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RANCANG BANGUN SISTEM AKUSISI DATA 
PARAMETER IDENTITAS PUNA1 LAPAN 

 

Oleh:  
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Abstrak 
Sebuah sub system elektronik dibutuhkan untuk membaca dan menyimpan  data parameter 

identitas  Pesawat Udara Nir Awak (PUNA1) LAPAN. Data inersia pesawat seperti percepatan pada 
tiga sumbu, kecepatan sudut putar pada tiga sumbu, defleksi elevator, defleksi aileron, defleksi 
rudder, defleksi throttle dan waktu pengukuran merupakan parameter utama yang wajib diukur untuk 
menentukan watak sikap PUNA, sedangkan parameter ketinggian dan posisi pesawat pesawat 
merupakan data tambahan untuk mempermudah dalam menganalisis data. 

Sistem elektronik dirancang untuk mengukur sensor percepatan lateral , rate gyro , defleksi 
sayap dan throttle serta waktu pengukuran dengan kecepatan lebih dari 40 sampel perdetik. Data 
hasil pengukuran kemudian disimpan dalam flash rom agar dapat dibaca dan diolah kemudian pada 
waktu PUNA sudah mendarat. 
Kata kunci : parameter , identitas , inersia 

 
Abstract 

An electronic sub-systems needed for reading and storing identity data parameters Unmanned  
Aircraft Vehicle (UAV1) LAPAN. Data such as aircraft inertial acceleration in three axes, angular 
velocity around the three axes, the deflection of the elevator, aileron deflection, rudder deflection, 
deflection of the throttle and time measurements are the main parameters that must be measured to 
determine the nature of the attitude of PUNA, while the height and position parameters of an aircraft 
fuselage additional data for ease in analyzing the data. 

An electronic system designed to measure the lateral acceleration sensor, rate gyro, the 
deflection of the wing and the throttle and the time measurement at speeds of more than 40 samples 
per second. Measurement result data is then stored in the flash rom that can be read and processed 
later in the Puna has landed. 
Key words: parameters, identity, inertia 
 

1. PENDAHULUAN 

Seorang bapak buah dalam sebuah perusahaan agar dapat dengan mudah mengendalikan 
seorang anak buahnya maka bapak buah tersebut harus mempelajari watak sikap anak buahnya 
tersebut.  Untuk mengetahui watak sikap anak buah tersebut maka pihak anak buah diberi masukan 
beberapa parameter misalnya gaji upah, pujian/penghargaan, kenaikan pangkat dan lain sebagainya. 
Dengan adanya masukan ini maka pihak anak buah akan member reaksi/keluaran berupa misalnya: 
prestasi kerja, taat , disiplin dan lain sebagainya.  Demikian juga apabila kita akan mengendalikan 
sebuah PUNA1 maka kita terlebih dahulu harus mengetahui watak sikap dari PUNA tersebut. 
Parameter masukan dari PUNA1 LAPAN ada empat buah masukan yaitu defleksi throttle , depleksi 
elevator , depleksi rudder dan depleksi aileron . Depleksi throttle akan berbanding lurus dengan 
percepatan arah horizontal maupun arah vertical yang perbandingan besarnya tergantung pada 
depleksi elevator, depleksi rudder dan depleksi aileron. Depleksi elevator akan mempengaruhi 
perubahan sudut pitch , depleksi aileron akan mempengaruhi perubahan sudut roll dan depleksi rudder 
akan mempengaruhi perubahan sebagian besar sudut yaw dan sebagian kecil sudut roll. Keluaran dari 
watak sikap PUNA1 LAPAN akan berupa gaya percepatan  lateral pada arah tiga sumbu dan tiga buah 
kecepatan sudut (rotasi) pada tiga sumbu. Untuk mengukur kecepatan gerak rotasi dapat diukur 
dengan sensor rate gyro. Sensor rate gyro merubah kecepatan berputar sebuah benda pada sumbunya 
menjadi sebuah tegangan arus searah yang setara, jadi tegangan arus searah yang kita ukur akan 
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menunjukan sekian radian perdetik berputarnya benda atau pesawat tersebut pada sumbunya.  Untuk 
mengukur gaya percepatan arah lateral dapat digunakan sensor accelerometer,  sensor accelerometer 
merubah percepatan lateral menjadi sebuah tegangan arus searah yang setara, jadi tegangan arus 
searah yang kita ukur akan menunjukan berapa meter/detik2 percepatan lateral yang dialami oleh 
pesawat tersebut. Selain sensor percepatan dan sensor rate gyro masih diperlukan satu parameter lagi 
agar data percepatan  lateral maupun kecepatan sudut dapat diintegralkan maupun di turunkan yaitu 
parameter waktu kapan sensor-sensor tersebut dibaca. 

Untuk keperluan mempercepat pengolahan data yang ribuan baris dalam sebuah uji terbang 
maka diperlukan sensor tambahan yaitu sensor untuk mengukur ketinggian.  Data ini digunakan untuk 
melihat kapan dimulai dan diakhirinya fase climbing , fase cruise , dan fase turun pesawat . Untuk 
mengukur ketinggian dengan kesalahan kurang dari 0,6 meter dapat digunakan sensor barometer,  
sedangkan untuk mengukur ketinggian dengan kesalahan kurang dari 10 meter dapat digunakan GPS 
receiver. 

 

2.  METODOLOGI 

Penelitian ini  dilakukan di LAPAN RUMPIN dengan pesawat tanpa awak LAPAN. 

 

3.  SISTEM DATA AKUSISI PUNA1 LAPAN 

3.1.Sensor Rate Gyro 

 Sensor rate gyro untuk sumbu x dan y digunakan chip IDG500 yang mempunyai blok diagram  
sebagai berikut: 

 

Gambar.3.1.Blok Diagram Sensor Rate Gyro IDG-500 
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Adapun spesifikasi rate gyro ini adalah sebagai berikut: 

 

Gambar.3.2.Tabel Spesifikasi IDG500 

Sedangkan untuk sensor rate gyro pada sumbu Z dipakai chip ISZ500SMD yang mempunyai blok 
diagram sebagai berikut: 

 

Gambar.3.3.Blok Diagram Chip ISZ500SMD 

Chips isz500 ini mempunyai mempunyai spesfikasi sebagai berikut: 

 

Gambar.3.4.Tabel Spesifikasi Sensor ISZ500SMD 
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3.2.Sensor Accelerometer 

Sensor accelerometer dipilih satu chip yang berisi tiga sensor accelerometer pada tiga sumbu 
X, Y, dan Z yaitu chip ADXL 335. Dipilih ADXL 335 dikarenakan diperkirakan gerakan PUNA tidak 
akan melebihi 3 kali percepatan grafitasi, sehingga pengukuran menjadi lebih teliti dibandingkan 
dengan menggunakan accelerometer dengan range lebih besar.  Blok diagram chip ADXL335 ini 
adalah sebagai berikut: 

 

Gambar.3.5.Blok Diagran Accelerometer ADXL335 

Adapun spesifikasi accelerometer ini adalah sebagai berikut: 

 

Gambar.3.6.Spesifikasi ADXL335 

 

3.3.Barometer 

Sensor barometer digunakan sensor SMD085 buatan bosch yang mempunyai jangkauan 
pengukuran dari 60 sampai dengan 115 KPa.  Sebagai alat untuk mengukur ketinggian SMD085 dapat 
mempunyai kesalah pengukuran maksimal 60 cm. Beriku ini adalah tabel spesifikasi dari SMD085 
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Gambar.3.7.Spesifikasi SMD085 

 

3.4.Mikroprosesor Pengumpul Data 

Pemilihan mikroprosesor yang tepat adalah mikroprosesor yang mempunyai masukan dan 
keluran Pulse Width Modulation (PWM) minimal empat pasang . Seperti diketahui bahwa defleksi 
sayap dan throttle digerakan oleh motor servo yang masukannya berupa sinyal PWM. Dalam 
rancangan ini dipilih mikroproseso AT Mega2560 yang memunyai fasiltas antara lain: 

  - 8 masukan PWM dan 8 keluran PWM 

  - 4 buah serial port. 

  - 16 Analog masukan dengan ADC 

  - 256k Flash Program Memory, 8K SRAM, 4K EEPROM 

Rangkaian elektronik secara lengkap ada pada lampiran, dibagi dalam dua gambar rangkaian 
yaitu gambar pertama merupakan rangkaian system dua prosesor dengan prosesor utama ATmega2560 
dan prosesor pembantu untuk menangani pembacaan sensor dan penyimpanan data dipakai 
mikroprosesor ATmega8. Sedangkan gambar rangkaian elektronik kedua adalah kumpulan rangkaian  
sensor yang diperlukan dalam sebuah autopilot 

 

3.5.Diagram Alir Perangkat Lunak 

Berikut ini adalah diagram alir dari perangkat lunak, sedangkan realisasinya dikodekan dalam 
bahasa C versi arduino. 
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Gambar.3.8.Diagram Alir Perangkat Lunak 

3.6. Analisa 

Data dari Flash Rom diolah dulu oleh ATmega2560 sebelum dikeluarkan dalam proses 
download. Pengolahan dalam mikroprosesor adalah menghitung sudut Euler tiap-tiap waktu 
pengukuran untuk memepermudah pengolahan data selanjutnya. Berikut ini adalah contoh format data 
keluarkan dari system data akusisi ini yang diterima oleh PC pada port serial dengan perangkat lunak 
Hyperterminal. 

 

Gambar.3.9.a.Contoh Format Keluaran Data 
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Gambar.3.9.b.Contoh Format Keluaran Data(lanjutannya) 

 

Gambar.3.10.a.Contoh Grafik Pase Climbing PUNA.LAPAN 

 

Gambar.3.10.b.Contoh Grafik Pase Climbing PUNA.LAPAN 

 

4.  KESIMPULAN 

• Dari contoh format data keluaran dapat disimpulan bahwa pengambilan sampel baca paling 
sedikit membutuhkan waktu 44 milidetik sedangkan paling banyak 47 milidetik. Pengambilan 
sampel berdasarkan waktu dimulainya pulsa PWM dari remote kontrol. 

• Dengan adanya data rate gyro pada tiga sumbu ( p, q, r) , data percepatan pada tiga sumbu (u’, 
v’, w’) , sudut pitch pesawat dan waktu pembacaan maka dapat ditentukan matrik identitas 
watak sikap pesawat (lihat daftar pustaka [6] ) 
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