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ABSTRAK

SISTEM NAVIGASI PADA MOBILE ROBOT DENGAN

MENGGUNAKAN GPS ( GLOBAL POSITIONING SYSTEM)

( 2017 : vi  + 81halaman + 30gambar + 5tabel + 9lampiran)

DIAH LIANI

061340351482

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK TELEKOMUNIKASI

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Pada Tugas Akhir ini dirancang sebuah sistem untuk membentuk sebuah sistem

koordinat secara tepat dan pemetaan posisi robot dalam luar ruang, sistem

navigasi luar ruang berbasis posisi dengan metode waypoint. Sistem navigasi

diterapkan pada mobile robot dengan menggunakan GPS (Global Positioning

System ) yang bergerak di darat. Secara khusus Sistem navigasi dengan GPS

dirancang bertujuan agar mobile robot mampu mengenali posisi dan arah

berdasarkan koordinat. mampu melakukan koreksi arah gerak dan memperkirakan

jarak yang telah ditempuh untuk meningkatkan akurasi dalam mencapai posisi

tujuan, dengan rute yang telah ditentukan oleh operator dengan ditambah modul

kompas yang digunakan sebagai penentu arah dalam sistem navigasi.Penulisan

Tugas Akhir ini di rencanakan dengan hasil yang dapat di peroleh adalah Sistem

Navigasi pada mobile robot dengan GPS mempunyai kemampuan untuk

memandu gerakan dari satu posisi ke posisi yang dituju dengan penentuan posisi

dari arah gerakannya.

Kata Kunci — Mobile Robot, Sistem Navigasi, GPS, Navigasi waypoint.
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ABSTRACT
SYSTEM NAVIGATION IN MOBILE ROBOT WITH USING GPS

(GLOBAL POSITIONING SYSTEM)
( 2017 : vii  + 81pages + 30image + 5table + 9attachment)

DIAH LIANI

061340351482

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMEN

BACHELOR OF TELECOMMUNICATION ENGINEERING

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

In this final project, a system which designed to form a coordinate system

appropriately and mapping of robotic positions in outdoors, outdoors navigation

system based on position with waypoint method. Navigation system applied in

mobile robot using GPS (Global Positioning System ) that moving on land.

Particularly, navigation system using GPS was designed so that mobile robot can

recognize the position and direction base on coordinate, able to make direction

correction motion and ables estimate the distance which have been go through to

improve the accuracy in the case to reach the destination position, with the route

that have been determiner by the operator which added a compas module that

used as direction determiner. This final project planned with the result that can be

achieve is navigation system on mobile robot with GPS have an abilities to guide

the movement from one position to the destination position with direction

determiner from the motion direction.

Keywords — Mobile Robot, Navigation System, GPS, Waypoint Navigation.
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