
66 
 

DAFTAR PUSTAKA 
Bresciani, T., 2008. Modelling Identification and Control of a Quadrotor 

Helicopter. English, 4(October), p.213. 
Domingues, J.M.B., 2009. Quadrotor prototype. Instituto Superior Tecnico, 

Universidade Tecnica de Lisboa. 
Kardono, Effendi AK, R. & Fatoni, A., 2012. Perancangan dan Implementasi 

Sistem Pengaturan Optimal LQR untuk Menjaga Kestabilan Hover pada 
Quadcopter. Jurnal Teknik ITS, 1, pp.7–13. 

Kusuma, W., Effendi, R. & Iskandar, E., 2012. Perancangan dan Implementasi 
Kontrol Fuzzy-PID pada Pengendalian Auto Take-Off Quadcopter UAV. , 
pp.1–7. 

Kusumo, R.B., 2015. Implementasi Metode PID Fuzzy pada Quadrotor untuk 
Gerak Terbang Maju. 

Mulyani, Astrowulan, K. & Susila, J., 2012. Autolanding Pada UAV (Unmanned 
Aerial Vehicle) Menggunakan Kontroler PID-Fuzzy. , pp.1–5. 

Nasiri, S. et al., 2010. Motion processing: the next breakthrough function in 
handsets. InvenSense Inc., July 2009, pp.1–10. 

Ogata, K., 2010. Modern Control Engineering Fifth Edit., New Jersey: Prentice 
Hall. 

Passino, K.M. & Yurkovich, S., 2009. Fuzzy control, California. 
Pogram, D.F., 2014. Implementasi Metode Penala Konstanta PID Berdasarkan 

Logika Fuzzy pada Quadrotor. 
Prabowo, A.H., 2015. Implementasi PID Fuzzy pada Quadrotor untuk Lepas 

Landas dan Mendarat secara otomatis. , p.64. 
Santos, M., López, V. & Morata, F., 2010. Intelligent fuzzy controller of a 

quadrotor. Proceedings of 2010 IEEE International Conference on 
Intelligent Systems and Knowledge Engineering, ISKE 2010. 

Sivanandam, S.N., Sumathi, S. & Deepa, S.N., 2007. Introduction to fuzzy logic 
using MATLAB, Heidelberg. 

Toledo, B.C., Gennaro, S. Di & Jurado, F., 2012. Trajectory Tracking for a 
Quadrotor via Fuzzy Regulation. Centro de Investigación y de Estudios 

IMPLEMENTASI METODE PID FUZZY PADA SISTEM PENERBANGAN QUADROTOR UNTUK
PENELUSURAN LORONG
DESCA TRI PAULUS, Andi Dharmawan, S.Si., M.Cs.
Universitas Gadjah Mada, 2015 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/



67 
 

 
 

Avanzados del I.P.N., pp.1–6. 
Wicaksono, H., 2013. Self Stabilizing 1 Axis QuadCopter Using T2-Fuzzy 

Controller. Seminar Riset dan Teknologi (SRITI). 
Yacef, F., Bouhali, O. & Hamerlain, M., 2014. Adaptive fuzzy backstepping 

control for trajectory tracking of unmanned aerial quadrotor. 2014 
International Conference on Unmanned Aircraft Systems, ICUAS 2014 - 
Conference Proceedings. 

 
  

IMPLEMENTASI METODE PID FUZZY PADA SISTEM PENERBANGAN QUADROTOR UNTUK
PENELUSURAN LORONG
DESCA TRI PAULUS, Andi Dharmawan, S.Si., M.Cs.
Universitas Gadjah Mada, 2015 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/


