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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1   Latar belakang 

Di zaman yang semakin modern ini, kegiatan manusia akan kebutuhan 

hidup semakin padat, khususnya pada bidang teknologi. Demi menunjang 

kebutuhan hidup yang semakin tinggi, tentunya manusia akan bekerja sangat 

keras. Untuk mengatasi masalah itu, manusia menciptakan robot untuk 

membantu meringankan kinerja manusia demi mencapai sesuatu yang sesuai 

dengan keinginan, cita-cita dan dapat meminimalisir kerugian yang akan 

diderita oleh manusia. 

Perkembangan tentang dunia robot saat ini sangatlah pesat, seperti robot 

industry dan robot service. Robot-robot ini sering digunakan untuk membantu 

proses produksi di pabrik-pabrik dalam proses kegiatan industrinya. Seiring 

dengan perkembangan teknologi saat ini, pembicaraan seputar robot tidak 

hanya seputar dunia industry namun sudah melingkup ke dunia yang lebih 

luas seperti dunia pengaturan lalu lintas, medis, pekerjaan rumah tangga, dan 

lain sebagainya. Dengan perkembanganya teknik pemograman robot, maka 

semakin  mudah manusia untuk membuat robot yang memiliki kecerdasan 

yang mengikuti kehendak dan kemauan manusia itu sendiri salah satu jenis 

robot yang kita sering jumpai yaitu mobile robot. Mobile robot sangat 

berperan penting dalam kehidupan manusia sehari-hari. Mobile robot salah 
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satunya memiliki kemampuan navigasi yang dilengkapi oleh fitur waypoint 

dengan mneggunakan GPS. 

Fitur waypoint dengan mneggunakan GPS pada mobile robot sangat 

membantu manusia dalam berpergian dengan tenang dikarenakan fitur ini 

digunakan untuk kepentingan navigasi terestrial. Koordinat-koordinat itu 

biasanya menyertakan longitude, latitude, dan kadang altitude untuk keperluan 

navigasi di udara yang mana koordinat yang berhubungan dengan tempat 

menarik dan dapat dijadikan tempat kepentingan umum atau lokasi yang 

berhubungan dengan sesuatu yang memiliki arti khusus. 

Unsur utama dari GPS adalah satu set satelit yang mengirimkan sinyal 

radio, dengan masing-masing sinyal melaporkan waktu itu dikirim dari satelit. 

Dengan membandingkan waktu sinyal perangkat Anda menerima dari masing-

masing empat (atau lebih) satelit, perangkat anda menghitung seberapa jauh 

anda dari setiap satelit. Hanya ada satu tempat di bumi di mana orang-orang 

jarak semua akan bertemu, sehingga perangkat Anda dapat melaporkan persis 

di mana itu terletak. Dengan konvensi, waypoints akan diformat dalam lintang 

dan bujur. Alih-alih derajat, menit, dan detik - seperti yang secara tradisional 

ditampilkan pada peta - GPS waypoint biasanya diberikan dalam derajat dan 

fraksi derajat, atau derajat, menit dan fraksi menit (GPS Waypoint Koordinat). 

Fitur waypoint pada mobile robot menggunakan sensor GPS dangatlah 

dibutuhkan manusia sekarang ini, apalagi melihat kemacetan yang bukan 

hanya di Ibu kota tetapi juga di berbagai daerah. Sehingga dengan fitur ini 

manusia dapat meminimalisir waktu yang terbuang karena macet diakrenakan 

mereka dapat menggunakan GPS untuk memilih alternative jalan lain. 
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Berdasarkan uraian di atas kami sebagai mahasiswa tingkat akhir Program 

Studi Diploma Jurusan Teknik Komputer Universitas Sriwijaya yang 

mengambil materi tersebut sebagai Tugas Akhir. Maka dari itu penulis memilih 

judul “RANCANG BANGUN MONITORING WAYPOINT PADA 

MOBILE ROBOT MENGGUNAKAN SENSOR GPS” sebagai judul utama 

dalam laporan ini. 

 

1.2    Tujuan 

Adapun tujuan dalam dalam pembuatan Tugas Akhir ini adalah merancang 

mobile robot menggunakan sensor GPS sebagai penentu arah dengan metode 

waypoint. 

 

1.3   Manfaat 

Adapun manfaat dari penelitian tugas akhir ini adalah sebagai berikut 

mempermudah mengetahui posisi mobile robot 

 

1.4   Batasan masalah 

 Agar penyusunan laporan Tugas Akhir ini terarah, tidak menyimpang dan 

tersusun dengan baik pada pokok permasalahan yang ada. Maka permasalahan 

yang akan dibahas ini adalah sebagai berikut: 

1. Menggunakan sensor gps komersial 

2. Mobile robot untuk aktifitas out door 
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1.5   Metode Penelitian 

Berikut ini adalah tahapan-tahapan yang akan dilakukan penulis dalam 

melaksanakan Tugas Akhir adalah sebagai berikut: 

1. Metode Literatur 

Merupakan metode referensi untuk mendapatkan data yang diperlukan dalam 

mengkaji masalah yang ada, membaca buku-buku, jurnal, dan browsing 

internet yang berhubungan dengan masalah yang dikerjakan. 

2. Metode Pemodelan Sistem 

 Metode ini untuk memodelkan suatu system maka kita perlu tahu gambarab 

permasalahan ayng ada serta hubungan komponen, variable dan parameter-

parameter sistemna. Sehingga agar kita dapat memodelkan suatu masalah 

yang rumit makan kita memerluakan suatu metode untuk mneggambarkan 

suatu siruasi. 

3. Metode Pengujian Program 

 Metode ini ialah untuk melihat hasil pengujian dari permodelan yang telah 

kita buat  

4. Analisa dan Kesimpulan 

 Metode ini untuk menganalisa hasil dari pengujian program dan untuk 

melihat hasil penelitian yang telah kita lakukan. 

 

1.6   Sistematika Penulisan  

Dalam penulisan laporan ini, terdapat suatu sistematika penulisan yang 

terdiri dari 5 bab masing-masing bab terdapat uraian sebangai berikut: 
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BAB I  PENDAHULUAN  

Menjelaskan latar belakang masalah indentifikasi dan rumusan 

masalah, tujuan dan manfaat penelitian, metodologi penelitian 

ruang lingkup dan masalah sistematika penulisan 

BAB II DASAR TEORI 

Menjelaskan tentang teori-teori yang digunakan dalam penelitian 

serta istilah-istilah dan pengertian yang berhubungan dengan 

penelitian Tugas Akhir 

BAB III PERANCANGAN SISTEM 

Menjelaskan perancangan alat, alat dan bahan yang digunakan 

pada perancangan perangkat keras yang digunakan untuk 

komunikasi data dengan frekuensi 915MHz menuju stasion 

pengamat. 

BAB IV PEMBAHASAN DAN HASIL 

Pada bab ini berisi gambaran umum tentang sistem yang akan 

dibuat meliputi perancangan perangkat keras dan rancangan 

pengujian. 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 

Menjelsakan kesimpulan dari hasil penelitan maupun analisa serta 

saran yang dapat mendukung kesimpulan tersebut. 
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