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LATAR BELAKANG PROSES SISTEM

1.Fleksibilitas UAYV atau drone banyak
dimanfaatkan untuk keperluan manusia

2.Membuat Obstacle avoidance pada drone
dengan menggunakan komputasi
sederhana

3.Penelitian berfokus untuk
mengimplementasikan sensor fusion
pada drone
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Tujuan dari penelitian = ini adalah
mengimplementasikan “algoritma Sensor
Fusion pada drone agar drone dapat
menghindari obstacle dan merespon jika ada
obstacle yang berhadapan dengannya

KESIMPULAN

Penelitian ini dapat mengoperasikan drone secara otomatis agar drone dapat menghindari
halangan (obstacle) dan menganalisa jarak yang didapat ketika drone berhadapan dengan benda.
Hasil yang di dapat menunjukkan bahwa untuk mengimplementasikan drone menggunakan
Algoritma Sensor fusion yaitu dengan menggunakan 4 sensor ultrasonik , sensor gyro dan
accelerometer yang berada pada flight controller. Input dari sensor gyro dan accelerometer diproses
dengan metode Kalman filter sehingga didapatkan data sensor yang akurat dan rendah dari noise
pada saat menghasilkan output pitch dan roll, jadi input-an dari sensor ultrasonik yang mengatur
roll dan pitch pada drone dapat betjalan dengan baik.
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