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Abstract: UAV or unmanned aerial vehicle is an air vehicle or what we often call 
an airplane that is controlled without a crew but controlled by a pilot remotely using 
a remote control. This study uses quantitative experiment methods because in this 
study it must be carried out when the UAV is flying using the autonomous waypoint 
method. Running the UAV with the autonomous waypoint method, we can use the 
Mission Planner software. First, we have to install the application on the mission 
planner and install pixhawk on the UAV which will act as the UAV brain that will 
receive and execute flight commands that will be sent by the mission planner later. 
The mission planner can also directly display flight data such as UAV altitude, UAV 
speed, UAV location, then the mission planner can also store flight data run by the 
UAV. The Autonomous waypoint method has been widely used in the military field, 
such as to carry out attacks on the enemy, reconnaissance, and patrol in an area 
quickly, and can also reduce casualties during combat operations. 
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Abstrak: UAV atau kendaraan udara tak berawak adalah kendaraan udara atau 
yang sering kita sebut pesawat terbang yang dikendalikan tanpa awak tetapi 
dikendalikan oleh pilot dari jarak jauh menggunakan remote control. Pada 
penelitian ini menggunakan metode eksperimen kuantitatif, karena dalam 
penelitian ini harus dilakukan pada saat UAV terbang dengan menggunakan 
metode autonomous way point. Menjalankan UAV dengan metode autonomous 
waypoint kita bisa menggunakan software Mission planner. Pertama, kita harus 
menginstal aplikasi pada mission planner dan menginstal pixhawk pada UAV yang 
akan bertindak sebagai otak UAV yang akan menerima dan menjalankan perintah 
penerbangan yang akan dikirimkan oleh mission planner nantinya. Mission planner 
juga dapat langsung menampilkan data penerbangan seperti ketinggian UAV, 
kecepatan UAV, lokasi UAV, kemudian mission planner juga dapat menyimpan 
data penerbangan yang dijalankan oleh UAV tersebut. Metode Autonomous 
waypoint telah banyak digunakan di bidang militer, seperti untuk melakukan 
serangan terhadap musuh, pengintaian, dan patroli di suatu daerah dengan cepat, 
dan juga dapat mengurangi korban jiwa saat melakukan operasi tempur.  
 
Kata kunci: Way point, Mission planner, Autonomous  
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PENDAHULUAN 

UAV atau Unmanned Aerial Vehicle 

adalah sebuah pesawat tanpa awak atau pilot 

yang dikendalikan dari jarak jauh 

menggunakan remote control namun 

sekarang sistem otomatis sudah mulai 

banyak digunakan pada UAV. Pada zaman 

kini metode yang sering digunakan dalam 

pengendalian UAV jarak jauh adalah dengan 

menggunakan GPS waypoint, yaitu 

pengendalian drone yang gerakanya 

dikendalikan oleh mode autopilot yang 

berada di flight control dan di program oleh 

mission planner. UAV pada zaman sekarang 

telah banyak dikembangkan untuk berbagai 

keperluan seperti penginderaan baik untuk 

sipil atau militer hingga pemantauan dan 

pengawasan wilayah. Peralatan elektronik 

penerbangan yang berada di UAV mencakup 

seluruh sistem elektronik yang dibuat dan 

dirancang untuk digunakan seperti pada 

pesawat terbang nyata yang sering 

digunakan oleh manusia, seperti sistem 

autopilot atau kendali otomatis, GCS (Ground 

Control Station), dan Telemetri. Pemantau 

kondisi lingkungan dari atas langit dengan 

menggunakan UAV harus dilengkapi dengan 

kamera beresolusi tinggi agar hasil 

pemantauan maksimal untuk dikirim ke GCS. 

 

Dengan perkembangan kemajuan 

teknologi otomasi saat ini, teknologi ini 

akan membantu dalam pelaksanaan tugas 

militer, menggunakan  UAV. UAV tersebut 

akan dikontrol dari jarak jauh dengan 

terbang secara autonomous. 

implementasi sistem autonomous yang 

dapat mempermudah dalam pelaksanaan 

tugas prajurit dimedan pertempuran dan 

lebih mengetahui kekuatan dan strategi 

musuh yang akan dihadapi demi 

tercapainya suatu tugas operasi dalam 

pengintaian, pertempuran maupun 

pertahanan. Dan UAV ini juga dapat 

membantu dalam pekerjaan selain militer 

yaitu dalam kehidupan sehari-hari seperti 

untuk membantu pemetaan suatu daerah, 

pencarian korban bencana alam, untuk 

penyiraman pestisida di perkebunan yang 

sangat luas, dan sekarang pembuatan film 

pun banyak menggunakan UAV atau 

drone. 

METODE PENELITIAN 

• Tempat dan Waktu Penelitian 

Tempat : di Lapangan Jatayu 

Abdulrachman Shaleh dan  Bengkel 

Jurusan Teknik Telekomunikasi Poltekad 

Kodiklatad 

                      Waktu   : 9 Bulan (Maret-Novermber 2021) 
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• Perencanaan Sistem 

 Dalam perencanaan sistem 

Autonomous way point ini menggunakan 

eksperimen murni, blok diagram alat, desain 

sistem, pemodelan simulasi dalam 

mendukung pembuatan alat. Tahap 

penelitian mengikuti diagram alir seperti 

ditunjukkan dalam Gambar  berikut ini. 

Gambar 1 diagram alir penelitian 

• Metode Penelitian 

  Metode  penyusunan penelitian yang 

digunakan untuk mencapai data dan 

informasi yang akurat dalam mencapai 

hipotesa Implementasu System 

Autonomous way point pada UAV GALAK-

24 tersebut dapat terealisai menggunakan 

literatur dan material yang di gunakan 

pada penelitian saat ini. Metode penelitian 

yang digunakan untuk melakukan 

penelitian ini adalah metode penelitian 

eksperimen murni ,yaitu motode penelitian 

yang digunakan untuk membuktikan 

pengaruh perlakuan tertentu yang 

terkendali. 

Dalam penelitian ini akan dilakukan 

pengolahan data dengan proses antara 

lain: 

a.  Analisis pengumpulan data. 

Menganalisis data yang dibutuhkan 

dengan dilaksanakan studi literature 

dengan mengumpulkan data-data 

pendukung yang berkaitan dengan sistem 

pergerakan UAV Fix Wing. 

b.  Perancangan alat. 

Alat dirancang menggunakan komponen-

komponen yang digunakan dengan  

mempertimbangkan aspek teoritis. 

c.   Pembuatan alat.  

Setelah sistem dirancang maka 

selanjutnya pembuatan realisasi 

rangkaian dalam bentuk prototype dan 

diuji coba di lapangan sampai 
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menunjukkan hasil sesuai yang 

direncanakan dalam perhitungan teoritis. 

d.  Implementasi Sistem.  

Setelah pembuatan alat maka selanjutnya 

realisasi rangkaian dengan menerapkan 

sistem yang telah dibuat dan analisa hasil 

uji coba rangkaian sampai menunjukkan 

hasil yang direncanakan dalam 

perhitungan teoritis. 

e.  Pemasangan komponen pada 

robot tempur. Setelah implementasi 

system selesai di buat,maka dilaksanakan 

pemasangan komponen sesuai tata letak 

yang telah direncanakan. kemudian di 

baut dan di rangkai agar komponen satu 

dengan lainnya saling terpasang untuk 

membentuk sistem pengerak pada robot 

tempur yang direncanakan. 

f.  Pengujian alat.  Pengujian alat 

dilaksanakan di ruangan terbuka dengan 

peralatan instrumentasi yang sesuai. 

Pengujian dilaksanakan berulang-ulang 

sampai menghasilkan perfomance alat  

yang direncanakan. 

 

Diagram Alir sistem Autonomous 

Waypoint. 

Perancangan Sistem Autonomous 

Waypoint sistem yang akan dibuat adalah 

untuk mengendalikan drone atau UAV fix 

wing GALAK-24 dengan cara autopilot 

melalui mission planner sehingga dapat 

mempermudah pilot dalam mengedalikan 

dan memantau pergerakan yang di lakukan 

UAV pada saat terbang serta mendapatkan 

data-data penerbangan UAV yang bisa kita 

ketahui melalui GCS(Ground Control 

System). Proses diagram alir ditunjukan pada 

gambar 2. 

Gambar 2 diagram blok sistem 

a. Alat dan Bahan 

 pada penulisan jurnal ini peneliti 

mendapatkan infromasi dan data dari sumber 

yang menjadi dasar pengetahuan. Dan dalam  

penelitian ini dibutuhkan beberapa alat untuk 

merancang system Autonomous way point 

yaitu : 
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 1) Bahan 

a) Pixhawk 2.4.8 

b) GPS 

c) UAV Fixedwing 

d) Mission Planner  

 2) Alat 

a) Solder 

b) Timah 

c) Kabel 

d) Double tip 

b. Material :  

 Alat dan baham yang digunakn dalam 

implementasi sytem Autonomous way point 

adalah sebagai berikut : 

1) UAV Fix Wing. Fix Wing adalah 

jenis drone atau UAV yang bentuknya 

paling mirip dengan pesawat terbang 

memilki dua sayap dan dalam 

erancanganya sangan sulit karena 

memerlukan rancangan aerodinamika. 

Fix wing ini sering digunakan untuk 

penerbangan daerah  yang luas atau 

jauh seperti untuk survei topografi dan 

pemetaan melewati udara. Dan UAV 

Fix Wing ini terbang lebih cepat dari 

jenis-jenis drone lainya karena drone ini 

terbang seperti pesawat. 

 

Gambar 3 UAV Fix Wing 

2) Mission planner adalah sebuah 

aplikasi atau software  yang berguna 

sebagai sistem kendali UAV dan juga 

berperan sebagai Ground Station 

System (GCS).nMissionplanner juga 

dapat menampilkan data-data 

penerbangan yang dilakukan oleh UAV 

mulai dari ketinggian (altitude), 

kecepatan (speed), geleng (yaw), jarak 

ke way point berikutnya, kecepatan 

vertical (vertical speed), jarak ke 

markas (distance to mav). 

 

 

 

 

 

  Gambar 4 Mission Planner.  

3) GPS (Global Positioning System) 

sebuah komponen elektronik yang 

dapat mengetahui posisi keberadan 

drone pada saat terbang dan mengukur 

ketinggian juga meskipun kurang 

akurat. Akurasi GPS adalah 5 meter. 

Fitur utama GPS adalah 

menerbangkan drone melalui way-point 

yang sudah ditetapkan secara 

otomatis. Biasanya antenna GPS ini di 

letakan diluar agar terbaca oleh satelit. 

GPS juga sekarang sudah bisa 
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berfungsi sebagai pencari rute bagi 

manusia melewati app google map. 

Gambar 5 GPS 

4) Pixhawk 2.4.8 adalah sebuah 

perangkat keras yang m 

menghubungkan perangkat drone lain 

seperti GPS, Telemetry.Dan perangkat 

ini berfungsi sebagai otak drone untuk 

menerima perintah penerbangan yang 

sudah diprogram oleh operator di 

Mission Planner sehingga UAV dapat 

melaksanakan perintah penerbangan 

sesuai program yang telah dibuat oleh 

operator. Dan bisanya Pixhawk ini juga 

bisa digunakan kendaraan tanpa awak 

yang lainya seperti UGV (Unmanned 

Ground Vehicle), dan USV (Unmanned 

Surface Vehicle). 

Gambar 6 Pixhawk 2.4.8 

HASIL PENELITIAN 

Berdasarkan Hasil pengujian 

beberapa bahwa mission planner ini 

membuat UAV GALAK-24 melaksanakan 

misi penerbangan secara otomatis secara 

otomatis tanpa harus dikendalikan secara 

langsung oleh pilot. Software 

missionplanner ini juga dapat membuat 

UAV GALAK-24 dapat langsung dipantau 

secara realtime melewati Ground Control 

Stastion (GCS), selain itu data-data 

penerbangan yang dilaksanakan oleh UAV 

GALAK-24 dapat juga kita lihat. 

Data penerbangan pada saat UAV 

terbang dengan kecepatan 

groundspeed mode stabilish mulai 

pukul 17:34:43 sampai 17:36:53 WIB. 

 
 Tabel 4.1 Tabel kecepatan 

groundspeed mode stabilish 

 

Uji Terbang Terhadap 

Groundspeed Mode Terbang Stabilish 

bertujuan untuk mengetahui kecepatan 

UAV GALAK-24 saat diterbangkan 

pada mode stabilish, berikut 

merupakan tampilan dari software 

mission planner yang menampilkan 

NO WAKTU 

PENERBANGAN 

KECEPATAN 

(m/s) 

KETINGGIAN 

(m) 

1 17:34:43 1,25 3 

2 17:34:53 13,58 18 

3 17:35:03 16,78 32 

4 17:35:43 15,01 38 

5 17:35:53 3,93 28 

6 17:36:43 0,50 1 

7 17:36:53 0,23 0 
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data uji terbang terhadap groundspeed 

mode terbang stabilish.  

Hasil grafik groundspeed penerbangan 

pada pukul 17:34:53 

Gambar 7 Terbang mode Stabilish 

pukul 17:34:53 

 

PEMBAHASAN 

Berdasarkan  hasil penelitian yang 

sudah dilaksanakan ddapatkan hasil hasil 

yang bertujuan untuk mengetahui sampai 

sejauh mana alat tersebut berfungsi dan 

apakah layak alat tersebut di gunakan. 

Secara garis besar pengujian yang 

dilaksanakan memiliki tujuan antara lain: 

a. Sistem autonomous way point 

dapat membuat UAV GALAK-24 

melaksanakan misi penerbangan 

tanpa kendali langsung oleh pilot. 

b. dapat melihat data-data 

penerbangan yang dilaksanakan 

oleh UAV GALAK-24 di dalam 

mission planner. 

c. Data-data  yang berhubungan 

dengan penerbangan berupa way 

point dapat diatur melalui software 

mission planner. 

d. pada mode stablish di 

ketinggian 38 m UAV GALAK-24 

mempunyai kecepatan 15,01 m/s. 

e. Dengan terbang mode 

stabilish membantu pilot 

menyeimbangkan sumbu roll dan 

pitch secara otomatis Ketika UAV 

GALAK-24 dikendalikan secara 

manual. 

PENUTUP 

 Hasil pengujian dan analisa pada 

hasil penelitian implementasi system 

autonomous way point pada pesawat intai 

(unmaned aerial vehicle) UAV GALAK-24 

dengan menggunakan mission planner dapat 

di simpulkan sebagai berikut : 

1. metode autonomous way point 

mampu membuat UAV GALAK-24 

dapat melaksanakan misi 

penerbangan secara otomatis . 

2. Banyak nya sinyal atau frekuensi 

di suatu daerah dapat mengaganggu 

pengendalian UAV GALAK-24 

menjadi sangat buruk atau sulit 

dikendalikan dan dapat 

mengakibatkan jatuhnya UAV. 

3. kemampuan operator dalam 

menguasai software mission planner 

dalam menerbangkan UAV. 
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Berdasarkan dari hasil penelitian 

sebagai dari upaya yang telah 

dilaksanakan dari “Implementasi 

System Autonomous Waypoint Pada 

Pesawat Intai (unmanned Aerial 

Vehicle) UAV GALAK-24 Dengan 

Menggunakan Mission Planner” dapat 

berjalan dengan lancar.. 
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