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RINGKASAN 

Meningkatnya penggunaan lahan untuk kepentingan pembangunan tempat 

tinggal atau jalan raya berimplikasi pada berkurangnya lahan hijau yang dapat 

dimanfaatkan untuk wilayah pertamanan, tempat bermain anak, kebun bergizi, dan lain 

sebagainya. Beberapa lahan sempit memiliki potensi untuk dimanfaatkan untuk 

kepentingan tersebut. Sayangnya, beberapa taman atau tempat bermain anak yang sudah 

tersedia beberapa diantaranya belum didesain dengan baik sehingga mengurangi 

keindahan dan tingkat kenyamanan saat berada di area tersebut 

Penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan prototipe drone untuk optimalisasi 

perencanaan penggunaan lahan sempit yang ada di beberapa titik diwilayah Jakarta. 

Memanfaatkan augmented reality sebagai pendukung utama aplikasi mobile yang akan 

dikembangkan dan drone sebagai alat pengindai wilayah lahan sempit secara vertikal. 

Penginderaan dari atas memudahkan untuk melihat secara utuh potensi yang dimiliki 

oleh lahan tersebut, dari hasil penginderaan, kami menggunakan teknologi Augmented 

Reality (AR) memberikan ide pengembangan fasilitas atau desain untuk lahan tersebut.  

Keunggulan penggunaan teknologi augmented realiy dari penelitian ini  adalah  

menjadikan sarana perencanaan virtual penggunaan lahan sempit tersebut. Sebagai 

contoh perencanaan lahan sempit untuk dijadikan pertamanan atau tempat bermain 

anak. Penelitian ini dilaksanakan di sekitar kampus Universitas Trilogi , dengan waktu 

penelitian mulai dari Agustus 2018 sampai Desember 2018.  

Teknik pengambilan data adalah menggunakan teknik observasi dan wawancara 

pengelola taman. Dari hasil penelitian ini, diharapkan aplikasi dapat berguna untuk para 

pengunjung untuk dalam merencanakan kebun outdoor. 

Kata Kunci : Augmented Reality ,Drone, ARDrone, Perencanaan lahan sempit 

 

 

 

 

 

 



BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Beberapa lahan sempit memiliki potensi untuk dimanfaatkan untuk kepentingan 

pertamanan, tempat bermain anak, kebun bergizi, dan lain sebagainya. Sayangnya, 

beberapa taman atau tempat bermain anak yang sudah tersedia beberapa diantaranya 

belum didesain dengan baik sehingga mengurangi keindahan dan tingkat kenyamanan 

saat berada di area tersebut. 

Penggabungan antara teknologi augmented reality dan drone merupakan solusi yang 

baik, dimana penggabungan kedua teknologi tersebut mampu menjawab tantangan yang 

dihadapi untuk dapat memberikan interaksi pada proses visualisasi perencanaan objek 

tanam dari kebun yang akan dibangun. Pemanfaatan teknologi augmented reality 

digunakan untuk melakukan proses visaualisasi 3 dimensi mengenai objek perkebunan 

serta wilayah tanam perkebunan, lahan sempit, taman bermain dan lain sebagainya. 

Augmented Reality merupakan sebuah teknologi di bidang multimedia yang 

memungkinkan pengguna untuk memvisualisasikan dunia maya sebagai bagaian dari 

dunia nyata yang seakan terhubung dengan dunia nyata serta dapat berinteraksi (Jacobs, 

2012). visualisasi perencanaan kebun dengan memanfaatkan teknologi augmented 

reality dan teknologi drone untuk optimalisasi perencanaan lahan sempit dengan studi 

kasus lahan sempit di sekitar Universitas Trilogi.  

1.2. Perumusan Masalah 

Sesuai dengan hubungan yang telah dibatasi maka dibangun rumusan masalah 

sebagai berikut: 

a. Dengan mengkombinasikan teknologi drone dan AR, apakah dapat 

dimanfaatkan secara optimal sebagai sarana untuk merencanakan penggunaan 

lahan sempit untuk kepentingan perkebunan, pertamanan ataupun taman 

bermain anak ? 

b. Bagaimana mentransformasikan konsep AR dalam merencanakan penggunaan 

lahan sempit? 

 

 

 



1.3.Tujuan Penelitian 

a.  Mengkombinasikan teknologi AR dan drone sebagai sarana perencanaan 

penggunaan lahan sempit untuk kepentingan perkebunan, pertamanan ataupun 

taman bermain anak . Studi kasus di sekitar Universitas Trilogi. 

b.   Mentransformasikan konsep AR dalam merencanakan penggunaan lahan sempit 

serta membuat rancangan perangkat lunak untuk lahan tersebut 

1.4. Target Luaran 

a. Publikasi Ilmiah pada Jurnal Ber-ISSN dan terindeks sinta 

b. Prototipe Drone –embedded AR 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

BAB II. 

TINJAUAN PUSTAKA 

 

Penelitian yang dilakukan Basta (2012) menitik beratkan pada rancang bangun 

Unmanned Aerial Vehicle (UAV) menggunakan menggunakan dua jenis control yaitu 

control secara manual dan otomatis, Basta (2012) membangun kontrol otomatis hanya 

pada proses take-off dan landing secara vertical sedangkan kontrol setelahnya 

dijalankan secara manual. UAV empat Rotor atau yang dikenal sebagai drone  cocok 

digunakan untuk tujuan fotografi dan kepentingan sipil lainnya dengan jarak wilayah 

terbang yang pendek. 

Drone yang dibangun dipersiapkan dengan mekanisme pergerakan yang stabil. 

Terdapat 8 gerakan dasar (degree of freedom) yang dimiliki oleh drone yaitu Lift up, lift 

down, forward,backward, turn right turn left, roll right dan roll left. Setiap pergerakan 

yang dihasilkan merupakan kombinasi pergerakan diantara empat propeller untuk 

menghasilkan arah terbang yang stabil (Basta, 2012). Gambar 2.1 memperlihatkan arah 

pergerakan yang dihasilkan oleh kombinasi propeller.  

 

Gambar 2.1 Pergerakan propeller pada wahana(Basta,2012). 

Qetkeaw (2012) menitik beratkan pada perangkat transmitter dan receiver  yang 

sesuai dengan kebutuhan terbang wahana. Perangkat transmitter  harus mengakomodir 

kedelapan gerakan dasar wahana sehingga transmitter minimal terdiri dari 9 saluran, 



sedangkan receiver dipasang pada UAV menggunakan panjang Gelombang Radio 2.4 

GHz karena diperuntukkan untuk terbang jarak pendek. (Qetkeaw, 2012). 

Untuk mengendalikan dan memantau pergerakan wahana secara otomatis 

diperlukan suatu perangkat control yang berada di permukaan (Ground Control 

Stationa / GCS). Berdasarkan panduan manual dari Feiyu Tech (2014) terdapat tiga (3) 

mode dasar yang diperlukan untuk membantu pilot menerbangkan wahana yaitu : 

 Altitude stabilized mode 

 Hovering mode 

 Return to home mode. 

Salah satu fitur penting lainnya adalah waypoint fly yaitu pergerakan otomatis 

wahana di titik-titik terbang yang telah ditentukan sebelumnya (Hoffman, 2007). 

Dengan fitur ini arah pergerakan wahana dapat dimonitoring secara realtime di GCS 

Beberapa wahana dilengkapi dengan On screen Display (OSD) yaitu fasilitas tambahan 

pada GCS yang memonitoring segala aspek selama penerbangan wahana, Pengontrol 

terbang merk Feiyu adalah salah satu pegontrol terbang yang menyediakan fitur OSD 

tersebut (Feiyu tech, 2014).  

 

 

Gambar 2.2. Skematik jenis wahana multirotor (Feiyu tech, 2014) 

 

Pada penelitian Domingues (2009), Jumlah propeller dan skematik kerangka 

wahana menentukan kombinasi pergerakan dari wahana, sebagai contoh skematik 

Quad+ dengan Quad x  menggunakan 4 propeller seperti pada gambar 2.2 perbedaan 

tersebut dapat mempengaruhi kemampuan orientasi pilot sehingga sangat disarankan 

menggunakan skematik yang paling dikenal atau paling nyaman bagi pilot 

(Domingues,2009). 



Augmented reality pada dasarnya memiliki beberapa komponen yang saling terkait 

yaitu komponen pertama adalah user selaku pengguna dari perangkat untuk 

menggerakan drone dan marker kecil berisikan objek tanaman. Komponen kedua 

adalah tablet yang sudah tertanam teknologi augmented reality digunakan untuk 

menampilkan objek tanaman 3d yang ada dan tersedia pada marker yang sudah 

disiapkan. Komponen ketiga adalah Marker, marker digunakan sebagai penanda tempat 

lokasi kemunculan objek augmented reality. Komponen ke empat sekaligus terakhir 

adalah drone, drone digunakan sebagai pendukung dari tablet , agar dapat mengudara 

pada titik yang telah ditentukan dan melakukan pengindaian pada  wilayah marker. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



BAB III 

METODE PENELITIAN 

 

3.1. Gambaran Umum Sistem dan Mekanisme Aplikasi Augmented Reality 

 

Gambar 3.1. Perancangan Tampilan Aplikasi 

Adapun Penjelasan dari tiap komponen dari scene pada gambar3.1 , adalah sebagai 

berikut : 

 Marker_Kebun :  Merupakan marker Kebun Terletak dibawah 

 Marker1- Marker4 : Merupakan marker penanda tanaman dari kebun 

   

3.2. Desain 3d  Marker Tanaman Kebun 

Pada penelitian ini, perancangan desain objek 3d  yang akan ditampilkan, terdiri 

dari beberapa kategori benda untuk mendukung kebun outdoor yang akan dibuat, yaitu 

terdiri dari kategori tanaman seperti pada gambar di bawah ini, 

 

Marker_Kebun 

Maker1 Maker2 Maker3 

Maker4 



 

Gambar 3.2. Desain 3d Objek Tanaman Hias 

Objek yang akan di buat pada kategori ini merupakan jenis jenis tanaman yang 

ada pada kebun outdoor, adapun desain yang ditampilkan berupa pohon hias pagar, 

sansiviera, dan tanaman philondedron. Untuk kategori lainnya adalah kategori dekorasi 

taman yang dapat dilihat pada gambar 

 

Gambar 3.3. Desain 3d Objek Dekorasi Kebun Outdoor 

Pada gambar 3.3 , jenis benda yang akan dirancang berupa benda yang biasa ada 

di dalam sebuah kebun outdoor yaitu berupa air mancur, tempat duduk ,vertical garden 

dan lampu taman. Semua perancangan desain objek dilakukan untuk kemudian 

ditempatkan pada setiap marker yang sudah tersedia , setiap marker akan memiliki 

benda yang berbeda sesuai dengan marker yang digunakan. Sehingga para pengguna 

dapat melakukan simulasi penataan kebun outdoor dengan leluasa. 



3.3 Ujicoba Aplikasi Tanaman Kebun  

Pada tahapan akhir pengembangan aplikasi augmented reality , dilakukan uji 

coba pada aplikasi yang sudah selesai dikembangkan, tahapan ini digunakan untuk 

memastikan bahwa tidak terjadi kesalahan ataupun ketidaksesuaian dari aplikasi 

sebelum aplikasi digunakan dan diedarkan. 

Untuk melakukan tahapan ujicoba yang baik, maka pada aplikasi diterapkan pengujian 

pada sisi struktural dan fungsional. 

Teknik Pengujian Struktural dan Fungsional sebagai berikut : 

 Teknik pengujian operasi: 

 Teknik pengujian kebutuhan 

 Teknik pengujian penanganan-kesalahan 

 Teknik pengujian dukungan manual 

3.4. Tahapan Pengembangan Drone AR 

Terdapat Empat tahapan yang dalam membangun Drone berbasis AR yaitu : 

a. Studi pendahuluan 

b. Desain Kerangka dan elektronik drone 

c. Uji coba terbang 

d. Implementasi 

 

Tabel 3.1. Tahapan Pengembangan Drone 

No Tahapan Detail tahapan Parameter yang 

digunakan 

1 Studi pendahuluan 1. Melakukan studi pustaka  

2. menentukan skema kerangka 

dan elektronik yang sesuai 

dengan konsep drone AR 

3. Mempertimbangkan factor-

faktor yang dapat 

mempengaruhi performa 

terbang wahana 

1. Ukuran/diameter 

kerangka. 

2. Berat wahana. 

3. waktu terbang. 

4. kapasitas batere. 

5. Resolusi kamera 

yang akan dipakai 

2 Desain Kerangka dan 

elektronik drone 

Membuat gambaran teknis 

kerangka dan rangkaian 

elektronik yang digunakan pada 

wahana 

1. Nilai hambatan 

angin 

2. Kekuatan bahan 

kerangka 

3. Pengukuran 

kapasitas 

penggunaan 

sumberdaya listrik 



3 Uji coba terbang Melakukan uji sesuai dengan 

studi pendahuluan yang telah 

ditetapkan sebelumnya.  

1. waktu terbang.  

2. stabilitas terbang 

3. Kemudahan dan 

kelincahan terbang. 

4. menguji resolusi 

kamera 

4 Implementasi Wahana telah siap digunakan. - 

 

 

                  (a)Drone AR Tampak Atas              (b)Drone AR Tampak Bawah 

Gambar 3.4. Desain 3d DroneAR  

Gambar 3.4. merupakan desain kerangka wahana yang akan dibuat, bahan yang 

digunakan untuk membuat kerangka tersebut adalah serat karbon karena untuk 

mengurangi bobot dan memiliki tingkat kekuatan dan daya tahan yang baik. 

 

Gambar 3.5. Rangkaian Elektronik pada Wahana 

Gambar 3.5 merupakan komponen standar elektronik yang dipakai di wahana, secara 

umum terdapat beberapa komponen utama yang harus ada antara lain Flight controller, 

electronic speed controller,motor,serta transmitter dan receiver.   

 



3.4.1. Skenario Implementasi Wahana Drone Dalam Proses Pemindaian Marker 

AR 

Penggunaan drone memiliki beberapa tahapan dalam pengimplementasiannya, tahapan 

tersebut merupakan satu kesatuan dari sistem pembelajaran berbasis AR. Adapun 

skenarionya adalah sebagai berikut : 

 Mempersiapkan wahana dan GCS 

 Wahana terbang diatas wilayah kebun yang telah diberi marker  

 Pemindaian menggunakan kamera dengan sistem operasi Android yang 

tersambung dengan koneksi Wi-fi untuk koneksi gambar atau rekaman video. 

 Hasil pemindaian dapat di olah di secara mandiri di darat atauun secara 

lengsung pada saat wahana terbang sesuai dengan keinginan pengguna.  

 

Gambar 3.6. Pemindaian Marker oleh Drone  

3.5. Spesifikasi Kebutuhan Pengembangan Aplikasi 

1. Smartphone berbasis android  

2. Aplikasi Unity3d sebagai tools pengembangan AR 

3. Aplikasi Google SketchUp sebagai aplikasi pengembangan 3d Modeler 

4. Laptop minimal prosesor Intel i3, sebagai perangkat pengembangan aplikasi. 

5. Drone 

 

 

 

 

 

 



BAB IV. 

KEMAJUAN PENELITIAN 

  

4.1.Perancangan Kerangka Wahana 

 
(a) 

 
                                      (b) 

Gambar 4.1. (a) Dudukan bawah Kerangka Penghubung lengan Wahana.  

(b) Dudukan Distribution Board 

 

       Gambar 13. (a) Lengan penahan motor. (b) Kerangka Penghubung lengan Wahana 

  
(a) (b) 



  
(a) (b) 

Gambar 4.2.  (a) dan (b). Kerangka Penopang Lengan Motor bagian bawah 

 

  
(a) (b) 

Gambar 4.3. (a) dan (b). Kerangka Tampak atas dan Bawah Wahana 

1.1.Rangkaian Dasar Elektronika Wahana 

  



  
Gambar 4.4. Perangkat Elektronik Dasar Wahana 

 

   
(a) (b) (c) 

Gambar 4.5. (a) Flight controller, (b) Kompas untuk menunjang GPS, (c) Receiver yang 

digunakan di Wahana 

  
(a) (b) 

Gambar 4.6. (a). Perangkat Transmiter UHF, (b) Batere 5000 MaH 35C sebaga sumber 

catudaya 

 

 



4.2. Borang Kemajuan Penelitian 

Tabel 4.1. Luaran dan Target Capaian 

No Jenis Luaran Keterangan 

 Kategori Sub Kategori Target Capaian 
 

1. Artikel ilmiah 

dimuat di jurnal
 

Internasional 

bereputasi 

X X Tidak ada 

Nasional 

Terakreditasi 

V V (Draft) Draft 

Nasional Tidak 

Terakreditasi 

X X Tidak ada 

2. Artikel ilmiah 

dimuat di 

prosiding 

Internasional 

Terindeks 

X X Tidak ada 

Nasional X X Tidak ada 

3. Invited Speaker 

dalam temu 

ilmiah
 

Internasional X X Tidak ada 

Nasional X X Tidak ada 

4. Visiting Lecturer
 

Internasional X X Tidak ada 

5. Hak Kekayaan 

Intelektual (HKI)
 

Paten X X Tidak ada 

Paten sederhana X X Tidak ada 

Hak Cipta X X Tidak ada 

Merek Dagang X X Tidak ada 

Rahasia Dagang X X Tidak ada 

Desain Produk 

Industri 

X X Tidak ada 

Indikasi 

Geografis 

X X Tidak ada 

Perlindungan 

Varietas 

Tanaman 

X X Tidak ada 

Perlindungan 

Topografi 

Sirkuit Terpadu 

X X Tidak ada 



6. Teknologi Tepat Guna X X Tidak ada 

7. Model/Purwarupa/Desain/Karya 

Seni/Rekayasa Sosial 

X X Tidak ada 

8. Buku Ajar (ISBN) X X Tidak ada 

9. Tingkat Kesiapan Teknologi (TKT) V X 3 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



BAB 5 

RENCANA KEGIATAN 

RENCANA TAHAPAN BERIKUTNYA 

 

 Setelah menyelesaikan instalasi kerangka dan rangkaian elektronik pada wahana, tahapan 

berikutnya adalah melakukan pengaturan sensor Gyro dan kaliberasi wahana, setelah tahapan 

tersebut, dilakukan tes terbang untuk melihat stabilitas terbang wahana saat semua komponen 

telah terpasang. Adapun yang akan di ujicoba adalah : 

No Item Uji Coba Target 

1 Thrust motor Thrust motor > beban wahana 

2 Sensitivitas gyro sensor (uji coba di darat) Tes diferensial RPM motor saat 

wahana digerakan maju-mundur 

kiri-kanan, guling kiri-guling 

kanan. 

 

Pergerakan motor harus 

menyesuaikan posisi wahana. 

3 Tes Hovering Tes kestabilan terbang diam 

selama 5 menit non stop tanpa 

bermanuver. 

4 Tes kompas dan GPS Tes aktivasi kompas dan GPS 

pada GCS 

5 Tes Jangkauan terbang  Uji coba ketiggian terbang dan 

jangkauan terbang selama 10 

menit. 

6 AR Embeded Drone Instalasi kamera resolusi tinggi 

untuk memperoleh image yang 

akan menjadi input aplikasi AR 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



BAB 6 

PENGGUNAAN DANA 

No Tanggal Anggaran Uraian No.Bukti Jumlah 

(Rp) 

1 7/9/2018 Feiyu Flight 

Controller and 

stabilization 

1 set flight 

controller 

beserta sensor 

pendukung 

1 3.073.965 

2 6/11/2018 1. NTM Motor 

1200 kv 

2. ESC SK-

Simonk 30A 

3. 3.5 mm Gold 

Connector 

Actuator dan 

pengatur 

kecepatan 

putaran 

motor 

2 1.913.000 

3 16/8/2018 Frame SK450 mm 

quadcopter 

Kerangka 

wahana/drone 

3 418.000 

4 21/10/2018 Bensin Transportasi 

belanja 

barang 

4 200.000 

5 27/11/2018 GOPAY Transportasi 

belanja 

barang 

4 22.000 

TOTAL 5.626.965,00 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



LAMPIRAN 

 

 

 



 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 



 

 

 

 

 

 


