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ABSTRAK

Aplikasi Unmanned Aerial Vehicle (UAV) membutuhkan Inertial Measurement
Unit (IMU) untuk meningkatkan kecepatan akurasi manuver. IMU yang umum
digunakan yaitu jenis lowcost yang mudah dimodifikasi dan didapatkan di pasaran. IMU
lowcost membutuhkan kalibrasi untuk memverifikasi kesalahan-kesalahan akibat
hardware pada rangkaian. Kalibrasi IMU menggunakan platform yang dirancang
dengan referensi dari sistem carpal wrist device. Tujuan penelitian adalah mendapatkan
pembacaan empat derajat kebebasan yaitu pitch (¢), roll (6), yaw (y), dan akselerasi
sumbu Z (a,) dari gerakan yang terkontrol dari platform. Pengetesan platform dilakukan
pada ground test. Prosedur penelitian meliputi pengolahan hardware dan software;
desain, pembuatan, dan pengetesan IMU; dan simulasi dengan SimMechanics dan
analisa hasil. Pada pengujian pitch didapatkan pitch minimum ¢ = -5.8° , pitch
minimum simulasi ¢ = -8.5°. Pada pengujian roll didapatkan roll minimum adalah 6 = -
5° dan roll maksimum 6 = 5° dari roll minimum simulasi adalah 6 = -12° dan roll
maksimum 6 = 12°. Pengujian pada yaw mendapatkan nilai yaw minimum adalah y = -

165°. Pengujian akselerasi sumbu Z menghasilkan a, = 6m/s’.

Kata Kunci: inertial measurement unit, platform validasi, SimMechanics
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ABSTRACT

Unmanned Aerial Vehicle (UAV) application need Inertial Measurement Unit
(IMU) to improve maneuverability accuracy. IMU that common for use is low cost type
that easy to modify and available in the market. Low cost IMU need calibration to
verify mistake or error cause by hardware assembly. IMU calibration use platform that
design with reference from carpal wrist device system. Purpose this research is to get
reading from four degree of freedom that is pitch (¢), roll (8), yaw (y), and Z axis
acceleration (a,) from control movement of platform. Platform testing is done at ground
test. Research procedure include hardware processing and software; design
manufacturing and testing IMU; and simulation with SimMechanic and result analysis.
Pitch test obtain result minimum pitch ¢ = -5.8°, minimum pitch from simulation ¢ = -
8.5°. Roll test obtain result minimum roll 0 = -5° and maximum roll 6 = 5°, minimum
roll from simulation 0 = -12° and roll maximum 6 = 12°. Yaw test obtain result

minimum yaw y = -165°. Z axis acceleration test obtain a, = 6m/s>.

Key Word: inertial measurement unit, validation platform, SimMechanics.
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