
 i Universitas Kristen Maranatha 

REALISASI MODEL SEDERHANA 

KENDARAAN HOVERCRAFT BERBASIS AVR 

 

Disusun Oleh : 

Nama  : Erwin Surianto 

Nrp :  0522060 

 

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Kristen Maranatha, 

Jl. Prof. Drg. Suria Sumantri, M.P.H. no.65, Bandung, Indonesia. 

Email : rwind14_smith@yahoo.com 

 

ABSTRAK 

 Dewasa ini manusia membutuhkan sebuah alat transportasi yang mampu 

bergerak di darat dan air serta memiliki daya tampung besar dan kecepatan yang 

cukup tinggi. Jenis kendaraan ini diberi nama hovercraft. Pada prinsipnya, 

kendaraan yang digerakkan oleh tenaga angin ini bergerak dengan menghindari 

gaya gesek yang terjadi antara permukaan medan dan kendaraan. Pada 

realisasinya, yang dibuat hanya model kendaraan hovercraft saja. Sehingga 

konsep aerodinamis dapat diabaikan.  

Model kendaraan hovercraft dibuat dengan menggunakan bahan pelat 

aluminium untuk membentuk badan hovercraft serta menggunakan karet selang 

dengan tambahan pipa styrofoam sebagai bantalan udaranya. Prinsip kerja model 

kendaraan hovercraft ini menggunakan motor servo sebagai pengatur arah 

navigasi dan motor DC sebagai penggerak baling-baling yang menghasilkan angin 

agar hovercraft dapat bergerak. Model kendaraan hovercraft juga dilengkapi 

dengan sensor kompas dan bluetooth. Model kendaraan hovercraft dikontrol 

dengan pengontrol mikro ATmega16. Dari percobaan diperoleh kesimpulan 

bahwa percobaan pada medan daratan memberikan hasil lebih akurat daripada 

medan air. Apabila diberi gangguan dari luar, jenis gerakan close loop 

memberikan hasil lebih baik dibandingkan dengan open loop. Pada permukaan 

daratan, persentase kesalahan terbesar untuk gerak lurus open loop sebesar 0.972 

%, untuk gerak lurus close loop sebesar 2.108 %, untuk gerak melingkar open 

loop sebesar 4.597 %, untuk gerak melingkar close loop sebesar 0.625 %. Pada 

permukaan air, persentase kesalahan terbesar untuk gerak lurus open loop sebesar 

7.24 %, untuk gerak lurus close loop sebesar 4.66 %, untuk gerak melingkar open 

loop sebesar 3.147 %, untuk gerak melingkar close loop sebesar 1.569 %. 

 

Kata Kunci :  Model Kendaraan Hovercraft, Medan Air dan Darat, Motor 

Servo, Motor DC, Pengontrol Mikro ATmega16, Sensor 

Kompas, Bluetooth. 
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ABSTRACT 

Presently, men need a transportation that can move either on land and 

water with huge capacity and high speed. This vehicle named hovercraft. The 

principle is this vehicle, which uses wind power, moves while avoiding the scrape 

force between the field surface and the vehicle. In the realization, it is only a 

model so that the aerodynamic concept can be avoided. 

The model of hovercraft was made of aluminium plate for the body and 

the combination of rubber and styrofoam pipe as the air bolster. In this model, the 

servo motor served as the navigator, the DC motor revolves the propeller which 

produces the wind power to move hovercraft and ATmega16 as the controller. 

This hovercraft model is also equipped with compass sensor and bluetooth. From 

the experiment, the result on the land surface is more accurate than on the water 

surface. If it get some external disturbances, the close loop movement  gives the 

better result than the open loop movement. On the land surface, the biggest error 

percentage for the open loop straight movement is 0.972 %, for the close loop 

straight movement is 2.108 %, for the open loop twisting movement is 4.597 %, 

for the close loop twisting movement is 0.625 %. On the water surface, the 

biggest error percentage for the open loop straight movement is 7.24 %, for the 

close loop straight movement is 4.66 %, for the open loop twisting movement is 

3.147 %, for the close loop twisting movement is 1.569 %. 

 

 

Keyword : Hovercraft model, land and water field, servo motor, DC motor, 

micro-controller ATmega16, compass sensor, bluetooth. 
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