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ABSTRAK

IMPLEMENTASI RADIO GPS NEO 6M PADA
KENDARAAN DARAT TANPA AWAK PENDETEKSI RANJAU

(2019 : xiii + 74 Halaman + 25 Gambar + 7 Tabel + 10 Lampiran)

DWIKI HELDI DUBAIWINA

061630332163

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI TEKNIK TELEKOMUNIKASI
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Kendaraan darat tanpa awak adalah sebuah kendaraan yang beroperasi saat kontak
dengan darat dan tanpa keberadaan manusia di dalamnya. UGV memiliki banyak
aplikasi potensial, baik di bidang militer dan sipil, seperti pengintaian,
pengawasan, perolehan target, pencarian dan penyelamatan, dan eksplorasi. GPS
yang kami pakai adalah Gps Neo 6m. Fungsi dari GPS neo 6m ini adalah
sebagai penerima GPS (Global Positioning System Receiver) yang dapat
mendeteksi lokasi dengan menangkap dan memproses sinyal dari satelit navigasi.
GPS (Global Position System) pada rancang bangun yang kami buat ini adalah
untuk menentukan letak/koordinat dimana prototype tersebut mendeteksi adanya
ranjau dengan menggunakan system tracking. Sistem Tracking Position
merupakan suatu teknologi yang berfungsi sebagai alat untuk mengetahui
keberadaan posisi dari objek GPS tersebut berdasarkan titik koordinat Latitude
dan Longatitude.

Kata Kunci : Kendaraan Darat Tanpa Awak, GPS NEO 6M, Latitude,Longtitude.
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ABSTRAK

IMPLEMENTATION OF RADIO GPS NEO 6M ON UNMANNED
GROUND VEHICLE MINING DETECTION

(2019 : xiii + 74 Pages + 25 Figures + 7 Table + 10 Attachments)
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061630332163

ELECTRICAL ENGINEERING DEPARTMENT
MAJORING TELECOMMUNICATION ENGINEERING
STATE POLYTECHNIC OF SRIWIJAYA

Unmanned ground vehicles are vehicles that operate when in contact with ground
and without human presence in them. UGV has many potential applications, both
in the military and civil fields, such as surveillance, supervision, target
acquisition, search and rescue, and exploration. The GPS that we use is the Neo
6m GPS. The function of this neo 6m GPS is as a GPS (Global Positioning System
Receiver) receiver that can detect locations by capturing and processing signals
from satellite navigation. GPS (Global Position System) in the design that we
made is to determine the location / coordinates where the prototype detects mines
using a tracking system. Tracking Position System is a technology that functions
as a tool to find out the whereabouts of GPS objects based on Latitude and
Longtitude coordinates,

Keyword : Unmanned ground vehicle , GPS NEO 6M, Latitude, Longtitude.
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