me. 
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Quadcopter dilengkapi dengan Raspberry Pi dan user akan dilengkapi dengan 

mikrokontroler Arduino Uno dan sensor posisi GPS untuk menentukan koordinat 

quadcopter dan user, lalu dengan menggunakan sistem komunikasi bluetooth, user 

dapat mengirim koordinat ke Raspberry Pi pada quadcopter dan quadcopter dapat 

mengikuti user dengan menggerakkan empat buah brushless dc motor yang 

kecepatannya akan dapat disesuaikan dengan kecepatan user berpindah tempat. 

1.3 Batasan Masalah 

Penelitian ini dibatasi pada perancangan quadcopter, penggunaan 

mikrokontroler Arduino Uno pada user, Raspberry Pi pada quadcopter, dan sensor 

posisi GPS untuk mendapatkan koordinat quadcopter dan user yang akan dijadikan 

sebagai acuan bagi quadcopter untuk dapat bergerak dan mengikuti menuju user 

secara otomatis. Komunikasi dilakukan dengan menggunakan modul bluetooth 

HC-05 pada Arduino Uno dan built-in bluetooth pada Raspberry Pi. Dari hasil 

komunikasi didapat jarak optimal komunikasi antar quadcopter dan user serta 

waktu respons dari komunikasi tersebut. Hasil penelitian yang diharapkan berupa 

prototype quadcopter yang dapat terbang mengikuti user. 

1.4 Metode Penelitian 

Penelitian yang dilakukan terdiri dari beberapa tahapan, yaitu studi literatur, 

perancangan dan perakitan quadcopter, troubleshooting quadcopter untuk dapat 

terbang secara manual, perancangan dan troubleshooting komunikasi bluetooth 

antar modul HC-05 pada Arduino Uno dengan Raspberry Pi untuk mengirimkan 

data koordinat yang didapat dari sensor posisi GPS, troubleshooting quadcopter 

untuk dapat terbang secara otomatis menuju user, finalisasi quadcopter dan 



 

4 

 

pembuatan laporan. Untuk penjelasan yang lebih rinci terkait metode penelitian 

dapat dilihat pada Bab III.  

1.5 Sistematika Penulisan 

 Skripsi ini akan disusun sebanyak enam bab, yang terdiri dari: 

a. Bab Pertama berisi pendahuluan yang terdiri dari latar belakang, tujuan, 

batasan masalah, metode penelitian, dan sistematika penulisan. 

b. Bab Kedua membahas landasan teori, yakni teori mengenai quadcopter, 

ArduPilot Mega, Arduino Uno, Raspberry Pi, modul bluetooth HC-05, 

sensor posisi GPS u-blox NEO-M8N, brushless dc motor, dan electronic 

speed controller (ESC). 

c. Bab Ketiga membahas metodologi penelitian yang diterapkan dalam 

perancangan dan aplikasi quadcopter ini. 

d. Bab Keempat berisi proses perancangan sistem quadcopter pengikut 

manusia yang terdiri dari perakitan quadcopter yang meliputi perakitan 

rangka, pemasangan ESC dan brushless dc motor pada rangka, 

pemrograman quadcopter dengan menggunakan aplikasi Mission Planner, 

pemasangan dan pemrograman Raspberry Pi yang dihubungkan ke 

quadcopter, perancangan sistem komunikasi bluetooth antara Arduino Uno 

dengan Raspberry Pi menggunakan modul HC-05 pada Arduino Uno yang 

dihubungkan pada sensor GPS untuk mendapatkan data koordinat.  

e. Bab Kelima membahas hasil perhitungan perancangan quadcopter, hasil 

komunikasi antara user dan quadcopter, hasil implementasi program follow-
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me pada quadcopter, hingga mengukur kemampuan dari quadcopter 

pengikut manusia. 

f. Bab Keenam berisi kesimpulan dari Tugas Akhir yang telah dikerjakan dan 

saran pengembangan quadcopter ini selanjutnya.  


