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BAB I  

PENDAHULUAN  

  

1.1  Latar Belakang  

Teknologi drone sedang berkembang sangat pesat di dunia [1]. Teknologi 

drone memiliki kegunaan yang tidak terbatas, di mana hanya diperlukan kreativitas 

manusia untuk pengaplikasian teknologi drone tersebut. 

Dalam beberapa tahun ini drone dimanfaatkan dalam bidang agrikultur, 

contohnya ada drone agriculture untuk menyirami tanaman di bidang pertanian 

[2], ada juga dalam bidang fotografi yang berguna untuk mengambil foto dan video 

[3], dalam bidang militer untuk memantau wilayah perang [4], bidang kehutanan 

untuk memantau fire detection untuk mencegah kebakaran hutan [5], bidang 

transportasi untuk mengantar barang menggunakan drone [6], dalam bidang 

remote sensing dalam mengukur kualitas udara [7]. 

Perkembangan teknologi drone di Indonesia masih bisa ditingkatkan lagi. 

Masyarakat Indonesia belum dapat menikmati manfaat dari teknologi drone 

dengan sepenuhnya. Masyarakat Indonesia biasanya menggunakan drone hanya 

untuk fotografi saja. Indonesia merupakan salah satu negara yang memiliki 

beberapa kota besar, contohnya kota Jakarta, yang menjadi pusat industri dan pusat 

lalu lintas. Aktivitas yang dilakukan oleh warga kota mempengaruhi kualitas udara. 

Oleh karena itu kualitas udara perlu dipantau. 

 

 



 

2 

  

Pemantauan dan pengukuran polusi udara umumnya dilakukan pada 

lokasi/stasiun terbatas dengan menempatkan sensor dan alat ukur secara permanen 

di titik-titik tertentu. Metode ini memiliki keterbatasan dalam jumlah ukuran 

sampling yang merepresentasikan area pengukuran. Hal ini disebabkan peralatan 

pengukuran yang digunakan cenderung berat, mahal jika terkait kalibrasi sensor 

[8], dan memerlukan jumlah yang banyak. Metode pengukuran lain yang umum 

digunakan adalah menggunakan pesawat atau  mempekerjakan orang lain untuk 

melakukan pengambilan sampel.  Besarnya biaya yang dibutuhkan untuk 

melakukan proses pengukuran menjadi permasalahan utama. Permasalahan lain 

adalah apabila lokasi yang akan dipantau sangat sulit diakses dan jenis polutan 

yang berbahaya misalnya CO2 yang sangat pekat. Oleh karena itu penelitian ini 

penting karena Drone dapat digunakan untuk keadaan di mana manusia ingin 

mengambil sampel udara di tempat yang berbahaya, sebuah drone dapat terbang 

secara otomatis sambil mengambil sampel udara. Penelitian tentang aplikasi aerial 

unmanned vehicle (UAV) untuk kualitas udara sebelumnya pernah dilakukan oleh 

T. Villa et al  [9] tentang prospektif dari aplikasi teknologi drone untuk pengukuran 

kualitas udara. Pada penelitian tersebut belum membicarakan tentang kemampuan 

drone untuk terbang secara otomatis, dan teknologi IoT (Internet of Things). Hal 

tersebutlah yang membedakan penelitian sebelumnya dengan penelitian sekarang. 

  

1.2  Maksud dan Tujuan  

Skripsi ini bertujuan untuk merancang sebuah drone yang dapat terbang 

secara autonomous dengan stabil dan mampu membawa sensor udara yang akan 
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mengukur kadar gas atau polusi. Drone yang dirancang adalah tipe quadcopter, 

memiliki daya angkat  ± 2 kg, dan durasi terbang selama ± 4 menit. 

1.3  Batasan Masalah  

Perancangan quadcopter ini dibatasi pada jarak terbang quadcopter secara 

autonomous dengan ketinggian ± 100 m, dan jarak tempuh ± 500m. Penerbangan 

secara autonomous bergantung kepada telemetry yang digunakan apakah 

terhubung dengan mikrokontroller dan dengan menggunakan sensor GPS 

quadcopter dapat mengikuti titik – titik yang sudah ditentukan dari mission 

planner. Batasan lain dari sensor gas yang digunakan adalah MQ 135 yang tidak 

bersifat sensitive pada satu gas khusus, namun percobaan dilakukan dengan 

menggunakan asap CO2. Adapun batasan lain mengenai IoT yang memerlukan 

koneksi internet untuk dapat mentransfer data bacaan dari sensor ke internet, yang 

dapat diakses melewati aplikasi Blynk melewati handphone. Metode yang akan 

digunakan adalah pengambilan sampel lalu dianalisis datanya. 

1.4  Metode Penelitian  

Langkah – langkah penelitian ini adalah studi pustaka, perancangan 

spesifikasi quadcopter, ujicoba terbang sistem kontrol, penyempurnaan terbang 

quadcopter di lapangan, percobaan terbang autonomous,  pengambilan data gas 

atau polusi, sensor udara diintegrasikan pada quadcopter, pengelolaan data dari 

sensor udara, finalisasi quadcopter dan pembuatan laporan. Penjelasan yang lebih 

detail tentang metode penelitian dapat dilihat pada Bab III.  

  

1.5  Sistematika Penulisan  

Tugas Akhir ini disusun menjadi enam bab, yaitu:  
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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 tentang mikrokontroller 

ardupilot mega, drone, airflow propeller, brushless motor, ESC, LiPo 

battery, dan sensor udara MQ 135. 

c. Bab Ketiga membahas metodologi penelitian yang dijalankan dalam 

perancangan quadcopter ini.  

d. Bab Keempat berisi tahap-tahap perancangan quadcopter dimulai dari 

tahap penentuan spesifikasi yang cocok untuk penelitian ini, lalu 

perancangan mekanik quadcopter, perancangan program quadcopter, 

hingga perancangan sistem untuk terbang secara autonomous. 

e. Bab Kelima berisi hasil pengukuran dan analisis data yang terdiri atas 

pengujian sistem quadcopter serta pengujian sensor udara.  

f. Bab Keenam berisi kesimpulan Skripsi yang dikerjakan dan saran untuk 

 tahap selanjutnya. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 


