
ABSTRAK 
 

 

Sejak jaman dahulu kala, kompas magnetik digunakan untuk mengetahui 

arah utara dari bumi (kutub utara). Dengan perkembangan teknologi dalam bidang 

navigasi dan elektronik saat ini dapat membantu para penjelajah untuk melakukan 

perjalanan tanpa takut tersesat pada suatu daerah. Hal ini ditunjukkan dengan 

adanya sensor kompas dan GPS (Global Positioning System) yang dapat membuat 

‘peta’ elektronik. 

Pada tugas akhir ini dirancang sebuah sistem navigasi pada prototipe 

mobil bergerak berdasarkan perintah yang diberikan. Perintah yang diberikan 

berupa sudut (jurusan 3 angka) dan jarak tempuh. Prototipe mobil menggunakan 

Modul Kompas CMPS-03 untuk mengetahui keadaan sudut yang dibentuk oleh 

prototipe terhadap kutub utara bumi, mikrokontroler sebagai pengontrolnya dan 

motor stepper sebagai penggeraknya. 

Berdasarkan data pengamatan dapat dilihat bahwa keluaran dari Modul 

Kompas CMPS-03 memiliki rata-rata kesalahan sebesar 0,69° dan mudah 

terpengaruh oleh benda yang mengandung medan magnet, hal ini terjadi pada 

jarak 2 m untuk magnet yang berkekuatan 70,3 mG. Sedangkan kinerja dari 

prototipe mobil kurang baik karena masih terdapat error sebesar 6,97% pada 

pengukuran jarak aktual. 
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ABSTRACT 
 

 

Since ancient time, magnetic compass being used to sense the north pole 

of the earth. Today, the latest invention of navigation and electronic technology 

really helps the traveler could have a trip without any risks to lose in one area. 

Compass sensor and GPS (Global Positioning System) is some of the products, 

that’s can make electronic ‘map’.  

This final project designs a navigation system in mobile prototipe that can 

follow the inputs. The inputs are direction (3 digits direction) and distances. The 

mobile prototipe consist of CMPS-03 Compass Module to detecting where the 

direction of North Pole, microcontroller as controller and stepper motors as 

actuators. 

The observation showed the output of CMPS-03 have 0,69° error in 

measuring angle and easy influenced by material which possible to act magnetic 

behavior, at 2m distance with 70,3 mG magnet. Error 6,97% still occoured when 

it was measuring actual distances. 
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