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ABSTRAK

Penelitian ini bertujuan untuk membuat sebuah kontrol board yang dapat
menyetabilkan terbang QuadCopter. Dengan menggunakan frame kayu balsa,
ESC plush 30A, motor brushless 1275KV, didesain sebuah kontrol board yang
mengendalikan kecepatan putar motor brushless dengan memberikan pulsa
yang bervariasi pada ESC. Pengendalian kecepatan motor brushless secara
closed-loop menggunakan sistem kontrol T2-Fuzzy dengan sensor accelerometer
MMA-7361 dan sensor gyroscope GS-12. Desain T2-Fuzzy diharapkan bisa
mengeliminir tingkat noise atau kenonlinearan sensor sehingga QuadCopter
dapat terbang dengan stabil. Pada penelitian awal ini tentang kontrol board
diperlukan sistem test bench yang dapat menghindari QuadCopter dari
kerusakan akibat kesalahan sistem kontrol board di awal pengujian. Hanya saja
akibat test bench model diikat dengan seutas tali, menyebabkan pengujian
hanya dilakukan pada 1 axis saja. Dengan menambahkan parameter Gain,
diperoleh Gain yang optimal adalah 0.5 dengan respon yang cukup cepat
namun dengan osilasi yang singkat. Gain 0.3 diamati osilasi yang lebih cepat
stabil namun respon kurang, sedangkan Gain 0.8 mempunyai respon cepat

namun osilasi cukup lama.

Kata Kunci: T2-Fuzzy, Stabilisator 1 axis, Sensor Accelerometer MMA-7361,
Sensor Gyroscope GS-12
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