MONITORING KEADAAN UDARA
MENGGUNAKAN UAV (UNMANNED AERIAL
VEHICLE) BERBASIS WAYPOINT

Nama : Achmad Suroto
NRP : 130431100101
Program Studi : Teknik Elektro
Dosen Pembimbing : Achmad Ubaidillah, Ms, S.T., M.T.
Miftachul Ulum S.T., M.T.
ABSTRAK

Kurangnya perhatian terhadap gas berbahaya seperti
karbonmonoksida (CO) dan partikel debu (PM10) dapat memberikan
dampak buruk bagi lingkungan dan makhluk hidup yang menghirupnya.
Dengan bertambahnya industri semakin besar tingkat pencemaran udara.
Sistem monitoring keadaan udara industri umumnya dilakukan dengan
cara menempatkan sensor pada titik-titik tertentu sehingga tidak efisien
dan membuang banyak biaya. Oleh sebab itu dibutuhkan suatu alat yang
dapat memonitor keadaan udara di tempat-tempat sulit yang tidak dapat
dijangkau oleh manusia yang diimplementasikan pada Unmanned Aerial
Vehicle (UAV) atau quadcopter. Sistem kerja dari alat ini adalah
quadcopter digunakan untuk membantu misi monitor keadaan udara.
Quadcopter dapat bergerak secara otomatis berdasarkan kompas dan
Global Position System (GPS). Penggunaan sensor gas MQ-7 dan sensor
debu GP2Y1010AUOF dapat membantu quadcopter untuk memonitor
keadaan udara. Data yang dihasilkan dari sensor gas MQ-7 dan sensor
debu GP2Y1010AUOF dikirmkan menggunakan telemetry 915 MHz
kemudian diolah di PC/Laptop menggunakan metode fuzzy sugeno
untuk menentukan output dari keadaan udara. Pengujian hasil
monitoring dilakukan dengan membandingkan data di Dinas
Lingkungan Hidup Provinsi Jawa Timur sebagai acuan. Hasil pengujian
menunjukkan  kesalahan  rata-rata  monitoring  untuk  gas
karbonmonoksida 3.31% dan partikel debu 8.77%. Dan kesalahan
waypoint sebesar 2-5 meter.

Kata kunci: quadcopter, waypoint, sensor gas, sensor debu, keadaan
udara.
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