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ABSTRAK 

 

Teknologi roket sebagai wahana luar angkasa, peluru kendali, atau 

kendaraan terbang  kian hari kian berkembang. Indonesia merupakan salah satu 

negara yang sedang mengembangkan teknologi roket. Salah satu yang menjadi 

perhatian peneliti di bidang roket adalah seberapa jauh roket tersebut dapat 

terbang. Untuk menjawab pertanyaan tersebut dibutuhkan suatu sistem yang dapat 

mendeteksi ketinggian dari roket yang diluncurkan.  

Pada tugas akhir ini, telah dibuat sebuah sistem pendeteksi ketinggian 

jarak jauh berbasis mikrokontroler dimana piranti ini menggunakan dua buah 

sensor yang dapat dirancang untuk memperoleh data ketinggian pada roket uji 

muatan, yaitu Global positioning system (GPS) dan sensor tekanan. Selain dapat 

mendeteksi ketinggian, sistem ini juga dapat mengirimkan data ketinggian 

tersebut melalui radio frekuensi ke penerima yang ada di stasiun pemantau. Pada 

bagian penerima, data tersebut dapat ditampilkan pada PC melalui program Visual 

Basic 6.0 sehingga data yang diterima dapat dibaca dengan mudah. 

Setelah dilakukan pengujian pada sistem maka didapat kesalahan rata-rata 

pengukuran ketinggian dari GPS adalah 1,798 m. Sedangkan kesalahan rata-rata 

pada sensor tekanan adalah 1,935 m. 

.  
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ABSTRACT 

  

Rocket Technology as a space vehicle, a controlled projectile, or flying 

vehicle, is growing now. Indonesia is one of most country that already become 

participant in developing rocket. One of the concern of this field is to tell how far 

the rocket can fly. Answering the problem, there will be a need of system that has 

capability for detecting the altitude the launched rocket. 

In this final project, A detector system of altitude is built using 

microcontroller which in order for getting a data in the trial rocket, two sensors 

are needed. They are Global Positioning System (GPS) and pressure sensor. 

Beside of detecting altitude, the system also is able to send a data of altitude in 

frequency of radio to the receiver in the base. In the receiving part, the data is 

shown in the PC monitor through application built in Visual Basic 6.0, so the data 

can be easily be read. 

After testing the system, the Average error measurements of GPS altitude 

1.798 m. While the average error in pressure sensor 1.935 m.  
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