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ABSTRAK

DESAIN SISTEM KONTROL LINEAR QUADRATIC GAUSSIAN
UNTUK KESTABILAN UNMANNDED AERIAL VEHICLE TIPE

OCTOCOPTER

Perkembangan teknologi saat ini mendorong kemajuan dengan pesat
pada bidang Unmanned Aerial Vehicle (UAV) atau juga dikenal dengan
nama drone. Salah satu jenis UAV adalah octocopter yang memiliki sistem
dinamik nonlinear dan tidak stabil, sehingga diperlukan perancangan
sistem kontrol yang baik untuk menghasilkan octocopter yang stabil.
Penelitian ini bertujuan untuk menganalisis sistem dari octocopter dan juga
menerapkan rancangan sistem kontrol Linear Quadratic Gaussian (LQG)
guna menghasilkan octocopter yang stabil saat terbang di udara. Metode
LQG sendiri merupakan kombinasi dari metode Kalman Filter sebagai
peng-estimasi variabel state yang tidak terukur dan Linear Quadratic
Regulator (LQR) sebagai pengontrol proses menggunakan state yang telah
diestimasi. Perancangan LQG dalam penelitian ini dilakukan
menggunakan perangkat lunak MATLAB simulink, dengan melihat respon
sistem dari kestabilan roll, pitch, dan yaw. Hal ini dikarenakan ketiga
parameter tersebut merepresentasikan kestabilan orientasi yang menjadi
dasar kestabilan sistem. Hasil analisis sistem menunjukkan octocopter
yang digunakan memiliki titik stabil melalui metode nilai eigen. Selain itu
terpenuhi juga untuk uji keteramatan dan keterkontrolan dikarenakan nilai
rank sama dengan besar vektor state yaitu sebesar 12 yang didapatkan dari
analisis bebas linear pada baris dan kolomnya. Hasil dari simulasi
menunjukkan bahwa LQG mampu menstabilkan octocopter dengan baik,
dengan catatan waktu kurang dari 0,3 detik pada semua gerak rotasi
octocopter.

Kata kunci: Gerak Rotasi, LQG, Octocopter, Sistem Kontrol, UAV
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ABSTRACT

DESIGN OF A LINEAR QUADRATIC GAUSSIAN CONTROL
SYSTEM FOR THE STABILITY OF AN OCTOCOPTER-TYPE

UNMANNED AERIAL VEHICLE

Current technological developments are driving rapid progress in the
field of Unmanned Aerial Vehicles (UAVs), also known as drones. One
type of UAV is the octocopter, which has a nonlinear and unstable dynamic
system, requiring the design of a good control system to produce a stable
octocopter. This study aims to analyze the octocopter system and also
apply the Linear Quadratic Gaussian (LQG) control system design to
produce a stable octocopter when flying in the air. The LQG method itself
is a combination of the Kalman Filter method as an estimator of
unmeasured state variables and the Linear Quadratic Regulator (LQR)
method as a process controller using the estimated state. The LQG design
in this study was carried out using MATLAB Simulink software, by
observing the system response in terms of roll, pitch, and yaw stability.
This is because these three parameters represent orientation stability, which
is the basis of system stability. The system analysis results show that the
octocopter used has a stable point through the eigenvalue method. In
addition, the controllability and stability tests are also satisfied with a rank
of 12 obtained from the linear freedom analysis on the rows and columns.
The simulation results show that LQG is able to stabilize the octocopter
well, with a time of less than 0,3 seconds for all octocopter rotational
movements.

Keywords: Rotational Motion, LQG, Octocopter, Control System, UAV
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