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ABSTRAK 

.Sistem kontrol merupakan suatu sistem yang digunakan untuk mengendalikan, memerintah dan mengatur keadaan dari suatu sistem yang 

kita inginkan agar mempermudah dan mempercepat suatu proses yang diharapkan bisa dihasilkan output yang bagus, stabil dan akurat. Metode 

FLC (Fuzzy Logic Controller) banyak diterapkan di bidang industri. Kontroler ini memiliki parameter-parameter yang dikembangkan untuk 

mengatasi konsep nilai yang terdapat diantara kebenaran (Truth) dan kesalahan (False). Dengan menggunakan Fuzzy Logic kontrolel  nilai yang 

dihasilkan bukan hanya ya (1) atau tidak (0) tetapi seluruh kemungkinan diantara 0 dan 1 dan dalam bentuk aturan-aturan jika-maka (if-Then 

Rules),  Penelitian ini juga melmbuat simulasi pada software matlab, dimana dengan cara  membuat variable keanggotaan dengan membuat studi 

kasus terlebih dahulu, Seperti pada penelitian ini mengendalikan quadcopter menggunakan 4 unit motor dan kecepatan motor sebagai outputnya, 

dengan penggerakan sudut qartesius yaitu picht, roll, Yaw sebagai inputnya, , Dimana input tersebut sebagai gerakan roll Pada sudut X, picht pada 

sudt Y, yaw  pada sudut Z dengan range sudut -45° - 45°  dan ouput, 4 unit motor dengan range PWM 0 – 400, Setelah melakukan pengelompokan 

variable keanggotaan selanjutnya untuk menuntukan rull base penulis membuat rull pada jendela software matlab yang dinamakan rull viewer, 

dengan cara melakukan penglogikaan, contoh ketika eror yanga terjadi pada quadcopter berkisar 0 - 45 antara variable keanggotaan kiri,  yang di 

akibatkan oleh adanya perbedaan kecepatan putaran dari keempat motor penggerak untuk mengatasi permasalahan ini, Berdasarkan configurasi 

susunan motor  dimana pada posisi kiri pada quadcopter terdapat motor 4 dan 3  Maka untuk mengatasi eror tersebut di butuhkan penambahan 

kecepatan untuk penyeimbangkan posisi pada quadcopter, logika ini lah yang di gunakan untuk membuat aturan aturan yang berlaku pada fuzzy 

logic, lalu pada pengelompokan keanggotaan diatas yang dibuat berbentuk rull base menggunakan matlab dapat kita simpulkan berbentuk tabel, 

Respon pada pengujian sudut Roll, Picht, Yaw dari rull  menghasilkan grafik smoot atau berosilasi pada gerak quadcopter . 

Kata Kunci : FLC (Fuzzy Logic Controller), Motor Brushless, aturan If-Then Rules, Roll, Picht dan Yaw, Matlab, rull base. 

 
 

1. PENDAHULUAN 

     UAV dikenal sebagai pesawat terbang tanpa awak atau dikenal juga 

dengan istilah UAS (Unmanned Aircraft System). Jenis UAV antara 

lain quadcopter, Quadcopter adalah UAV dengan empat buah motor 

dan menggunakan beberapa komponen elektronika sebagai pengontrol 

seperti Electronic Speed Control (ESC) sebagai kontrol kecepatan 

motor pada quadcopter 

2. METODOLOGI PENELITIAN 

 Penelitian ini dimulai dari identifikasi masalah dan studi literatur, 

perancangan alat dan software, pengujian, kemudian melakukan 

pembahasan dan analisa. 

3. HASIL DAN PEMBAHASAN 

 

3.1 Bentuk Fisik Alat 

 

Pada penelitian ini alat yang dibuat adalah dari quadcopter, Pesawat 

tanpa awak ini yang menggunakan 4 buah motor yang di rancang dan 

menerapkan sistem kendali logika fuzzy (Fuzzy Logic).Bentuk fisik 

quadcopter dapat dilihat pada gambar 1. 

 
Gambar 3.1 : Quadcopter 

3.2 Pengujian Sistem Kendali Fuzzy Logic Pada Quadcopter 

Pada penelitian ini dilakukan pengujian system kendali fuzzy 

logic dengan variable keanggootaan seperti sebagai berikut : 

Tabel 3.1 Variabel Keanggotaan Fuzzy Logic 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Dengan Pengujian pertama metode fuzzy logic terhadap sudut Roll, 

pada tabel rule base 4.5 dia atas diharapkan fuzzy logic diharapkan 

mampu mengatasi error yang terjadi pada sudut Roll, Hasil dari 

pengujian respon kecepatan pada motor lambat dan tetap dari posisi 

0°, Berikut adalah hasil dari grafik respon system dengan 

menggunakan rule base 1. 

 

 

 
Gambar 3.3 : Hasil grafik dari sudut roll  pengujian 1 

KESIMPULAN 

 Kesimpulan dari penelitian ini antara lain : Pada aturan yang dibuat, 

output dari sistem kendali fuzzy logic tidak lebih 30% dari nilai PWM 

motor penggerak, hal ini mengakibatkan lonjakan perubahan posisi 

quadcopter terhadap nilai set point tidak terlalu tinggi, namun pada 

pengujian ini gerak quadcopter pada sudut yaw mengakibatkan 

quadcopter lebih sering berputar, terlihat dari grafik, gambar, dimana 

bentuk gelombang yang ada pada grafik tersebut sedikit lebih rapat atau 

terlihat menumpuk, yang artinya quadcopter lebih sering mengalami 

perubahan posisi pada sudut yaw.  
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