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ABSTRAK 

Ardian Dwi Purnama. 2022. Perencanaan konstruksi quadcopter sebagai alat 

pemantau kawasan lingkungan bencana untuk field triage korban bencana . 

Laporan Tugas Akhir. Institut Teknologi Nasional Malang. Fakultas Teknik 

Industri. Teknik Diploma Tiga. Dosen Pembimbing : Ir. Lalu Mustiadi, MT. 

Seiring perkembangan teknologi yang semakin maju, robot merupakan 

teknologi yang dikembangkan untuk membantu manusia dalam melakukan 

pekerjaan tertentu, misalnya pekerjaan yang membutuhkan ketelitian tinggi, 

berisiko tinggi. Salah satu teknologi robot yang sedang dikembangkan oleh 

beberapa negara adalah robot terbang baik yang berbentuk pesawat maupun 

helikopter dengan berbagai jenis. Dalam Proses pengerjaan tugas akhir ini 

penulis menggunakan metode untuk pengumpulan data yaitu study literatur, 

metode observasi, metode wawancara 

dari hasil analisa dan pembahasan dalam penelitian ini maka dirancang robot 

terbang jenis helikopter dengan empat motor dan empat baling-baling yang 

disebut quadcopter. Quadcopter dirancang menggunakan ESC (Electronic 

Speed Controller) : Alat yang digunakan sebagai pengatur kecepatan drone. FC 

(Flight controller ) : Adalah pengontrol dari drone untuk bisa bergerak sesuai 

dengan perintah. Pengendalian robot  menggunakan remote control (RC), serta 

dipasang kamera action untuk memantau kondisi lingkungan, sehingga 

diharapkan mampu memberikan solusi untuk mempercepat pencarian korban 

bencana alam dari Hasil analisa dan pembahassan proses perencanaan tugas 

akhir ini maka kontruksi quadcopter sebagai alat pemantau kawasan lingkungan 
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bencana untuk field triage korban bencana 

Kata Kunci : Perencanaan kontruksi quadcopter. 
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ABSTRACT 

Ardian Dwi Purnama. 2022. Quadcopter construction planning as a monitoring tool 

for disaster environment areas for field triage of disaster victims. Final Project 

Report. Malang National Institute of Technology. Industrial Engineering Faculty. 

Diploma Three Engineering. Supervisor : Ir. Lalu Mustiadi, MT. 

Along with the development of increasingly advanced technology, robots are 

technology developed to assist humans in doing certain jobs, for example jobs that 

require high accuracy, high risk. One of the robot technologies being developed by 

several countries is flying robots in the form of airplanes and helicopters of various 

types. In the process of working on this final project, the author uses methods for 

data collection, namely literature study, observation method, interview method 

From the results of the analysis and discussion in this study, a helicopter-type flying 

robot with four motors and four propellers is designed to be called a quadcopter. 

Quadcopter is designed using ESC (Electronic Speed Controller): A tool used as a 

drone speed controller. FC (Flight controller): Is the controller of the drone to be 

able to move according to orders. Controlling the robot using remote control (RC), 

and installing an action camera to monitor environmental conditions, so that it is 

expected to be able to provide a solution to speed up the search for victims of natural 

disasters. disaster victim triage 

Keywords: Quadcopter construction planning 
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