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LATAR BELAKANG

Perkembangan teknologi otonom, kontrol otomatis, dan kecerdasan buatan mendorong
penerapan drone dalam misi kolaboratif seperti pemetaan, militer, dan sipil. Dengan
demikian, muncul kebutuhan akan sistem drone jamak yang andal. Pendekatan kontrol
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efektif, memiliki kelemahan seperti ketergantungan pada titik pusat. Oleh karena itu, 600 L -0.20
penelitian ini mengembangkan sistem drone jamak berbasis ESP-NOW yang 5.00 — < 040

mendukung komunikasi langsung antar drone tanpa infrastruktur tambahan, untuk
memungkinkan kontrol formasi yang stabil, sinkron, dan efisien.
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e Merancang sistem drone jamak dengan formasi pemimpin-pengikut, termasuk memilih
dan menggabungkan perangkat keras yang mendukung komunikasi desentralisasi.
e Mengembangkan arsitektur komunikasi desentralisasi berbasis ESP32 yang mudah
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Arsitektur Komunikasi
Hal tersebut menunjukkan bahwa algoritma formasi dan sistem kontrol yang dirancang

— berhasil mempertahankan pola geometris formasi, meskipun drone jamak melakukan
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