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ABSTRAK 

Saat ini teknologi komunikasi berkembang sangat pesat. Penerapan 

teknologi komunikasi semakin memudahkan manusia dalam melakukan 

monitoring dan navigasi. Salah satu teknologi yang sedang banyak digunakan 

adalah teknologi Global Positioning System (GPS). GPS ini memiliki fungsi 

sebagai alat bantu penentu koordinat posisi dalam koordinat tiga dimensi, serta 

petunjuk tanggal dan waktu. Salah satu aplikasi GPS yaitu memberikan lokasi 

korban bencana alam dengan pemberian koordinat lintang-bujur yang menerima 

data posisi korban dari satelit, dan komunikasi radio yang digunakan untuk 

pengiriman data GPS adalah teknologi yg relatif murah. 

Pada tugas akhir ini, akan dirancang suatu Prototype (hardware & 

software) penampil lokasi manusia menggunakan GPS dengan data koordinat 

lintang-bujur sebagai data lokasinya. Perangkat direalisasikan dengan 

menggunakan komponen utamanya adalah mikrokontroler ATMega 16, GPS, 

sensor jarak ultrasonic, PIR, servo, dan modul radio. Software Visual Basic 

digunakan untuk menampilkan data-data yang dikirimkan perangkat kepada 

bagian penerima. 

Setelah dilakukan pengujian pada sistem Prototype. Alat bekerja dengan 

tingkat perbedaan sekitar 7.1 m untuk koordinat lintang, dan 4.8 m untuk 

koordinat bujur terhadap acuan. 

 

Kata Kunci : Mikrokontroler AT Mega16, GPS, sensor jarak ultrasonik, PIR, 

servo, Modul Radio, Visual Basic.  
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ABSTRACT 

 

Currently, communications technology is developing very rapidly. 

Application of communication technology increasingly allows people to carry out 

monitoring and navigation. One technology being widely used is the technology 

of Global Positioning System (GPS). This GPS has a function as a tool for 

determining the coordinates of the position in three-dimensional coordinates, as 

well as instructions the date and time. One of the GPS application that provides 

the location of victims of natural disasters by providing the latitude-longitude 

position of the victims who receive data from satellites, and radio communications 

used for the transmission of GPS data is a distinguished technology is relatively 

inexpensive. 

In this final project, we will design a prototype (hardware & software) the 

Human Locator using the GPS data with latitude-longitude coordinates as data 

location. The device is realized by using its main component are the 

microcontroller ATMega 16, GPS, ultrasonic distance sensors, PIR, servo, and 

radio modules. Visual Basic software is used to display data that is sent to the 

recipient device. 

After tested and analised the prototype, the device work with error rate 

about 7.1 m longitude and 4.8 m for latitude from reference . 

 

Key word  : Microcontroller AT Mega16, GPS, Ultrasonic Distance Sensor, PIR 

Thermal Sensor, Servo,  Radio Module, Visual Basic.  
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