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ABSTRAK 
 

 

Dalam beberapa tahun terakhir drone telah menjadi alat populer yang digunakan 

dalam beberapa aktivitas seperti pemotretan, militer serta hiburan. Dalam 

pengoperasiannya memerlukan keterampilan dan ketelitian dalam 

menyeimbangkan sebuah drone. Salah satu upaya untuk meningkatkan 

keterampilan dalam menerbangkan sebuah drone, dibutuhkan sebuah sistem 

tambahan agar drone dapat diterbangkan dengan seimbang. Maka dari itu dilakukan 

pengujian penerapan sistem pengendali orientasi pada sebuah drone dengan 

menggunakan Arduino Nano dan sensor MPU6050. Pengujian ini bertujuan untuk 

melihat seberapa efektif sistem pengendali orientasi dalam mengandalikan 

perubahan kecepatan pada masing-masing motor drone. Perubahan kecepatan 

didapat dengan mengolah hasil pembacaan sudut berdasarkan pergerakan  drone. 

Sebagai pendukung pengujian ini, dibuatlah sebuah sistem pengendali orientasi 

dengan menggunakan arduino. Arduino berfungsi untuk mengolah pembacaan 

sudut yang terdeteksi oleh sensor MPU6050. Hasil pembacaan tersebut dikirim ke 

masing-masing motor drone agar dapat merubah kecepatan putarannya. 

Berdasarkan hasil pengujian, menunjukkan bahwa sistem pengendali orientasi yang 

diterapkan pada sebuah drone tidak efektif apabila menggunakan drone yang telah 

terjual di pasaran. Namun, sistem pengendali orientasi ini bisa menjadi efektif 

apabila digunakan pada drone yang dirakit sendiri.  

Kata Kunci :  Drone, Pengendali Orientasi, Kecepatan, Motor, Efektif 
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ABSTRACT 

 
In recent years drones have become a popular tool used in several activities such 

as photography, military and entertainment. Operation requires skill and precision 

in balancing drones. One of the effort to improve skills in flying a drone, an 

additional system is needed so that drone can be flown in a balanced manners. 

Therefore, testing was carried out on the implementation of the orientation control 

systems on drone using Arduino Nano and MPU6050 sensor. This test aims to 

seehow effective the orientation control systems is in controlling speed changes on 

each drone motor. Speed changes is obtained by processing the angle reading 

based on drone’s movement. To support this test, an orientation control system was 

created using Ardiano. Arduino function to process angle readings detected by 

MPU6050 sensor. The reading results are sent to each drone motor so that it can 

changes the rotation speed. Based on test results, shows that the orientation control 

system applied to a drone is not effective when using drones that are already sold 

on the market. However, this orientation control system can be effective when used 

on self-assembled drones. 

Keywords: Drones, Orientation System, Speed, Motor, Effective 
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