BAB 1
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Beberapa tahun terakhir, kehadiran wahana pesawang tanpa awak
telah mulai menampakkan eksistensinya. Bahkan patierapa negara maju,
pesawat terbang tanpa awadAV: Unmaned Aerial Vehicle) telah menjadi
andalan bagi berbagai aspek, baik dalam hal mitiupun sipil.

Indonesia sebagai negara dengan luas wilayah yargasbesar, dengan
kondisi geografis yang beraneka macam, sudah baeaitgsangat membutuhkan
kehadiran pesawat tanpa awak ini, dikarenakan @ksmgat membantu dalam
berbagai hal, baik dari kalangan sipil, kepolis@aaupun militer. Beberapa contoh
penggunaan pesawat tanpa awak ini, dapat berupdatdu dalam pemetaan
wilayah, SAR, monitoring suatu kejadian semisalukioara/ demonstrasi, juga
dapat pula sebagai wahana pengintai bagi militar,ldin sebagainya.

Untuk membuat sebuah wahana terbang tanpa awakutkan banyak
sekali penelitian yang dilakukan, termasuk instrofamstrumen penunjangnya.
Salah satu yang cukup penting untuk dilakukan dgl@mgoptimalisasi terbang
dari suatu pesawat tanpa awak, adalah sistem kadro wahana itu sendiri,
dikarenakan wahana ini harus dapat secara mamdenguasai’ dirinya sendiri,
sehingga dapat melakukan tugas / misi yang diberiegadanya. Sistem kontrol
ini akan mengatur empat bagian utama dari sisterakgeada wahana terbang
tanpa awak ini, yaitthrottle, aileron, ruder danelevator. Throttle akan mengatur
kecepatan pesawat melakngine pesawataileron akan mengatur geraiolling,
rudder akan mengatur gerafawing, danelevator akan mengatur gergsitching
pada pesawat.

Model matematik dari wahana pesawat tanpa awakasagigerlukan
dalam mengembangkan dan menguiji sistem kontroDiawii model matematik ini,
sistem kontrol akan diuji melalui beberapa tahapsehingga apabila telah
menemukan sebuah sistem kontrol yang tepat, mabat démplementasikan ke
wahana pesawat tersebut.
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Pada beberapa wahana terbang tanpa awak, wahaswesuter dari
beberapa sistem dan sub sistem yang saling bebabudan terintegrasi, yang
salah satu sistemnya adalah sistem kontrol untwkgasi, posisi dan attitude
wahana. Pada sistem kontrol terdiri dari beberajpassstem, yaitiMain System
yang merupakan sistem utama, yang bertugas setmagaicontroller dari sistem
kontrol ini. Pada sistem utama ini terhubung bgmeraub sistem, antara lain
sistem IMU (nnertial Measurement Unit), GPS (lobal Positioning System),
Sistem Kontrol Sirip dan beberapa sub sistem lain.

Sistem kontrol sirip, merupakan salah satu subersistlari kontrol
pesawat terbang yang berfungsi untuk mengendabjeaakan dan posisi sudut
sirip pada bidang gerak pesawat terbang. Keberadga@nsistem ini sangat
penting, dikarenakan posisi sudut dari sirip pesaesdang sangat menentukan
kondisi / sikap terbang pada pesawat terbang. Kleaal posisi pada sudut sirip
dari yang seharusnya akan berakibat pada sikapvpesarbang yang tidak sesuai
dengan sikap normalnya, yang akan mengakibatkamligiopesawat menjadi
tidak stabil, bahkan dapat berakibat fatal apakésalahan posisi sudut sirip ini
sangat besar.

Pada penelitian ini, akan dibahas mengenai kogeochk sirip elevator
pada pesawat terbang tanpa awak. Sirip elevatanpakan bidang gerak pesawat
terbang yang akan mengatur sikap pesawat padalargitudinal, dimana sirip
ini akan mengatur gergktch dari pesawat terbang. Sirip elevator digerakkai ol
motor servo yang ditempatkan pada bagian tengah bdalan pesawat, yang
dihubungkan ke sirip elevator dengan mekanisme samgengungkit dengan
menggunakan pipa besi pejal dengan diametemm dan panjang 60 cm. Hal
ini sangat memungkinkan terjadinya ketidakakuragiasisi pada sudut elevator.
Kesalahan posisi sudut dari sirip elevator ini akangakibatkan gerakaptch
pada pesawat terbang tanpa awak yang tidak sesngad yang seharusnya, yang
diatur dari sistem kontrol utama pada pesawat tgrlbanpa awak. Semakin besar
kesalahan pada sudut sirip elevator ini, akan niebgtkan gerakamitch yang
berlebihan pada pesawat, yang akan mengakibatksawpé menjadi kehilangan
daya angkat, yang dapat menyebabkan jatuhnya pe$alw&ehingga, kontrol
gerak sirip elevator ini merupakan bagian pentiragi distem kendali pada
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pesawat tanpa awak, karena dengan adanya kontak gada sirip elevator ini,
maka posisi sudut dari sirip ini akan selalu dageguai dengansommand dari
sistem navigasi pesawat dengan baik, sehingga péstan selalu berada pada

kondisi stabil.

1.2 Perumusan Masalah

Posisi sudut sirip elevator yang tidak sesuai derrgéerensi sudut dari
sistem navigasi pesawat tanpa awak akan menga&ibgtrakamitch yang tidak
sesuai dengan kondisi yang seharusnya, bahkan dagagakibatkan pesawat
kehilangan daya angkatnya. Untuk mengatasi peraiasal tersebut maka
diperlukan sebuah sistem kontrol yang akan mendi@adaposisi sudut dari sirip

elevator pada pesawat tanpa awak ini dengan baik.

1.3 Tujuan Penéelitian

Pada penelitian ini akan dibuat kontrol untuk gesakut sirip elevator
pesawat tanpa awak dengan met®® Tuning dengan tujuan untuk dapat
mengendalikan gerak sirip ini ketika program kenthalditanamkan pada sistem
kontroler aktuator pada sirip elevator pesawatdaapak.

1.4 Pembatasan Masalah

Karena sangat luasnya cakupan dari kontrol pesawatka pada
penelitian ini dibatasi pada kontrol untuk gerakpselevator pada pesawat tanpa
awak dengan metode PIDuning dengan teknikciancone, kemudian menguiji
kontrol sirip elevator ini dengan mengimplementasikya pada pesawat terbang
tanpa awak. Pesawat yang digunakan dalam penelitaradalah pesawat

aeromodelling jenis Trainer-40.

1.5 Sistematika Penulisan

Pada tesis ini ada lima bab penulisan, yang masiagjng bab tersebut
akan menjelaskan secara bertahap mengenai kesatusihesis ini.

Bab satu merupakan pendahuluan yang akan menjelasktang latar

belakang, permasalahan, tujuan penelitian, permdraasnelitian dan sistematika

Universitas Indonesia

Pengembangan sistem..., Endro Artono, FT Ul, 2010.



penelitian. Pada bab kedua akan diuraikan teori-tetama yang akan
mendukung penelitian yang akan dilakukan, terutéangang teknik kontrol PID
Tuning , ciancone chart, dan mikrokontroler. Bab tiga membahas tentang
perancangan kontrol dengan PIDning dengan teknilkiancone untuk gerak sirip
pesawat dan perancangan pemrograman pada mikrokentBab empat akan
menguraikan tentang pengujian kontrol pada geralp ®levator kemudian
menghubungkannya pada pesave&tomodelling untuk menguji kehandalan
kontrol ini dalam mengendalikan gerak sidpvator saat pesawat dalam keadaan
terbang. Bab lima merupakan kesimpulan dan saran k@seluruhan hasil

penelitian ini.
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