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INTISARI 

 

Dalam masa teknologi yang maju seperti saat ini pastilah dibutuhkan sebuah 

teknologi yang dapat membantu dalam bidang manapun termasuklah dibidang 

penerbangan dan antariksa. Seperti yang kita ketahui teknologi penerbangan 

merupakan suatu teknologi yang sangat bermanfaat bagi kehidupan manusia diera 

sekarang, salah satu teknologi penerbangan yang ada saat ini dan merupakan 

teknologi penting pada suatu negara adalah teknologi roket. Teknologi merupakan 

salah satu bagian yang penting karna mempunyai fungsi sebagai media pengantar 

suatu payload ke wahana antariksa dan juga sebagai sistem monitoring suatu daerah 

menggunakan teknologi satelit yang tentunya sangat berguna bagi manusia.Untuk 

dapat melakukan pekerjaan monitoring pada media roket tersebut dibutuhkan suatu 

sistem yang dapat membuat pekerjaan dari roket menjadi optimal salah satu nya 

adalah dengan menggunakan sistem RTOS (Real Time Operating System) dengan 

menggunakan sistem RTOS ini sebuah sistem diharapkan dapat membuat sistem 

lebih  optimal dimana cara kerja dari sistem RTOS ini dengan membuat sistem 

dapat mengeksekusi sebuah tas dengan adanya sistem penjadwalan yang membuat 

tidak adanya task yang berjalan atau pun selesai tidak menurut dari prioritas task 

yang sudah diatur sebelumnya yang seakan suatu proses dapat dikerjakan secara 

multitasking. 

Kata Kunci: Roket, Payload, RTOS (Real Time Operating System) 
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