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Abstrak—Teknologi pesawat tanpa awak atau biasa disebut 

UAV(Unmanned Aerial Vehicle) mampu dikendalikan baik 

secara manual atau autonomous (otomatis) dari jarak jauh. Pada 

penelitian kali ini drone quadcopter dikonfigurasikan dengan 

balon PVC transparan ukuran 24 inch dan disebut dengan nama 

blimp drone. Lalu pada penelitian drone ini diimplementasikan 

blimp drone menggunakan konfigurasi drone quadcopter dengan 

tambahan balon PVC ukuran 24 inch tanpa rangka sebagai 

efisiensi terhadap daya angkat selain dari tiap motor brushless 

nya. Lalu dalam penelitian kali ini metode yang digunakan 

dalam pengujian yakni metode PID Fine Tuning pada tiap 

pengujiannya, hal ini bertujuan agar mendapatkan nilai 

kestabilan terhadap balon agar dapat stabil pada saat 

diketinggian tertentu. Dalam metode Fine Tuning terhadap PID 

disini dilakukan dengan mencoba mendapatkan nilai terbaik dari 

respon tiap gerakannya. Dan dari hal tersebut pada penelitian 

kali ini penulis dapat membuktikan dengan adanya balon disini 

blimp berfungsi hingga mengefisiensi terhadap daya angkat 

hingga 11.15% hanya dengan ukuran balon 24 inch atau 

69,96cm diameter lingkar. blimp drone dapat dijalankan dengan 

stabil terhadap ketinggian dan mampu mempertahankan 

ketinggian 5 meter selama setidaknya 10 detik dan dijalankan 

secara autonomous sekalipun. 

Kata kunci— fine tuning, uav, altitude, bicopter, blimp 

drone, autonomous. 

 

I. PENDAHULUAN  

Teknologi pesawat tanpa awak atau biasa disebut UAV 

(Unmanned Aerial Vehicle) ini mampu dikendalikan baik 

secara manual menggunakan remote atau secara 

autonomous (otomatis). Teknologi drone sendiri sering 

dijumpai dalam bidang pertanian, militer, dan lain 

sebagainya tergantung dari kebutuhan yang diinginkan. Saat 

ini teknologi yang akan digunakan yakni salah satu 

contohnya pada bidang pertanian baik dari penyebaran 

pestisida, logistik dan lain sebagainya. Lalu pada penelitian 

drone kali ini diimplementasikan blimp drone menggunakan 

konfigurasi drone quadcopter dengan tambahan balon PVC 

ukuran 24 inch tanpa rangka sebagai efisiensi terhadap daya 

angkat selain dari tiap motor brushless nya dan juga  

penggunaan balon pada blimp drone kali ini agar lebih 

mengefisiensi terhadap konsumsi terhadap arus pada baterai. 

Umumnya pada penelitian blimp drone menggunakan 

konfigurasi bicopter dalam penelitiannya namun 

kekurangannya blimp drone susah untuk dikendalikan 

walaupun dalam ruangan sekalipun dan harus 

menyeimbangkan antara massa balon dengan yang dibawa 

seperti pada [2].  Oleh karena itu pada penelitian kali ini 

penulis mengimplementasikan dengan menggunakan 

konfigurasi quadcopter yang kemudian diintegrasikan 

dengan metode PID sehingga lebih mudah untuk 

dikendalikan dan mampu dilakukan pengujian diluar 

ruangan. Lalu untuk metode PID yang digunakan pada 

penelitian kali ini yakni menggunakan metode Fine Tuning 

dengan langsung melihat respon terhadap masing-masing 

dari gerakannya dan merujuk pada [4] sebagai referensi 

sistem kendali pada quadcopter. Lalu dalam penelitian kali 

ini penulis mencoba mengimplementasi quadcopter dengan 

balon PVC ukuran 24 inch dengan tujuan agar mengefisiensi 

terhadap daya angkatnya. Lalu dalam penelitian kali ini juga 

dengan tujuan mendapatkan nilai kestabilan blimp drone 

terhadap ketinggian di ketinggian tertentu dengan melihat 

respon langsung terhadap nilai PID pada masing-masing 

gerakannya. Dari hal tersebut mengapa blimp drone ini akan 

membantu dan mempermudah manusia, dikarenakan banyak 

manfaatnya salah satunya dalam dunia pertanian saat waktu 

menebar benih blimp drone ini mampu menebar benih dan 

mampu menebar pestisida hingga panen tanpa perlu banyak 

tenaga dan waktu yang dilakukan dengan langsung terjun ke 

persawahan. Cukup dengan kontrol blimp drone tersebut 

lewat remote control untuk mengontrol dan menebar 

pestisida tersebut dan juga dapat dikontrol dengan mode 

auto blimp drone tersebut akan pergi untuk dikontrol dengan 

mengarah ke titik-titik yang perlu disebar pestisida tersebut. 

II. KAJIAN TEORI 

 

A.  Balon Udara 

Balon udara merupakan sebuah pesawat udara yang 

terbang dengan memanfaatkan gas angkat yang bersifat 

aerostat atau bersifat lebih ringan dari udara. Karena 

hidrogen mudah terbakar, maka gas yang digunakan adalah 

helium yang memiliki gaya angkat 1 kg/m3. Ada 3 jenis 

balon udara, yaitu balon udara berangka, balon udara semi-

rangka dan dan balon udara tanpa rangka. Balon udara tanpa 

rangka, adalah sebuah balon udara tanpa struktur kerangka 

internal. Tidak seperti balon udara semi-rangka, balon udara 

tanpa rangka mengandalkan gaya angkat gas (biasanya 

helium, daripada hidrogen) di dalam penampung gas berupa 

balon untuk melayang di udara dan kekuatan gaya angkat 

gas itu sendiri mempertahankan bentuknya. 

 

Balon udara yang digunakan pada penelitian ini adalah 

jenis balon udara tanpa rangka berbentuk bulat yang 

menggunakan gas helium sebagai gas angkatnya. Didalam 

balon terdapat daya angkat sehingga bisa mengeluarkan 

semua energinya untuk propulsi, maka dari itu karena tidak 

memerlukan sistem propulsi konstan balon udara dapat 

mematikan sistem propulsi dan melayang dengan hanya 
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mengaktifkan secara berkala untuk mempertahankan posisi 

sehingga menghemat energi.[2] Untuk stabilisasi 

kemiringan balon, biasanya balon digantungkan beban, 

sehingga kemiringan balon dapat diatur sesuai keinginan. 

Selain itu beban tersebut juga digunakan sebagai pemberat 

balon agar tidak melayang terlalu tinggi. Beban yang 

digunakan tersebut bernama kompensator apung. 

 

B. UAV (Unmanned Aerial Vehicle) 

Merupakan teknologi dari pesawat terbang atau 

transportasi udara tanpa awak atau tanpa sopir yang yang 

menggunakan gaya aerodinamik untuk menghasilkan daya 

angkat dan dioperasikan secara autonomous ataupun 

terkontrol oleh remote. Dapat dioperasikan dengan radio 

kontrol dari jarak jauh dan membawa muatan didalamnya. 

Secara umum UAV sendiri juga dikenal sebagai drone dan 

lain sebagainya. UAV juga merupakan peralatan navigasi 

yang terkadang terbang dengan bantuan alat yang sederhana. 

Drone yang paling sering diaplikasikan yakni dalam bentuk 

quadcopter atau berkaki empat. Dalam UAV sendiri 

terdapat rotor yang berguna sebagai penghasil gaya angkat 

yang jika lebih dari satu disebut multirotor. Untuk 

pengendaliannya terdapat variasi dalam kecepatan yang 

kemudian akan menyesuaikan terhadap arah gerak. 

 

C. Quadcopter 

Merupakan bagian dari drone yang merupakan 

penggerak atau motor yang terdiri dari 4 motor penggerak 

dan propellernya. Seiring berkembangnya zaman yang 

semakin maju, pemanfaatan quadcopter sebagai robot udara 

atau terbang baik dalam dunia pertanian, perkebunan, 

pertambangan dan lain sebagainya. Walau dikenal 

dikhalayak umum sebagai mainan, quadcopter sendiri 

memiliki fungsi diantaranya sebagai pemetaan lokasi, 

pengintaian, logistik, dan juga pemantauan terhadap 

bencana alam di tempat yang susah dijangkau oleh manusia. 

Untuk bergerak naik, diperlukan kecepatan yang sama dan 

cukup besar pada setiap rotornya[3]. Berikut keterangan 

konfigurasi pada gerakan quadcopter: 

 

 
Gambar 1 Konfigurasi quadcopter 

 

D. Gerakan Dasar Quadcopter 

Didalam quadcopter sendiri terdapat gerakan dasar yang 

diterapkan diantaranya sebagai berikut: 

 

1. Throttle atau Height 

Merupakan gerakan yang mampu mengatur naik atau 

turunnya kecepatan dari semua propeller dalam jumlah yang 

sama. 

2. Roll 

Gerakan ini dapat dilakukan dengan mengurangi atau 

menambah kecepatan salah satu propeller bagian kiri atau 

kanan. 

3. Pitch 

Gerakan ini dapat dilakukan dengan mengurangi atau 

menambah kecepatan salah satu propeller bagian depan atau 

belakang 

4. Yaw 

Gerakan ini dapat dilakukan dengan mengurangi atau 

menambah kecepatan propeller bagian depan belakang dan 

kanan kiri secara bersamaan. 

 

 
Gambar 2 Gerakan Dasar Quadcopter 

E. Kontrol PID 

 
Gambar 3 Blok Diagram Kontroler PID 

PID (proportional integral derivative controller) 

merupakan sistem kendali loop tertutup yang memiliki 

elemen-elemen kontroler P, I dan D masing masing secara 

keseluruhan bertujuan untuk mempercepat reaksi sebuah 

sistem, menghilangkan offset dan menghasilkan perubahan 

awal yang besar. Jika masing-masing dari ketiga pengendali 

tersebut berdiri sendiri, hasil yang dicapai kurang bagus 

sebab masing-masing memiliki kelemahan dan kelebihan 

sendiri-sendiri. Karena itu kombinasi dari ketiga sistem 

kendali tersebut diharapkan dapat mengeliminasi kelemahan 

dari masing-masing dan mampu memberikan kontribusi dari 

kelebihan masing masing. Lalu untuk meminimalisir nilai 

kesalahan setiap waktu dengan pengaturan variablenya ke 

nilai yang baru dari kontrol tersebut menggunakan rumus: 

𝑢(𝑡) = 𝐾𝑝𝑒(𝑡) + 𝐾𝑖 ∫ 𝑒(𝑡)
𝑡

0

𝑑𝑡

+ 𝐾𝑑  
𝑑𝑒(𝑡)

𝑑𝑡
 

 

(2.1) 

 

Namun pada penelitian kali ini penulis menggunakan 

metode PID Fine Tuning dengan melihat respon langsung 
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terhadap tiap masing-masing gerakan drone quadcopter 

tersebut dikarenakan terdapat tambahan balon pada 

quadcopter tersebut. 

III. METODE 

Sistem yang dirancang adalah sistem kendali blimp 

drone agar dapat mempertahankan ketinggian pada 

ketinggian tertentu dengan nilai PID yang sudah 

disempurnakan dari masing-masing gerakannya. 
A. Desain Sistem 

Desain perancangan sistem dalam hybrid blimp drone ini 
bertujuan untuk menguji apakah blimp drone dapat 
mengangkat beban atau payload dengan mempertahankan  
nilai altitude pada tiap motornya. Pengujian ini dilakukan 
dengan menggunakan metode PID Fine Tuning dan untuk 
menentukan mode yang akan dilakukan baik dengan remote 
control atau dengan autonomous yang bisa di set atau diatur 
pada software mission planner. Untuk kemampuan 
quadcopter tersebut agar dapat mengangkat beban atau 
payload, motor brushless akan dibantu dengan adanya daya 
angkat dari balon PVC. Selain itu didalam flight controller 
pada blimp drone quadcopter tersebut terdapat sensor sensor 
yakni Barometer, magnetometer, gyroscope, dan 
accelerometer. 

 

Gambar 4 Gambaran Umum Sistem 

Penelitian ini hanya berfokus pada sistem kendali dari 
blimp drone sendiri menggunakan metode PID Fine Tuning 
dengan langsung melihat respon dari masing-masing tiap 
gerakannya.dari hal tersebut tujuan penelitian ini adalah 
apakah blimp drone ini mampu untuk mengefisiensi terhadap 
daya angkat dan konsumsi arus serta apakah blimp drone ini 
mampu mempertahankan ketinggian pada ketinggian 
tertentu. 

 

B. Diagram Blok Individu 

 
Gambar 5 Diagram Blok Individu 

Quadcopter pada hybrid blimp drone ini dirancang 

untuk bisa terbang secara manual dan autonomous dengan 

kendali dari remote control yang terhubung dengan receiver 

2.4 GHz lalu untuk kendali autonomous dapat dikonfigurasi 

menggunakan mode auto pada software mission planner. 

Didalam blimp drone kali ini terdapat gaya angkat dari 

drone yang akan terbantu oleh adanya balon PVC bulat  

dengan ukuran panjang 24 Inch atau lingkar diameter 69,96 

sentimeter. 
 

C. Diagram Alir Sistem 

 

Gambar 6 Diagram Alir Sistem Saat Blimp drone Mode Alt Hold 

 

Gambar 7 Diagram Alir Sistem Saat Blimp drone Mode Auto 

 
D. Perhitungan Daya Angkat Balon 

Pada penelitian kali ini penulis menggunakan balon PVC 
ukuran 24 inch atau 69,96 cm diameter lingkar yang 
kemudian diisi dengan hasil dari reaksi antara soda api, 
alumunium foil dan air yang menghasilkan uap yang penulis 
sendiri belum tau seberapa besar daya angkat tiap 𝑐𝑚3nya. 
Namun jika dibandingkan menggunakan helium lebih baik 
dan bagus dikarenakan helium sendiri sangatlah ringan juga 
merupakan senyawa mulia dari alam. Tak hanya itu helium 
sendiri memiliki massa jenis 0,0001785 per 𝑐𝑚3sedangkan 
dari gas reaksi yang digunakan penulis masih belum 
terhitung untuk massa jenisnya.  

Namun pada penelitian kali ini penulis menggunakan 
balon PVC ukuran 69,96 cm diameter lingkar maka 
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didapatkan volume sebesar 0,509940187 m^3 dengan 
menggunakan rumus : 

𝑉 =
4

3
𝜋𝑟3 

(3.1) 

 

 Setelah didapatkan nilai volume tersebut maka dapat 

dilanjutkan menggunakan konsep dalam hukum Archimedes 

untuk mendapatkan nilai massa beban yang dapat diangkat 

dari balon sendiri menggunakan rumus : 

 

𝑀𝑏𝑒𝑏𝑎𝑛 =  𝑉𝐵𝑎𝑙𝑜𝑛 (Þ𝑢𝑑𝑎𝑟𝑎 − Þ𝑔𝑎𝑠) (3.2) 

 

Lalu untuk massa jenis gas pada balon penulis belum 

mengetahui terkait seberapa besar massa jenis terkait 

campuran reaksi soda api, alumunium foil dan air tersebut 

namun jikalau dalam penelitian menggunakan helium maka 

massa jenis pada helium sendiri yakni 0,0001785 per 𝑐𝑚3. 

Jadi dalam penelitian kali ini massih terdapat kekurangan 

dalam memperhatikan seberapa besar massa jenis dari isian 

balon yang didapatkan dari senyawa tersebut. 

 

E. Perhitungan Luas Permukaan Balon 

Perhitungan luas permukaan balon Pada penelitian kali 

ini penulis menggunakan balon PVC ukuran 24 inch atau 

69,96 cm diameter lingkar yang berguna sebagai seberapa 

besar nilai dorongan untuk blimp drone mampu bertahan 

dengan tabrakan dari angin. Perhitungan luas permukaan 

balon sebagai berikut: 

4𝜋𝑟2 (3.3) 

 

Lalu dari rumus tersebut dapat disimpulkan bahwa 

semakin besar luas permukaan dari balon maka semakin 

besar juga terhadap kemampuan angin untuk menabraknya. 

Hal ini berakibat terhadap drone akan lebih susah counter 

terhadap angin jikalau terlalu kencang walaupun dari balon 

sendiri mampu untuk mengefisiensi daya angkat dari motor 

brushless sendiri. 

 

F. Perhitungan Thrust Daya Angkat Motor Brushless 

Pada perhitungan thrust daya angkat dari motor 

brushless sendiri bergantung pada datasheet pada motor 

sendiri dan untuk seberapa besar thrust yang diinginkan dan 

dibutuhkan juga menyesuaikan seberapa besar berat yang 

ingin diangkat. Misalnya pada peneltian kali ini penulis 

menyesuaikan terhadap besar berat yang diangkat hingga 

2,723 kilogram. Lalu penulis memilih motor brushless DC 

dengan besar 800KV dengan datasheet sebagai berikut: 

 

Gambar 8 Datasheet Sunnysky 800 KV 

Dapat dilihat pada tabel diatas terkait pemilihan ukuran 

propeller pun sangat mempengaruhi terhadap seberapa besar 

daya angkat dari motor brushless sendiri. Lalu pada 

penelitian kali ini penulis menggunakan besar propeller 

1045 sehingga dapat dilihat pada tabel tersebut thrust 

maksimal terhadap motor hingga 960 gram per arus keluar 

10,5 sedangkan arus maximal continuous hingga 17 A dari 

hal tersebut dapat disimpulkan thrust dari tiap motornya 

mampu mengangkat hingga 1 kilogram lebih yang 

kemudian jika dikonfigurasikan dengan quadcopter menjadi 

4 kilogram thrust totalnya. 

 
IV. HASIL DAN PEMBAHASAN 

Bagian ini membahas mengenai hasil dari pengujian 

blimp drone terhadap nilai altitude atau ketinggian pada saat 

menggunakan balon dan tanpa balon saat diaktifkan mode 

alt hold pada ketinggian 7 meter, pengujian terhadap nilai 

alitude masing-masing  gerakan pitch depan dan Yaw (90)̊ 

kanan dan kiri, konsumsi arus saat tanpa balon dan 

menggunakan balon, serta pengujian pada saat diaktifkan 

mode auto untuk mengikuti titik-titik waypoint dengan 

loitering pada titik waypoint setidaknya 10 detik pada 

ketinggian 10 meter. Namun sebelum dilakukannya semua 

pengujian dari tiap pengujiannya akan dilakukan 

pengukuran terhadap kecepatan angin sebagai batasan untuk 

masalah. Berikut merupakan pengujian yang telah 

dilakukan: 

 

1. Pengujian nilai altitude saat tanpa balon dan 

menggunakan balon 
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Gambar 9 Nilai Kecepatan Maksimum Pada Anemometer 

 

 

Gambar 10 grafik nilai ketinggian saat tanpa balon 

 

Gambar 11 Grafik Output Motor Servo 1 hingga 4 saat Tanpa 

Balon 

Grafik diatas menunjukan perbedaan nilai altitude yang 

keluar dari blimp drone tanpa balon dari awal hingga 

landing. Grafik pertama menunjukkan nilai altitude dari 0 

meter hingga tinggi 7 meter. Lalu untuk nilai kestabilan 

drone quadcopter tersebut masih terdapat osilasi walaupun 

sedikit pada saat throttle ke atas namun pada saat ketinggian 

7 meter sudah cukup stabil dalam mempertahankan 

ketinggian walaupun terdapat gangguan berupa angin yang 

kencang dikarenakan saat pengujian ini musim hujan. 

 

 

Gambar 12 Grafik nilai ketinggian saat menggunakan balon 

 

Gambar 13 Grafik Output Motor Servo 1 hingga 4 saat 

Menggunakan Balon 

 

Dapat dilihat pada grafik gambar diatas perbedaan nilai 

altitude pada saat drone ketinggian 7 meter ini sangatlah 

stabil dan keuntungan dari adanya balon sendiri disini 

sebagai stabilizer terhadap throttle turun dari drone 

quadcopter tersebut. Dan berdasarkan pengujian yang 

penulis lakukan ketika menggunakan balon akan lebih terasa 

ringan untuk throttle ke atas terhadap drone yang sudah 

menggunakan balon tersebut dan keuntungannya pada 

pengujian yang penulis lakukan yakni drone semakin stabil 

dalam mempertahankan ketinggian dengan nilai PID yang 

berubah walaupun kekurangannya akan terdapat lebih 

banyak gangguan berupa angin saat pengujian dilakukan 

dikarenakan pengujian dilakukan saat musim hujan. 

 

2. Pengujian Nilai altitude terhadap gerakan Pitch dan 

Yaw 

 

Gambar 14 Grafik Output Gerakan Pitch 

 

Gambar 15 Grafik Ouput Geerakan Yaw 

Terkait dua graik output terhadap ketinggian diatas dapat 

dilihat bahwa masing masingnya memiliki 2 garis grafik 

yang bersinggungan dari hal tersebut dapat membuktikan 

bahwa dari RC input remote selaras dengan output yang 

dijalankan oleh motor BLDC sendiri. 
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3. Pengujian Konsumsi Arus Terhadap Nilai 

Kestabilan Altitude 

 

Gambar 16 Grafik Output Konsumsi Arus Saat Menggunakan 

Balon 

 

Gambar 17 Grafik Output Konsumsi Arus Saat Tanpa Balon 

Dapat dilihat pada perbedaan kedua grafik bahwa 

konsumsi arus pada baterai saat tanpa balon mengalami naik 

turun yang sangat drastis dan konsumsi paling tinggi hingga 

1.16 Mah pada tiap detiknya sedangkan konsumsi arus 

baterai saat drone menggunakan balon konstan naik namun 

konstan seperti tangga dan paling tinggi pun hanya 

mencapai 1.04 Mah pada tiap detiknya. Hal tersebut 

membuktikan bahwa pengaruh balon disini membuktikan 

bahwa efisiensi terhadap konsumsi arus hingga 11,15% pada 

maksimum thrust motor saat menjalankan misinya. 

4. Pengujian Terhadap Misi Dengan Mode Auto 

 

 

Gambar 18 Keterangan Titik Waypoint Terhadap Misi Uji Mode 

Auto 

Dapat dilihat pada keterangan titik tersebut pengujian ini 

dijadikan untuk test uji terhadap gerakan pitch ke depan dan 

yaw 90 derajat pada tiap set point pada waypoint guna untuk 

membuktikan dari pengujian sebelumnya apakah blimp 

drone mampu untuk menjalankan misi sebelumnya pada 

saat dijalankan mode auto atau autonomous dan realisasinya 

drone berjalan sesuai dengan misinya seperti pada gambar 

berikut: 

 

Gambar 19 Keterangan Drone Bergerak Sesuai Misi 

Output terhadap ketinggian terhadap misi yang 

dijalankan pada mode autonomous kali ini seperti pada 

gambar berikut: 

 
Gambar 20 Gradik Nilai Ketinggian Saat Mode Auto 

 

Gambar 21 Respon Grafik Terhadap Nilai Ketinggian Terhadap 

Nilai Tuning 

Pada gambar diatas membuktikan bahwa grafik gambar 

15 dengan gambar16 sama dikarenakan nilai tuning dengan 

nilai respon tiap motornya sinkron dan sejalur. Maka dari itu 

bentuk grafik dari kedua gambar grafik tersebut sama. Lalu 

untuk fluktuasi atau naik turun terhadap respon grafik 

dikarenakan oleh gerakan yang dilakukan pada saat drone 

dijalankan secara autonomous ini tidak hanya mode alt hold 

melainkan pitch, roll, yaw, dan throttle dari awal hingga 

akhir 

ISSN : 2355-9365 e-Proceeding of Engineering : Vol.9, No.5 Oktober 2022 | Page 2459



 

 

 

Gambar 22 Grafik Respon Output terhadap Gerakan Pitch  

 

Gambar 23 Grafik Respon Output Terhadap Gerakan Yaw 

Pada gambar 17 dapat dilihat bahwa pada pengujian kali ini 

gerakan pitch pada gambar tersebut konstan dan tidak 

melambung jauh kecuali pada grafik pertama dan juga dapat 

dilihat pada gambar 18 tersebut output grafik mengalami 

naik dan turun yang berbentuk kotak yang stabil. Hal ini 

menunjukkan bahwa saat menjalankan misi blimp drone 

dapat menjalankan gerakan yaw 90 ̊ dengan stabil. 

 

 

Gambar 24 Grafik Output Terhadap Konsumsi Arus Baterai 

Seperti yang dapat dilihat pada gambar diatas konsumsi 

arus semakin naik secara signifikan namun stabil yang 

cukup lama dikarenakan fungsi balon disini berfungsi 

sebagai stabilizer terhadap nilai throttle ketika hovering, 

ketika hovering pun semua motor bergerak secara 

bersamaan dan dalam keadaan altitude hold atau 

mempertahankan ketinggian pada setiap titik waypoint nya. 

Lalu untuk arus maksimal konsumsi baterai tersebut hingga 

8,5 maH dengan ketentuan nilai min 629 maH dan nilai max 

638,5 maH. 
 

V. KESIMPULAN 

Berdasarkan hasil pengujian dan analisis pada Sistem 
Kendali Pada Hybrid Blimp drone menggunakan Metode 
PID ini maka dapat ditarik kesimpulan bahwa blimp drone 
mampu mempertahankan ketinggian dengan mode alt hold 

pada ketinggian 7 meter baik menggunakan balon dan tanpa 
balon namun perbandingannya lebih stabil menggunakan 
balon daripada tanpa balon. Lalu untuk pengaruh terhadap 
gerakan pitch depan dan Yaw kanan dan kiri pun juga 
demikian drone mampu bergerak sesuai input dari remote 
dan output dari ke empat motornya pun selaras dengan input 
remotenya. Lalu dalam mode auto drone juga mampu stabil 
untuk loitering pada masing titik-titik waypoint dengan 
loitering selama 10 detik pada ketinggian 5 meter. 

Lalu untuk efisiensi terhadap daya angkat dapat dilihat 
pada maksimal PWM output dari tanpa balon dan 
menggunakan balon, disini balon ukuran 24 inch atau 69,96 
inch diameter lingkar mampu mengefisiensi hingga 11,15%. 
Hal tersebut dapat disimpulkan bahwa semakin besar balon 
yang digunakan maka akan semakin besar efisiensi terhadap 
daya angkatnya juga namun akan semakin besar peluang 
untuk ditabrak atau terganggu oleh angin saat 
mengoperasikannya. 
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