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ABSTRAK 

PERANCANGAN GLOBAL POSITIONING  SYSTEM (GPS)  

PADA PROTOTIPE  PESAWAT VERPOLY  

Oleh 

Mochammad Dewo 

061730321387 

Global Positioning System (GPS) merupakan sistem koordinat global yang dapat menentukan 
koordinat posisi benda dimana saja dibumi baik koordinat lintang, bujur, maupun ketinggiannya. 

Teknologi ini sudah menjadi standar untuk digunakan pada dunia pelayaran dan penerbangan di dunia. 

Kita pun dapat memanfaatkannya untuk kebutuhan kita sendiri. Untuk membangun sistem Global 
Positioning system (GPS)  menggunakan arah mata angin yang mana sebagai titik acuan kerjanya GPS 

agar dapat memberi dan menghitung posisi tetap sebuah titik yaitu posisi lintang dan bujur bumi (latitude 

& longitude) atau sering disebut dengan 2D fix. GPS juga dapat menghitung posisi ketinggian titik 
tersebut terhadap permukaan laut rata-rata (mean sea /level) atau disebut 3D fix dan keadaan ini yang 

ideal untuk melakukan navigasi. Dengan GPS Ublox ini maka didapatkan latitude dan longitude. Hasil ini 

sebagai data referensi karena sesuai dengan karakteristik data sheet dari Ublox Neo 8MN. 

 

Kata Kunci : latitude, longitude, GPS Ublox Neo 8MN. 
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ABSTRACT 

DESIGN OF GLOBAL POSITIONING  SYSTEM (GPS) 

ON VERPOLY AIRCRAFT PROTOTYPE 

By 

Mochammad Dewo 

061730321387 

 
Global Positioning System (GPS) is a global coordinate system that can determine the coordinates 

of the position of objects anywhere on earth both latitude, longitude, and altitude coordinates. This 

technology has become the standard for use in the world of shipping and aviation in the world. We can 

also use it for our own needs. To build the Global Positioning system (GPS) system using the direction of 

the wind which as a reference point GPS work in order to give and calculate the fixed position of a point 
that is latitude & longitude (latitude & longitude) or often called 2D fix. The GPS can also calculate the 

height position of the point against the mean sea level or called 3D fix and this state is ideal for 

navigating. With this Ublox GPS is obtained latitude and longitude. This results as reference data 
because it corresponds to the data sheet characteristics of Ublox Neo 8MN. 

  

Key words : latitude, longitude,  GPS Ublox Neo 8MN. 
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