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Quadcopter merupakan wahana terbang yang memiliki 4 rotor bersifat underactuated. Sifat quadcopter yang
merupakan sistem yang kompleks akibat coupling antar variabelnya menjadikan desain pengendali yang
cukup rumit. Diperlukan adanya pengendali yang mudah untuk dapat diaplikasikan pada quadcopter. Untuk
melakukan percobaan pengaplikasian pengendali pada quadcopter, sistem pengendali tersebut harus
dilakukan percobaan pada simulasi untuk mengetahui hasilnya. Oleh karenaitu, peneliti mengusulkan
pengendalian DIC yang berbasis deep neural networks (DNN) dan long-short term memory (LSTM)
diujikan pada simulator sebelum akhirnya pada quadcopter asli. LSTM digunakan memiliki arsitektur
pendukung untuk data sekuensial sebagaimana pergerakan trgjektori. Sistem kendali dengan LSTM ini
dihasilkan galat M SE yang lebih rendah dibanding DNN. Kinerja LSTM lebih baik dibandingkan dengan
DNN. Selain itu, terdapat beberapa faktor — faktor terjadi peningkatan galat ketika diintegrasikan pada
simulator Gazebo untuk bahan evaluasi terhadap pengendali berbasis yang sama diaplikasikan pada
guadcopter aslinya.

...... Quadcopter isaflying vehicle that has 4 rotors that are underactuated. The nature of the quadcopter
which is acomplex system due to the coupling between the variables makes the controller design quite
complicated. An easy controller is needed to be applied to the quadcopter. In order to experiment with the
application of the controller on the quadcopter, the control system must be experimented within a
simulation to find out the results. Therefore, the researcher proposes that DIC control based on Deep Neural
Network and Long-Short Term Memory be tested on a simulator before finally on area quadcopter. LSTM
is used to have a supporting architecture for sequential data as well as trgjectory movement. The controller
with this LSTM produces alower MSE error than DNN. LSTM performance is better compared to DNN. In
addition, there are several factors that increase the error when integrated into the simulator for evaluation of
the same based controller applied to the original quadcopter.
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