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ABSTRAK 

GPS merupakan sistem yang menggunakan satelit untuk mengirimkan 

informasi koordinat posisi ke bumi dan ditangkap oleh sebuah alat penerima. GPS 

dapat digunakan sebagai alat navigasi dan tracking rute pada kendaraan. Salah 

satu aplikasinya adalah pengontrolan robot beroda ke koordinat tujuan yang 

ditentukan secara otomatis dengan dilengkapi modul U-Blox CN-06 v2.0 dan 

modul SIM900 GSM / GPRS. GPS berfungsi untuk mendeteksi posisi robot dan 

modul SIM900 GPRS untuk mengirimkan posisi robot ke database server 

sehingga dapat dimonitor posisi robot pada komputer. 

Pada tugas akhir ini, GPS U-Blox CN-06 V2.0 akan mengirimkan data 

serial ke ATMega128 untuk diolah dan ATMega128 akan mengirimkan data 

tersebut ke database server melalui modul SIM900 GPRS. Data yang tersimpan 

pada database server tersebut akan ditampilkan ke dalam Google Maps sehingga 

dapat diketahui posisi robot. Data GPS yang digunakan terdiri dari Message ID, 

Latitude dan Longitude. Robot beroda yang dirancang akan mengikuti peta yang 

dirancang sebelumnya, yang mana peta tersebut terdiri dari 6 waypoint dan 

disetiap waypoint robot akan mengirimkan informasi ke database server bahwa 

robot sudah mencapai waypoint tersebut. Robot juga akan mengirimkan posisinya 

ke database server setiap 2.5 meter.  

Dari hasil pengujian robot yang direalisasikan terhadap 2 macam jalur 

(jalur peta G dan jalur peta M), radius penyimpangan maksimum pada pengujian 

menuju waypoint adalah sebesar 4 meter.  
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ABSTRACT 

 

GPS is a system that uses satellites to transmitte the coordinate position 

information to earth and captured by a receiver. GPS can be used as a navigation 

and tracking routes on vehicle. One application of GPS is automatically controling 

wheel robot to determined coordinate which eqquiped with U-Blox CN-06 v2.0 

module and  GPRS module SIM900. GPS is used to detect the position of the 

robot and SIM900 GPRS module is used to send the robot position to the database 

server so it can be monitored. 

In this final project, U-Blox GPS CN-06 V2.0 will send serial data to 

ATmega128 to be processed and the ATMega128 will send that data to the 

database server via SIM900 GSM/GPRS  module. The data which stored in the 

database server will be plotted on Google Maps, then the robot’s position will be 

known. GPS format data’s that used consisted of Message ID, Latitude and 

Longitude. The robot will follow the pathway map which had been design before. 

The maps consists of 6 waypoints and the information of coordinate will be 

sended to database server where the robot has reached the waypoint.  

From the testing result of the realisation robot’s for two kinds of pathway 

map (G path and M path), the maximum of radius deviation is 4 meters heading to 

the waypoint. 
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