KENDALI KESTABILAN SIKAP TERBANG QUADTILTROTOR PADA GERAK TRANSLASI
ANDI DHARMAWAN, Dr. Tech. Ahmad Ashari, M.lkom.; Dr. Agfianto Eko Putra, M.Si.

Universitas Gadjah Mada, 2017 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

UNIVERSITAS
GADJAH MADA

DISERTASI

KENDALI KESTABILAN SIKAP TERBANG
QUADTILTROTOR PADA GERAK TRANSLASI

FLIGHT ATTITUDE STABILITY CONTROL OF QUADTILTROTOR IN
TRANSLATION MOVEMENT

ANDI DHARMAWAN
12/339729/SPA/00442

PROGRAM STUDI S3 ILMU KOMPUTER
DEPARTEMEN ILMU KOMPUTER DAN ELEKTRONIKA
FAKULTAS MATEMATIKA DAN ILMU PENGETAHUAN ALAM
UNIVERSITAS GADJAH MADA
YOGYAKARTA

2017



KENDALI KESTABILAN SIKAP TERBANG QUADTILTROTOR PADA GERAK TRANSLASI
ANDI DHARMAWAN, Dr. Tech. Ahmad Ashari, M.lkom.; Dr. Agfianto Eko Putra, M.Si.

Universitas Gadjah Mada, 2017 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

UNIVERSITAS
GADJAH MADA

DISERTASI

KENDALI KESTABILAN SIKAP TERBANG
QUADTILTROTOR PADA GERAK TRANSLASI

FLIGHT ATTITUDE STABILITY CONTROL OF QUADTILTROTOR IN
TRANSLATION MOVEMENT

Disertasi untuk memperoleh derajat Doktor dalam IiImu Komputer
pada Universitas Gadjah Mada

ANDI DHARMAWAN
12/339729/SPA/00442

PROGRAM STUDI S3 ILMU KOMPUTER
DEPARTEMEN ILMU KOMPUTER DAN ELEKTRONIKA
FAKULTAS MATEMATIKA DAN ILMU PENGETAHUAN ALAM
UNIVERSITAS GADJAH MADA
YOGYAKARTA

2017



	HALAMAN PENGESAHAN
	PERNYATAAN
	KATA PENGANTAR
	DAFTAR ISI
	DAFTAR GAMBAR
	DAFTAR TABEL
	DAFTAR SIMBOL
	INTISARI
	ABSTRACT
	BAB I  PENDAHULUAN
	BAB 1. PENDAHULUAN
	1.1. Latar Belakang
	1.2. Perumusan Masalah
	1.3. Batasan Masalah
	1.4. Tujuan
	1.5. Manfaat Penelitian
	1.6. Kontribusi Penelitian
	1.7. Keaslian Penelitian
	1.8. Sistematika Penulisan

	BAB II  TINJAUAN PUSTAKA
	BAB 2. TINJAUAN PUSTAKA
	BAB III  LANDASAN TEORI
	BAB 3. LANDASAN TEORI
	3.1. UAV (Unmanned Aerial Vehicle) dan Quadrotor
	3.2. Pemodelan Quadrotor
	3.2.1. Kinematika quadrotor
	3.2.2. Dinamika quadrotor

	3.3. Inertial Measurement Unit (IMU)
	3.3.1. Akselerometer
	3.3.2. Giroskop

	3.4. Kalman filter
	3.5. Pemodelan dengan State Space
	3.6. Linear Quadratic Regulator (LQR)
	3.7. Kendali Integral

	BAB IV  METODE PENELITIAN
	BAB 4. METODE PENELITIAN
	4.1. Bahan dan Peralatan
	4.2. Tahapan Penelitian
	4.3. Analisis Sistem
	4.4. Pemodelan Quadtiltrotor
	4.4.1. Kinematika quadtiltrotor
	4.4.2. Dinamika quadtiltrotor

	4.5. Sistem Kendali Quadtiltrotor
	4.5.1. Sistem kendali quadtiltrotor dengan state space
	4.5.2. Sistem kendali quadtiltrotor dengan LQR
	Kutub-kutub (poles) sistem kalang terbuka
	Sistem controllability
	Linear Quadratic Controller (LQR)
	LQR dengan referensi state
	LQR dengan referensi state dan Integrator

	4.5.3. Sistem kendali quadtiltrotor dengan LQG

	4.6. Penentuan Parameter Kendali
	4.6.1. Penentuan parameter kendali LQR saat terbang hovering.
	4.6.2. Penentuan parameter kendali LQR saat gerak translasi.

	4.7. Rancangan pengujian sistem
	4.7.1. Pengujian tanpa gangguan proses dan sensing
	4.7.2. Pengujian dengan gangguan proses dan tanpa gangguan sensing
	4.7.3. Pengujian gangguan proses dan gangguan sensing


	BAB V  PENENTUAN PARAMETER KENDALI
	BAB 5. PENENTUAN PARAMETER KENDALI
	5.1. Hasil Penentuan Nilai Parameter Pemodelan dan Simulasi
	5.2. Hasil Penentuan Parameter Kendali LQR pada Saat Hovering
	5.2.1. Hasil penentuan parameter 𝐐 untuk sudut roll
	5.2.2. Hasil penentuan parameter 𝐐 untuk sudut pitch
	5.2.3. Hasil penentuan parameter 𝐐 untuk sudut yaw

	5.3. Hasil Penentuan Parameter Kendali LQR Saat Gerak Translasi

	BAB VI  HASIL DAN PEMBAHASAN
	BAB 6. HASIL DAN PEMBAHASAN
	6.1. Hasil Pengujian Gerak Translasi Tanpa Gangguan Proses dan Sensing.
	6.2. Hasil Pengujian Gerak Translasi dengan Gangguan Proses dan Tanpa Gangguan Sensing.
	6.2.1. Hasil pengujian tanpa Integrator
	6.2.2. Hasil pengujian dengan Integrator

	6.3. Hasil Pengujian Gerak Translasi dengan Gangguan Proses dan Gangguan Sensing.
	6.3.1. Hasil pengujian tanpa Integrator
	6.3.2. Hasil pengujian dengan Integrator

	6.4. Hasil Pengujian Kendali LQG dan Perbandingan dengan Metode Lainnya

	BAB VII  KESIMPULAN DAN SARAN
	BAB 7. KESIMPULAN DAN SARAN
	7.1. Kesimpulan
	7.2. Saran

	DAFTAR PUSTAKA



