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ABSTRAK

Nama : Axel Aziz Erino
Program Studi : Teknik Informatika

Judul : Perancangan Quadcopter Untuk Pencarian Rute Optimum Pada Kebakaran
Area Pemukiman Menggunakan Metode Particle Swarm Optimization

Quadcopter digunakan sebagai alat terbang tanpa awak untuk memonitoring area dari
udara yang terhubung alat pengendali . Memonitoring area menggunakan action
camera untuk menampilkan data secara visual yang disimpan oleh memori eksternal
melalui minimosd. Metode yang digunakan adalah dengan metode particle swarm
optimization untuk mendapatkan rute area menuju sumber objek. Adanya proses
ambil data GPS untuk memperoleh koordinat yang dapat mengindentifikasi menjadi
koordinat lokasi kebakaran untuk area pemukiman yang dilengkapi dengan Arduino
Uno untuk mengatur sensor suhu dan sensor gas sebagai implementasi data pada GPS
untuk mendapatkan longitude, latitude tersebut.

Kata kunci: Quadcopter, Arduino Uno, Particle Swarm Optimization.
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ABSTRACT

Name : Axel Aziz Erino
Program Studi : Teknik Informatika

Title : Perancangan Quadcopter Untuk Pencarian Rute Optimum Pada Kebakaran
Area Pemukiman Menggunakan Metode Particle Swarm Optimization

Quadcopter is used as an unmanned flying device to monitor the area of air connected
to the controller. Monitoring the area using an action camera to display data visually
stored by external memory through minimosd. The method used is the method of
particle swarm optimization to get the route area to the source object. There is a
process of taking GPS data to obtain coordinates that can identify the location
coordinates of the fire for residential areas equipped with Arduino Uno to regulate
temperature sensors and gas sensors as the implementation of data on GPS to get the
longitude, the latitude.

Keywords: Quadcopter, Arduino Uno, Particle Swarm Optimization.
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