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PENDAHULUAN

1.1  Latar Belakang

Perkembangan teknologi dalam era revolusi industri 4.0, tepatnya di bidang
Unmanned Aerial Vehicles (UAV) atau robot yang dapat terbang di udara dan juga
dikenal sebagai drone demikian cepat dan pesat, serta mempunyai banyak fungsi.
Salah satu fungsinya adalah sebagai alat pengantar barang yang dapat terbang di
udara, alat pemadam kebakaran, dapat juga membantu para petani dalam
melakukan penyiraman di udara dan sebagainya. Khususnya dalam bidang militer
pesawat tanpa awak atau drone dapat diaplikasikan sebagai pesawat mata-mata
untuk melihat kondisi di medan perang ataupun untuk memonitor lokasi tertentu.
Pesawat tanpa awak umumnya berbentuk quadcopter atau drone dengan
menggunakan 4 buah motor beserta 4 buah propeller dan juga dapat berbentuk
pesawat terbang yang sangatlah mudah dikenali bentuknya untuk melakukan
pengintaian dalam medan perang karena tidak dapat berkamuflase dengan
lingkungan sekitarnya. Dari permasalahan ini, pesawat tanpa awak yang
menyerupai burung yang disebut ornithopter dirancang untuk dapat diaplikasikan
di bidang ini karena dapat berkamuflase dengan lingkungan sekitarnya. Penelitian
ornithopter sebelumnya oleh Zachary John Jackowski [1] sudah banyak yang
meneliti tetapi penelitian ini berbeda karena menggunakan alat dan bahan yang

relatif murah.



1.2 Maksud dan Tujuan

Penelitian ini bertujuan untuk merancang robot yang dapat terbang
menyerupai burung atau dinamakan ornithopter dan dapat dikendalikan oleh
manusia dengan pengendali jarak jauh. Ornithopter dirancang untuk meniru bentuk
dan gerakan burung yang dapat terbang dengan mengepakkan kedua sayapnya.
Penelitian ini berfokus pada perancangan ornithopter yang dapat terbang dengan

mengepakkan kedua sayapnya, dan dikendalikan dengan jarak jauh.

1.3  Batasan Masalah

Penelitian ini dibatasi pada desain robot berbentuk burung yang dapat
mengepakkan kedua sayapnya dengan satu tulangan dari setiap sayapnya yang
menggunakan bahan carbon fiber dan body menggunakan bahan Akrilik. Sistem
kontrol yang digunakan adalah radio kontrol dengan receiver sinyal PWM. Hasil
penelitian yang diharapkan adalah sebuah robot yang berbentuk seperti burung dan

dapat terbang seperti burung.

1.4  Metode Penelitian

Penelitian yang dilakukan terdiri dari beberapa langkah, yaitu studi pustaka,
perancangan fisik prototipe ornithopter, perancangan sistem kontrol, optimasi dan
troubleshooting prototipe, finalisasi robot dan pembuatan laporan. Penjelasan yang

lebih detail mengenai metode penelitian dapat dilihat pada Bab I11.



1.5

Sistematika Penulisan

Skripsi ini disusun menjadi enam buah bab, yaitu:

a.

Bab Pertama berisi pendahuluan yang terdiri dari latar belakang, tujuan,
batasan masalah, metode penelitian, dan sistematika penulisan.

Bab Kedua membahas landasan teori, yakni teori tentang drone, brushless
DC motor, motor servo, dan PWM.

Bab Ketiga membahas metodologi penelitian yang dijalankan dalam

penelitian robot ornithopter ini.

. Bab Keempat berisi tahap-tahap perancangan robot ornithopter yang

terbagi atas perancangan mekanik robot meliputi body hingga hasil akhir,
perancangan sistem elektronik, hingga perancangan algoritma sistem.
Bab Kelima berisi hasil pengukuran dan analisis data yang meliputi
pengujian sistem elektronik serta pengujian terbang dari robot ini.

Bab Keenam berisi kesimpulan Skripsi yang dikerjakan dan saran

untuk pengembangan robot ini selanjutnya.



