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Abstrak – Pandemi global dalam beberapa tahun terakhir telah menyoroti
pentingnya solusi teknologi dalam penanganan keadaan darurat
kesehatan. Salah satu tantangan utama dalam situasi ini adalah
pengiriman peralatan medis dan kebutuhan esensial, terutama di daerah
terpencil yang sulit dijangkau. Multicopter, sebagai bagian dari teknologi
kendaraan udara tak berawak (UAV), menawarkan solusi inovatif dalam
mengatasi kendala logistik ini. Dengan kemampuan autonomous dan
teknologi computer vision, UAV dapat secara akurat mengidentifikasi
lokasi yang membutuhkan bantuan, memastikan pengiriman cepat dan
efisien tanpa ketergantungan pada infrastruktur konvensional. Computer
vision memungkinkan UAV untuk melakukan analisis visual secara
otomatis, mengoptimalkan proses pemetaan dan pengiriman, serta
mengurangi risiko paparan virus bagi tenaga lapangan. Oleh karena itu,
pengembangan prototipe multicopter berbasis computer vision diusulkan
sebagai inovasi dalam deteksi lokasi dan distribusi peralatan medis,
khususnya dalam kondisi pandemi. Dengan adanya dukungan dari
program hibah Merdeka Belajar Kampus Merdeka (MBKM) UNS,
mahasiswa berkesempatan untuk berkontribusi dalam pengembangan
teknologi UAV yang mendukung mitigasi krisis medis secara efektif.

Kata Kunci: Multicopter, Delivery, Deteksi Objek, Teknologi
Penanggulangan Bencana, Autonomous UAV

Abstract – The global pandemic in recent years has highlighted the
importance of technological solutions in addressing health emergency
situations. One of the main challenges during such crises is the delivery of
medical equipment and essential supplies, especially in remote areas that
are difficult to access. Multicopters, as part of unmanned aerial vehicle
(UAV) technology, offer an innovative solution to overcome these
logistical obstacles. With autonomous capabilities and computer vision
technology, UAVs can accurately identify locations in need of assistance,
ensuring fast and efficient delivery without relying on conventional
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I. PENDAHULUAN

Indonesia merupakan salah satu negara dengan medan
yang bervariasi, dimana banyak lokasi memiliki akses
yang sulit. Saat bencana terjadi, salah satu tantangan
utama bagi tim penyelamat dan petugas evaluasi
kerusakan adalah mencapai lokasi tempat terjadinya
peristiwa itu sendiri, dimana medan sering kali tidak
mendukung. Sering kali, proses untuk mencapai lokasi
ini akan membuang waktu yang berharga demi
melalukan tindakan pertama terhadap korban. Tidak
hanya itu, adanya kontak dari luar antara tim penyelamat
dengan korban juga akan meningkatkan kemungkinan
pandemi akan menyebar.

Pengembangan prototipe multi-copter berbasis
computer vision menjadi inovasi yang menjanjikan
dalam mendukung distribusi peralatan medis, terutama
dalam kondisi pandemi. Teknologi ini memanfaatkan
sistem UAV (Unmanned Aerial Vehicle) untuk secara
otomatis mendeteksi lokasi yang membutuhkan bantuan
medis dan mengirimkan peralatan tanpa keterlibatan
manusia secara langsung. Dengan sensor dan kamera
canggih yang mampu melakukan pemetaan area secara
real time, multi-copter ini dapat mengidentifikasi
individu yang memerlukan perawatan medis serta
lingkungan yang membutuhkan intervensi kesehatan.

Kecepatan dan ketepatan dalam distribusi menjadi
keunggulan utama dari sistem ini. Dibandingkan dengan
metode tradisional seperti jalur darat, multi-copter
mampu mencapai daerah terpencil dalam waktu yang
lebih singkat. Hal ini sangat krusial dalam situasi darurat,
di mana keterlambatan distribusi peralatan medis dapat
berdampak pada keselamatan dan kesehatan masyarakat.
Selain itu, penggunaan UAV membantu mengurangi
kontak fisik antara tenaga medis dan individu yang
terinfeksi, sehingga mengurangi risiko penyebaran
penyakit serta meningkatkan efektivitas dalam upaya
mitigasi pandemi.

Dari segi desain, prototipe ini dikembangkan dengan
rangka yang ringan namun kuat, seperti serat karbon, untuk
memastikan kestabilan dan efisiensi energi selama
penerbangan. Dengan sistem navigasi otonom yang
dilengkapi dengan algoritma computer vision, multi-copter
dapat melakukan deteksi target secara akurat bahkan dalam
kondisi visibilitas yang rendah. Kemampuan penghindaran
rintangan juga menjadi fitur penting agar drone dapat
beroperasi tanpa hambatan dalam berbagai medan yang
menantang.

Selain kemampuan navigasi dan deteksi, komunikasi
waktu nyata menjadi aspek kunci dalam operasional multi-
copter. Teknologi ini memungkinkan pemantauan jarak
jauh serta koordinasi dinamis antara operator manusia dan
perangkat otonom, memastikan setiap misi berjalan dengan
optimal. Dengan adanya integrasi sistem ini, penggunaan
UAV tidak hanya meningkatkan efektivitas distribusi
peralatan medis tetapi juga membuka peluang untuk
aplikasi lain dalam bidang kesehatan, seperti pemantauan
epidemi dan pengiriman sampel medis.

Secara keseluruhan, multi-copter berbasis computer
vision menawarkan solusi yang inovatif dan efisien dalam
respons pandemi. Dengan keunggulan dalam navigasi
otonom, pemrosesan data visual, serta komunikasi waktu
nyata, sistem ini dapat menjadi model yang dapat
dikembangkan lebih lanjut untuk berbagai kebutuhan di
sektor kesehatan dan tanggap darurat. Keberadaan
teknologi ini diharapkan mampu mendukung upaya
mitigasi krisis medis secara lebih efektif, memberikan
manfaat yang luas bagi masyarakat dalam situasi darurat
kesehatan.

II. LANDASAN TEORI

A. Multi Copter
Multi-copter, atau yang juga dikenal sebagai drone

multi-rotor, merupakan jenis kendaraan udara tak berawak

infrastructure. Computer vision enables UAVs to perform automated
visual analysis, optimizing mapping and delivery processes while
reducing the risk of virus exposure for field workers. Therefore, the
development of a computer vision-based multicopter prototype is
proposed as an innovation for location detection and distribution of
medical equipment, particularly during pandemics. With support from the
Merdeka Belajar Kampus Merdeka (MBKM) UNS grant program,
students have the opportunity to contribute to the development of UAV
technology that effectively supports medical crisis mitigation.

Keywords: Multicopter, Delivery, Object Detection, Disaster Response
Technology, Autonomous UAV
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(UAV) yang menggunakan beberapa rotor untuk terbang.
Desain ini memungkinkan multi-copter memiliki stabilitas
yang lebih tinggi dan kemampuan manuver yang baik
dibandingkan dengan pesawat terbang tradisional.
Sebagian besar multi-copter mengandalkan kontrol
elektronik yang canggih untuk memvariasikan kecepatan
motor dan mengatur gerakannya [1][2]

Dari sisi teknis, multi-copter sering dilengkapi dengan
unit pengukuran inersia (IMU) yang mencakup sensor
seperti giroskop dan akselerometer. Teknologi ini
memungkinkan drone untuk melakukan kontrol
penerbangan yang presisi dan meminimalkan eror dalam
penerbangan, seperti yang ditunjukkan oleh Al-Baghdadi
dan Ali melalui eksperimen mereka [3] [4]. Penerapan
kontrol berbasis filter Kalman juga diperkenalkan untuk
memperbaiki akurasi data yang diperoleh dari sensor [5]
Selain itu, desain multi-copter dapat bergantung pada
berbagai konfigurasi rotor untuk mencapai kinerja terbaik
dalam keadaan tertentu, seperti kapasitas muatan dan
biaya produksi [6].

Era modern melihat penerapan multi-copter dalam
berbagai bidang, mulai dari pengawasan hingga
pemantauan lingkungan. Misalnya, Tiimus dan Tamre
mendemonstrasikan bahwa multi-copter berfungsi dengan
baik dalam berbagai aplikasi berkat keandalannya dan
kemudahan operasi yang tinggi [7]. Selain itu, teknologi
ini digabungkan dengan sistem lain, seperti kendaraan
permukaan tak berawak (USV) dan kendaraan bawah air
tak berawak (UUV), menciptakan sistem pemantauan
yang lebih komprehensif untuk monitoring lingkungan [8].

Dalam hal kontrol dan manajemen, multi-copter juga
berfungsi dalam pengaturan kompleks, seperti dalam
sistem pengendalian multi-bodi, yang memungkinkan
koordinasi antara beberapa drone untuk menangani beban
gantung secara simultan [9].Penelitian lebih lanjut
menunjukkan bahwa multi-copter dapat dioptimalkan
untuk keperluan yang berbeda melalui pengaturan
trajektori dan kontrol adaptif, dan pendekatan ini mungkin
memanfaatkan teknik kontrol prediktif [10].

Kesimpulannya, multi-copter memainkan peran penting
dalam inovasi teknologi UAV, yang tidak hanya
meningkatkan kemampuan penerbangan mereka tetapi
juga memperluas aplikasi ke berbagai sektor industri.
Kedepannya, pengembangan teknologi dan metodologi
kontrol yang lebih baik diharapkan dapat semakin
meningkatkan efisiensi dan efektivitas dari multi-copter
dalam menjalankan misi otonom.

B. Computer Vision
Computer vision adalah cabang dari kecerdasan buatan

yang berfokus pada pengembangan algoritma dan teknik
untuk memungkinkan komputer dan sistem perangkat
keras memahami dan menafsirkan gambar atau video.
Dengan memanfaatkan metode analisis citra, computer
vision memungkinkan mesin untuk mengenali dan
memproses informasi visual dari lingkungan mereka,
mirip dengan cara manusia menggunakan penglihatan
untuk memahami dunia sekitar.

Dalam konteks aplikasinya, computer vision mencakup
berbagai tugas, seperti pengenalan pola, deteksi objek,
analisis gerakan, rekonstruksi adegan, dan restorasi citra
[11].Sebagai contoh, teknologi computer vision dapat
digunakan dalam augmented reality (AR) untuk
menyisipkan objek virtual ke dalam pandangan pengguna
di dunia nyata dengan cara yang realistis, memanfaatkan
kemampuan pengenalan dan analisis visual untuk
meningkatkan pengalaman penggun [12].

Perkembangan computer vision telah mendorong inovasi
dalam banyak sektor, termasuk industri mode, di mana
teknologi ini diaplikasikan untuk melakukan sintesis,
deteksi, analisis, dan rekomendasi model-model fesyen
terkini [13]. Selain itu, algoritma pemrosesan citra dapat
memperhatikan berbagai aspek seperti pengenalan wajah,
deteksi gerakan, dan interaksi manusia-komputer,
menunjukkan potensi besar dalam implementasi di berbagai
bidang industri dan penelitian [14].

C. Object Detection
Object detection adalah salah satu tugas fundamental

dalam computer vision yang bertujuan untuk
mengidentifikasi dan menemukan objek dalam suatu citra
atau video. Proses ini tidak hanya melibatkan pengenalan
kategori objek tertentu (seperti mobil, manusia, atau hewan)
tetapi juga menentukan posisi objek tersebut dalam citra
menggunakan bounding box [15]. Saat ini, teknologi object
detection menjadi sangat penting dalam berbagai aplikasi,
termasuk pengawasan keamanan, kendaraan otonom,
pemrosesan citra medis, dan sistem interaksi manusia-
komputer.

Proses object detection mencakup beberapa langkah,
mulai dari ekstraksi fitur, pengolahan fitur, hingga
klasifikasi objek. Metode yang umum digunakan dalam
object detection termasuk penggunaan algoritma berbasis
deep learning, seperti Convolutional Neural Networks
(CNN), yang telah terbukti memberikan hasil yang sangat
baik dalam mengidentifikasi berbagai objek dengan akurasi
tinggi [16]. Kannan juga menyoroti bahwa algoritma object
detection memainkan peran penting dalam pelacakan objek
yang bergerak dan deteksi objek yang baru atau hilang
dalam suatu adegan yang diamati [17].

Fig. I Diagram Algoritma Object Detection

Salah satu pendekatan terbaru dalam object detection
adalah menggunakan model satu tahap (seperti YOLO dan
SSD) dan model dua tahap (seperti Faster R-CNN), yang
masing-masing memiliki keunggulan dan kelemahan
tersendiri. Model satu tahap umumnya lebih cepat dalam
proses deteksi tetapi model dua tahap sering kali
memberikan akurasi yang lebih tinggi [18]. Dalam
beberapa penelitian, penggunaan semantic segmentation
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dan bounding box secara bersamaan telah diusulkan untuk
meningkatkan efisiensi deteksi dan penempatan objek
dalam citra [19].

Berdasarkan penelitian terbaru, tantangan dalam object
detection mencakup peningkatan akurasi dalam kondisi
pencahayaan yang bervariasi dan latar belakang yang
kompleks, serta pengenalan objek kecil atau terhalang,
yang masih menjadi area aktif penelitian dalam bidang
computer vision [20]. Secara keseluruhan, object detection
adalah salah satu tugas yang paling penting dan
menantang dalam computer vision yang memiliki aplikasi
luas dan potensi untuk memperbaiki berbagai sistem
otomatisasi dalam kehidupan sehari-hari.

D. Autonomous
Autonomous, atau otonom, merujuk pada kemampuan

suatu sistem atau entitas untuk beroperasi secara mandiri
tanpa intervensi manusia secara langsung. Dalam
konteks teknologi, istilah ini sering digunakan untuk
menggambarkan kendaraan atau robot yang mampu
mengendalikan diri, membuat keputusan, dan beradaptasi
dengan lingkungannya berdasarkan sensor dan algoritma
pemrograman yang dimiliki [21].

Sistem otonom dapat ditemukan dalam berbagai
aplikasi, mulai dari kendaraan otonom yang dapat
mengemudi sendiri di jalan raya hingga robot industri yang
bekerja di pabrik tanpa campur tangan manusia. Teknologi
ini memanfaatkan algoritma canggih seperti machine
learning dan pengolahan data waktu nyata yang
memungkinkan analisis situasi dan pengambilan keputusan
secara cepat dan akurat [22].

Salah satu tantangan utama dalam pengembangan
sistem otonom adalah memastikan keamanan dan
kehandalan operasional di lingkungan yang kompleks dan
dinamis. Ini mencakup kemampuan untuk beradaptasi
terhadap kondisi yang berubah-ubah serta menghindari
rintangan dan keputusan yang berpotensi berbahaya.
Miftahul et al. menyoroti bahwa perkembangan dalam
sistem kendali, seperti kontrol PID, dapat meningkatkan
kemampuan otonomi robot dengan lebih halus dalam
merespons faktor eksternal [23].

Lebih lanjut, dalam konteks perencanaan perkotaan,
interaksi antara sistem otomatis dan faktor manusia harus
dipertimbangkan untuk mencapai hasil yang optimal. Hal
ini menunjukkan bahwa otonomi tidak selalu berarti tanpa
keterlibatan manusia, tetapi lebih pada kemampuan sistem
untuk berfungsi secara mandiri sambil tetap
mempertimbangkan elemen manusia yang ada [24].

E. ArduPilot
Ardupilot adalah sebuah software autopilot yang

bersifat open-source dan dirancang untuk mengendalikan
berbagai jenis kendaraan udara tak berawak (UAV),
kendaraan darat, dan kendaraan bawah air. Dengan
kemampuan untuk mendukung berbagai platform,
Ardupilot menawarkan fleksibilitas tinggi dalam
penerapan, baik untuk hobi maupun aplikasi industri [25].

Sistem ini berfungsi dengan memanfaatkan berbagai
sensor untuk mendapatkan informasi real-time tentang
posisi, kecepatan, dan orientasi kendaraan. Data ini
kemudian diproses oleh algoritma kontrol di dalam
Ardupilot, yang berfungsi untuk mengarahkan kendaraan
dengan akurasi yang tinggi. Ardupilot juga mendukung
integrasi dengan berbagai protokol komunikasi, termasuk
MAVLink, yang memungkinkan komunikasi antara UAV
dan stasiun kontrol darat [26].

Fig. II Tampilan Software ArduPilot

Selain kekuatan algoritmanya, Ardupilot memiliki
komunitas yang besar, memungkinkan kolaborasi dan
kontribusi dari pengguna di seluruh dunia dalam
pengembangan serta penyempurnaan software. Hal ini
menjadikan Ardupilot sebagai salah satu sistem autopilot
yang paling banyak digunakan dan terjangkau [27].
Penelitian oleh Baldi et al. menunjukkan bahwa Ardupilot
dapat melakukan kontrol adaptif yang efektif untuk
kendaraan udara, menguatkan kemampuannya untuk
beroperasi dalam berbagai kondisi dan skenario [28].

Ardupilot juga telah diimplementasikan di berbagai
bidang, termasuk misi pencarian dan penyelamatan, di
mana sistem ini dapat secara otomatis mencari dan
mengidentifikasi lokasi target dengan efisiensi tinggi [29].
Dengan demikian, Ardupilot berperan penting dalam
pengembangan teknologi otonom yang dapat meningkatkan
efektivitas operasional di lapangan.

F. eCalc – xcopterCalc
eCalc, atau xcopterCalc, adalah alat kalkulasi yang

dirancang khusus untuk membantu pengguna dalam
merancang dan mengevaluasi performa pesawat multirotor,
seperti drone dan quadcopter. Alat ini memungkinkan
pengguna untuk menghitung dan menganalisis berbagai
parameter terkait desain, termasuk daya, waktu terbang,
efisiensi, dan beban yang dapat diangkut oleh drone yang
sedang dikembangkan [30].

Dengan xcopterCalc, pengguna dapat memasukkan
spesifikasi komponen yang akan digunakan, seperti motor,
propeller, dan baterai, serta parameter lainnya seperti bobot
yang diinginkan dan kondisi penerbangan. Alat ini
kemudian melakukan simulasi untuk menentukan
konfigurasi yang optimal dan memberikan rekomendasi
terkait komponen terbaik yang harus dipilih untuk
mencapai performa yang diinginkan [31].
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Fig. III Tampilan Software xcopterCalc

Salah satu aspek penting dari xcopterCalc adalah
kemampuannya untuk menyimulasikan berbagai setup
dalam lingkungan yang terkendali, sehingga para
perancang dapat mengeksplorasi berbagai opsi tanpa perlu
membangun prototipe fisik terlebih dahulu. Hal ini tidak
hanya menghemat waktu dan biaya, tetapi juga membantu
mengurangi risiko dalam tahap pengembangan [32].

Penggunaan xcopterCalc telah terbukti bermanfaat,
seperti yang diungkapkan oleh Kauhanen et al. dalam
penelitian mereka, di mana mereka menggunakan alat ini
untuk merancang dan membangun drone survei yang
ekonomis tetapi tetap memenuhi standar kualitas tinggi.
Dalam konteks tersebut, xcopterCalc berfungsi sebagai
dasar bagi keputusan desain dan memungkinkan mereka
untuk mencapai konfigurasi sistem yang ideal melalui
simulasi [33].

G. Ros Simulation
ROS (Robot Operating System) simulation merupakan

alat yang digunakan untuk menguji dan mengembangkan
algoritma untuk robot dalam lingkungan virtual.
Lingkungan simulasi ini memungkinkan peneliti dan
pengembang untuk mensimulasikan perilaku robot tanpa
perlu menjalankan eksperimen di dunia nyata, sehingga
mengurangi biaya dan risiko yang mungkin timbul. Dalam
konteks ini, ROS bekerja sama dengan simulator seperti
Gazebo untuk menyediakan ruang simulasi yang
komprehensif, yang mendukung pengujian sistem robotik
dalam berbagai skenario [34]; .

Fig. IV Ilustrasi Design Menggunakan ROS Simulation

Seiring dengan perkembangan teknologi, penggunaan
ROS simulation semakin meluas di berbagai bidang,
termasuk penelitian robotika industri dan kendaraan
otonom. Dalam studi yang dilakukan oleh Jdidou dan
Aammou, mereka menekankan bahwa integrasi Gazebo
dan ROS memberikan tempat pengujian virtual yang
aman untuk algoritma terbaru, memungkinkan
pengembangan robot dengan risiko yang diminimalisir
[35]; Hal ini juga berdampak positif terhadap efisiensi
dan efektivitas dalam pengembangan sistem robotik.

Dalam kesimpulannya, ROS simulation menawarkan
platform yang kuat untuk penelitian dan pengembangan
dalam bidang robotika, memungkinkan simulasi yang
akurat dan canggih dari berbagai jenis robot dan aplikasi,
serta mempercepat waktu pengembangan dengan
meminimalkan kebutuhan untuk pengujian dunia nyata
yang mahal dan berisiko [36].

H. Nvidia Jetson Nano
NVIDIA Jetson Nano adalah sebuah komputer berbasis

single-board yang dirancang untuk aplikasi kecerdasan
buatan (AI) dan pengolahan gambar. Alat ini menawarkan
kombinasi daya komputasi tinggi dengan konsumsi daya
yang rendah, sehingga sangat cocok untuk implementasi
di berbagai jenis proyek robotika, pengenalan pola, dan
sistem otomatisasi [37]. Jetson Nano memungkinkan
pengguna untuk menjalankan beberapa neural networks
secara paralel, menjadikannya pilihan ideal untuk
pengembangan aplikasi yang membutuhkan kemampuan
pemrosesan yang intensif.
Jetson Nano dilengkapi dengan arsitektur GPU

NVIDIA Maxwell yang memiliki 128 core, serta
dilengkapi dengan RAM 4 GB. Dengan spesifikasi
tersebut, perangkat ini mampu menjalankan model-model
AI yang kompleks dalam waktu nyata dan mendukung
berbagai pustaka perangkat lunak yang memudahkan
pengembangan dan implementasi algoritma AI [38].
Misalnya, dalam penelitian yang dilakukan oleh Pham et
al., Jetson Nano digunakan untuk mengembangkan sistem
pengenalan wajah yang terintegrasi dengan teknologi
Internet of Things (IoT), menunjukkan kemampuannya
dalam menangani analisis video dan pelaksanaan
algoritma AI secara efisien [39].

Fig. V Nvidia Jetson Nano

Penggunaan Jetson Nano juga telah terbukti dalam
berbagai aplikasi, seperti sistem pemantauan yang
memerlukan pengenalan objek dan pelacakan. Penelitian
oleh Wijaya et al. menunjukkan bahwa Jetson Nano dapat
digunakan untuk melakukan analisis penggunaan sumber
daya dalam sistem pengenalan wajah dengan
memanfaatkan perangkat lunak pemantauan [40]. Hal ini
memperlihatkan kontribusi Jetson Nano dalam bidang
sistem komputer visi, di mana performanya sangat
bergantung pada ketepatan analisis dan reaksi waktu nyata.
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III. METODOLOGI PENELITIAN

Dalam penelitian ini terdapat beberapa tahapan antara
lain: Pengumpulan Data, Pre-Processing, Implementasi
Model, Testing dan Evaluasi. Tahapan-tahapan tersebut
ditunjukkan seperti pada gambar berikut.

Fig.VI Tahapan-tahapan Metodologi Penelitian

A. Pembuatan Design dan Perancangan Prototipe
Pembuatan desain dan perancangan drone dilakukan
menggunakan ROS Simulation dengan integrasi
ArduPilot untuk menguji navigasi, kestabilan, dan
sistem deteksi visual secara virtual. Sistem ini
dilengkapi modul Computer Vision berbasis kamera
dan OpenCV untuk mendeteksi lokasi target serta
mendukung misi pengantaran peralatan medis secara
otonom.

B. Perancangan Sistem Elektronis dan Propulasi
Perancangan sistem elektronis dan propulsi dilakukan
menggunakan software eCalc – xcopterCalc untuk
mensimulasikan performa motor, ESC, propeller, dan
baterai berdasarkan konfigurasi payload dan misi
penerbangan. Hasil simulasi digunakan untuk
menentukan kombinasi komponen yang paling efisien
dan stabil guna mendukung misi deteksi lokasi serta
distribusi peralatan medis secara optimal.

C. Proses Manufaktur
Proses manufaktur dilakukan dengan memproduksi
frame multicopter menggunakan teknologi 3D printing,
sehingga memungkinkan pembuatan bentuk fisik yang
presisi dan sesuai dengan desain digital. Dengan
metode ini, prototipe drone dapat disesuaikan secara
cepat dan efisien untuk mengakomodasi kebutuhan
payload dan sistem computer vision dalam misi
distribusi peralatan medis.

D. Pembuatan dan Uji Coba Sistem Elektronis
Pembuatan sistem elektronis mencakup perakitan
komponen utama seperti motor, ESC, flight controller,
GPS, dan modul kamera, yang diintegrasikan sesuai
hasil perancangan dari simulasi eCalc. Uji coba
dilakukan untuk memastikan kestabilan terbang,
respons sistem navigasi, serta kemampuan deteksi
visual pada kondisi lingkungan yang menyerupai
skenario pengiriman peralatan medis.

E. Proses Assembly
Proses assembly dilakukan dengan merangkai seluruh
komponen drone, mulai dari frame hasil 3D printing,
sistem propulsi, flight controller, hingga modul kamera
dan power distribution board. Tahapan ini memastikan
semua komponen terpasang secara presisi dan
terintegrasi sempurna untuk mendukung fungsi deteksi
visual dan pengiriman peralatan medis secara otonom.

F. Pengujian Prototipe
Pengujian prototipe dilakukan untuk mengevaluasi
kinerja terbang, kestabilan sistem, dan kemampuan
computer vision dalam mendeteksi lokasi target secara
akurat. Uji coba ini mencakup simulasi misi pengiriman
peralatan medis pada skenario lapangan, guna
memastikan drone dapat beroperasi secara otonom dan
andal dalam kondisi darurat.

G. Hasil
Hasil dari pengembangan prototipe menunjukkan bahwa
multicopter mampu terbang stabil dan menjalankan misi
deteksi lokasi serta pengiriman peralatan medis secara
otonom menggunakan sistem computer vision. Prototipe
berhasil mengenali target visual, menavigasi ke lokasi
tujuan, dan mensimulasikan proses distribusi dengan
baik, sehingga membuktikan potensi implementasinya
dalam kondisi darurat pandemi

IV.HASIL DAN PEMBAHASAN

Pada bab ini, akan dijelaskan hasil pengujian dan evaluasi
dari multicopter untuk misi pengantaran bantuan medis.
Pembahasan dimulai dari tahapan perancangan multicopter,
pembuatan multicopter, hingga proses pelatihan dan
pengujian sistem autonomous multicopter. Selanjutnya,
kinerja multicopter akan dievalusi sesuai untuk memastikan
apakah sudah mencukupi parameter yang telah ditentukan.

A. Hasil
Hasil utama dari kegiatan KKN Rekognisi ini adalah

terciptanya sebuah prototipe multicopter (UAV) berbasis
computer vision yang dirancang untuk mendukung upaya
mitigasi krisis kesehatan, khususnya dalam situasi pandemi.
UAV ini dikembangkan oleh tim Bengawan UV sebagai
solusi inovatif untuk mendeteksi lokasi terdampak secara
otomatis dan mendistribusikan peralatan medis secara
efisien ke wilayah-wilayah yang sulit dijangkau oleh
transportasi konvensional.

Fig. VII Proses Perakitan Wahana Multicopter
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Berkat hasil kolaborasi dari tim Hibah MBKM dengan
judul “Pengembangan Prototype Multi Copter Berbasis
Computer Vision sebagai Inovasi Deteksi Lokasi dan
Penyebaran Peralatan Medis dalam Kondisi Pandemi”,
pembuatan wahana drone multicopter yang bersangkutan
berhasil terlaksanakan. Drone yang dibuat memiliki fitur
yang cukup mumpuni, yaitu mampu mengangkat beban
kurang lebih 1 kg, kapasitas baterai sekitar 20 menit jika
membawa beban penuh, dan memiliki kemampuan untuk
bekerja tanpa tangan manusia atau autonomous.

Fig. VIII Test Flight Wahana Multicopter

Tim berhasil menyelesaikan serangkaian tahapan
penting, mulai dari perancangan desain sistem, integrasi
perangkat keras (hardware) dan perangkat lunak (software),
pengembangan modul autonomous flight, hingga
implementasi teknologi computer vision untuk keperluan
pemetaan dan identifikasi target distribusi secara real-time.
Pengujian fungsional dilakukan dalam berbagai skenario
simulasi darurat, yang menunjukkan bahwa UAV mampu
mengenali zona bantuan dan menyesuaikan rute
penerbangan secara otomatis untuk pengiriman muatan
medis.

B. Pembahasan
Berdasarkan hasil evaluasi tim, wahana UAV tipe

multicopter telah berhasil memenuhi parameter utama
dalam misi pengantaran bantuan medis, yaitu mampu
mengangkut beban dengan berat maksimum 1 kilogram.
Dengan demikian, multicopter dinilai layak untuk
mendistribusikan bantuan medis ringan, seperti obat-
obatan kering.
Namun demikian, kapasitas angkut yang terbatas

membuat multicopter belum optimal dalam mengangkut
bantuan medis berupa cairan. Hal ini disebabkan oleh
sifat cairan yang dapat meningkatkan beban secara
signifikan dan menimbulkan risiko bergoyang selama
penerbangan, yang berpotensi mengganggu kestabilan
wahana.
Dengan bantuan perangkat lunak Ardupilot dan sistem

GPS terintegrasi, multicopter mampu menavigasi secara
mandiri menuju lokasi pengantaran. Dalam hal ini,
Ardupilot berfungsi memetakan rute yang harus
ditempuh, sementara GPS berperan sebagai panduan
arah. Selama proses pengantaran berlangsung, wahana
menggunakan kamera sebagai sensor visual, yang
berfungsi layaknya mata, berkoordinasi dengan GPS
sebagai peta. Kedua modul ini bekerja sama untuk

memastikan pengiriman dapat dilakukan secara aman dan
tepat sasaran.
Setelah tiba di lokasi tujuan, model computer vision

yang tertanam pada wahana akan mengenali target
pengantaran, yaitu individu yang melakukan gestur
tertentu, dan kemudian melakukan proses pendaratan di
sekitar target. Wahana ini dirancang untuk mengenali
gerakan gestur tertentu saja sebagai penanda target,
dengan tujuan memudahkan identifikasi secara universal
dan membedakan target dari objek latar belakang lainnya.

Fig. IX Test Sistem Deteksi Target Pengiriman

Fungsi deteksi target hanya diaktifkan ketika wahana
telah berada dalam radius dekat dengan lokasi tujuan,
guna meminimalkan kesalahan identifikasi target.
Meskipun metode ini menambahkan satu langkah ekstra
bagi penerima bantuan, terutama jika mereka tidak dapat
melakukan gestur yang ditentukan, secara keseluruhan
multicopter tetap mampu menjalankan misi pengantaran
secara efektif.
Adapun jumlah pengantaran masih terbatas karena

waktu terbang wahana yang relatif singkat, yakni sekitar
20 menit. Hal ini disebabkan oleh keterbatasan kapasitas
baterai. yang hanya memungkinkan wahana melakukan 1
hingga 2 kali pengantaran sebelum perlu diisi ulang.
Keterbatasan ini belum dapat dihindari mengingat
teknologi baterai saat ini belum mendukung waktu
terbang yang lebih lama dengan desain wahana yang telah
ada. Upaya peningkatan durasi terbang hanya dapat
dilakukan melalui perombakan desain secara menyeluruh.
Namun, dengan mempertimbangkan batasan teknologi
yang tersedia, wahana multicopter telah berhasil
memaksimalkan waktu terbang tanpa melenceng dari
rancangan awal.
Keberhasilan prototipe wahana UAV multicopter dalam

melaksanakan parameter tugasnya menggambarkan
potensi besar pemanfaatan UAV dalam penanganan krisis
di masa depan. Dengan kemampuan pemetaan visual
secara real-time dan distribusi mandiri, prototipe ini dapat
menjadi bagian dari sistem tanggap darurat terpadu yang
mempercepat alur logistik medis di wilayah terpencil atau
terdampak bencana. Ke depan, pengembangan lanjutan
seperti penambahan kecerdasan buatan untuk klasifikasi
kondisi area, peningkatan daya tahan baterai, serta
integrasi dengan sistem komunikasi yang tangguh
diharapkan mampu untuk terus meningkatkan kinerja
drone.

https://ejournal.cahayailmubangsa.institute/index.php/kohesi


8

E-ISSN : 2988-1986 Kohesi: Jurnal Multidisiplin Saintek
https://ejournal.cahayailmubangsa.institute/index.php/kohesi Volume 9 No 7 Tahun 2025

V. KESIMPULAN DAN SARAN

A. Kesimpulanl
Penelitian berjudul “Pengembangan Prototype Multi

Copter Berbasis Computer Vision sebagai Inovasi Deteksi
Lokasi dan Penyebaran Peralatan Medis dalam Kondisi
Pandemi” telah berhasil direalisasikan berkat dukungan
pendanaan dari program Hibah MBKM UNS. Kegiatan ini
menghasilkan protipe drone multicopter yang dirancang
untuk melakukan pengantaran bantuan medis sekaligus
memberikan pengalaman langsung yang berharga bagi
mahasiswa yang terlibat. Untuk ke depannya, hasil
penelitian akan terus disempurnakan guna mengatasi
kekurangan yang ada, seperti kapasitas pengangkatan
drone yang masih minimal, stabilitas drone, maupun durasi
waktu terbang.. Diharapkan, proyek kemanusiaan ini dapat
memberikan solusi nyata terhadap berbagai tantangan,
khususnya dalam pengantaran bantuan medis di medan
sulit, ikut mengembangkan teknologi pesawat autonomous,
serta memberikan manfaat luas bagi masyarakat dan
lembaga pemerintahan yang bersangkutan..

B. Saran
Terdapat beberapa kekurangan pada penelitian ini

karena terbatas dalam beberapa hal, seperti kurangnya
waktu, desain yang belum sempurna, ataupun spesifikasi
hardware yang kurang mumpuni. Sehingga dalam hal ini
penulis berharap untuk pengembangan selanjutnya dapat
melakukan perbaikan dalam beberapa hal ini:

1. Memperbaiki desain dari mekanisme
yang masih sederhana untuk kebutuhan
pengantaran barang yang luas dapat
menjadi kendala karena keterbatasan
dimensi.

2. Melakukan modifikasi terhadap desain
frame multicopter untuk meningkatkan
stabilitas, sehingga juga memungkinkan
untuk meningkatkan kapasitas angkat
multicopter serta durasi waktu terbang.

3. Mengakuisisi hardware yang lebih
mumpuni, seperti thruster atau baterai
yang lebih baik untuk meningkatkan
peforma multicopter.

4. Menyederhanakan teknis operasional
multicopter untuk mempermudah proses
pelatihan operator.
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