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ABSTRACT 

 

Tracker is one of the tools found at the Ground Control Station (GCS). GCS itself can 

be interpreted as an aircraft control station, quadcopter, Unmanned Aerial Vehicle 

(UAV), or other flying objects operating on the earth's surface, either on land or on 

ships. 

In tracking operation, a control device is needed to control the servo movement. 

operate the tracker using the MPU6050 Sensor as a servo motor control to follow 

changes in the angular speed of the object, and the GPS module GY-GPS6MV2 to 

determine the position of the object's coordinates. 

The average MPU6050 sensor reading at 0 ° is 1.35 ° for x angle, -0.92 ° for y angle, 

and 0.22 ° for z angle. The average reading for 30 ° is 30.61 ° for x angle, 29.83 ° for 

y angle, and 30.11 for z angle. The mean reading at 45 ° is 45.34 ° for x angle, 45.33 

° for y angle, and 45.08 ° for z angle. The average reading for 60 ° is 60.90 ° for x 

angle, 60.62 ° for y angle, and 60.07 for z angle. The average reading at 90 ° is 90.86 

° for x angle, 90.37 ° y angle, and 90.25 ° z angle. meters with the closest error 

distance of 0.24 meters and the farthest error distance is 3.82 meters. With an 

average acceptance time of 14.48s. 

 

Keywords: Global Positioning System (GPS), MPU 6050, Ground Control Station 

(GCS). 

 

ABSTRAK 

Penjejak merupakan salah satu alat yang terdapat pada Ground  Control 

Station (GCS). GCS sendiri bisa diartikan sebagai stasiun pengontrol  pesawat, 

quadcopter, Unmanned Aerial Vehicle (UAV), atau benda terbang  lainnya yang 

beroperasi di permukaan bumi, bisa di darat maupun di atas kapal laut. 

Dalam pengoperasian penjejak, dibutuhkan sebuah alat kendali  sebagai 

pengontrol pergerakan servo. mengoperasikan penjejak menggunakan Sensor 

MPU6050 sebagai kontrol motor servo untuk mengikuti perubahan kecepatan sudut 

dari objek, dan modul GPS GY-GPS6MV2 untuk mengetahui posisi titik koordinat 

objek. 

Rata-rata pembacaan sensor MPU6050 pada sudut 0° adalah 1.35° untuk 

sudut x, -0.92° sudut y, dan 0.22° sudut z. rata-rata pembacaan pada sudut 30° adalah 

30.61° untuk sudut x, 29.83° sudut y, dan 30.11 sudut z. rata-rata pembacaan pada 

sudut 45° adalah 45.34° untuk sudut x, 45.33° sudut y, dan 45.08° sudut z. rata-rata 
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pembacaan pada sudut 60° adalah 60.90° untuk sudut x, 60.62° sudut y, dan 60.07° 

sudut z. rata-rata pembacaan pada sudut 90° adalah 90.86° untuk sudut x, 90.37° 

sudut y, dan 90.25° sudut z Berdasarkan hasil perbandingan selisih jarak error antara 

koordinat yang sudah ditentukan dengan hasil pembacaan modul GPS didapatkan 

rata-rata selisih jarak error adalah 2,256 meter dengan jarak error terdekat 0,24 meter 

dan jarak error terjauh adalah 3,82 meter. Dengan rata-rata waktu penerimaan sebesar 

14,48s. 

 

Kata kunci : Global Positioning System (GPS), MPU 6050, Ground  Control Station 

(GCS). 

 

I.  PENDAHULUAN 

 

Indonesia sedang mengembang

kan teknologi untuk mendukung siste

m informasi dan pertahanan. Salah 

satunya tentang teknologi kendali 

roket yang dikembangkan untuk 

mengorbit pada satelit maupun untuk 

alutsista (alat utama sistem senjata) 

sebagai pertahanan. 

penjejak merupakan salah satu 

alat yang terdapat pada Ground  

Control Station (GCS). Penjejak 

sebagai salah satu komponen GCS 

memiliki fungsi untuk  melacak 

keberadaan benda terbang roket 

berdasarkan koordinat posisi dari  

Global Positioning System (GPS) 

yang ditransimisikan melalui dua buah 

radio  modem yang masing – masing 

terletak di roket dan di GCS. 

Dalam pengoperasian 

penjejak, dibutuhkan sebuah alat 

kendali  sebagai pengontrol 

pergerakan servo. Selama ini, di 

LAPAN (Lembaga Penerbangan 

Antariksa) Pustek-Roket belum 

meneliti atau mengoperasikan 

penjejak menggunakan Sensor 

MPU6050 sebagai kontrol motor 

servo untuk mengikuti perubahan 

kecepatan sudut dari objek, dan modul 

GPS GY-GPS6MV2 untuk 

mengetahui posisi titik koordinat 

objek, sehingga timbul gagasan untuk 

membuat sebuah prototipe penjejak 3 

sumbu pada uji statis wahana 

menggunakan Arduino uno. 

 

II. SPESIFIKASI RANCANGAN 

 

1. Mikrokontroler arduino UNO     

(2 buah). 

2. Sensor MPU 6050 (1 buah). 

3. Modul GPS Neo M6V2 

(1 buah). 

4. Motor Servo SG99 (2 buah). 

5. Radio Frekuensi HC-12 

(2 buah). 

Blok diagram dalam penelitian 

ini terdapat dua macam, yaitu : Blok 

diagram muatan (Payload) dan Blok 

diagram GCS ( Ground Control 

System ). 

 

 
Gambar 1 Blok Perancangan Alat 

Pada Muatan (Payload) 
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Baterai (battery) juga 

berfungsi untuk mengaktifkan 

arduino. Arduino UNO 328P 

berfungsi untuk menyalurkan 

tegangan dari baterai ke seluruh 

komponen yang terintegrasi pada 

Arduino. Arduino akan memproses 

data Gyroscope sensor MPU6050 dan 

data Modul GPS. Kemudian data 

tersebut dikirim melalui radio 

frekuensi HC-12 Transmitter ke HC-

12 receiver yang ada di Ground 

Control System. 

 

 
 

Gambar 2 Blok Perancangan Alat 

Pada GCS 

 

Arduino uno akan mengaktifkan 

semua komponen yang terintegrasi, 

HC-12 receiver menerima data yang 

dikirim dari muatan kemudian 

Arduino uno memproses data tersebut 

untuk menggerakan motor servo dari 

perubahan sudut Gyroscope 

MPU6050. 

III. PERANCANGAN KONEKSI 

MODUL 

 

Untuk Memudahkan alam 

merakit alat dibuat rancangan modul 

sebagai panduan dalam merakit alat.  

Agar tidak terjadi kesalahan dalam 

pemasangan komponen. Berikut 

adalah gambar rangkaian  

perancangan prototipe penjejak 3 

sumbu pada uji statis wahana 

menggunakan arduino uno. 

 
 

Gambar 3. Modul Connecting pada 

Muatan 

 

 
 

Gambar 4. Modul Connecting Pada 

GCS 

 

V. PENGUJIAN ALAT 

 

Pengujian Alat bertujuan agar 

diperoleh data-data untuk mengetahui 

alat yang dirancang telah bekerja 

dengan baik atau tidak. Data yang 

diambil adalah data dari MPU6050 

dan data modul GPS M6V2. 
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Tabel 1. Hasil Pengujian Sensor 

MPU6050 

 
 

Dari pengujian yang dilakukan 

pada tabel 4.1 didapat rata-rata 

pembacaan pada sudut 0° adalah 1.35° 

untuk sudut x, -0.92° sudut y, dan 0.22 

sudut z. rata-rata pembacaan pada 

sudut 30° adalah 30.61° untuk sudut x, 

29.83° sudut y, dan 30.11 sudut z. 

rata-rata pembacaan pada sudut 45° 

adalah 45.34° untuk sudut x, 45.33° 

sudut y, dan 45.08° sudut z. rata-rata 

pembacaan pada sudut 60° adalah 

60.90° untuk sudut x, 60.62° sudut y, 

dan 60.07° sudut z. rata-rata 

pembacaan pada sudut 90° adalah 

90.86° untuk sudut x, 90.37° sudut y, 

dan 90.25° sudut z. 

Settingan alat modul GPS 

Pengujian dilakukan untuk 

mengetahui apakah GPS yang 

digunakan dapat menangkap sinyal 

yang dipancarkan oleh satelit dengan 

baik atau tidak. Pengujian data GPS 

dilakukan di kampus UNSURYA. 

Dengan lokasi yang berbeda 

yaitu,  Parkir Kampus A, Halaman 

Depan Kampus A, Halaman depan 

Werkuduro, Depan Hanggar, Depan 

Ruang Mapala. Pada Tabel 2 

Koordinat pengujian, Pada Tabel 3 

Koordinat pembacaan, dan pada tabel 

4 perbandingan jarak error titik 

koordinat dari koordinat pengujian 

dan koordinat pembacaan. 

 

Tabel 2 Koordinat Pengujian Modul 

GPS 

 
Koordinat-koordinat tersebut 

ditentukan menggunakan software 

google maps sebagai acuan untuk 

mendapatkan nilai garis lintang dan 

bujur. Koordinat tersebut kemudian 

digunakan untuk menguji tingkat 

akurasi modul yang digunakan. 

pengujian dilakukan di 5 lokasi 

berbeda yaitu: 

 

1. Parkir Motor Kampus A 

2. Halaman Depan Kampus A 

3. Halaman Depan Werkudoro 

4. Depan Hanggar 

5. Depan Ruang Mapala 
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Tabel 3. Koordinat Pembacaan Modul 

GPS 

 
Pengujian dilakukan dengan 

menempatkan modul di koordinat 

yang telah ditentukan pada tabel 2 

perbandingan antara koordinat yang 

menjadi dasar uji dengan data hasil 

pembacaan modul terdapat pada tabel 

4 dari hasil yg telah di dapat dalam 

pembacaan modul GPS waktu 

penerimaan, rata-rata sebesar 14,48s. 

Dari data modul akan dihitung selisih 

jarak error-nya dengan rumus 

persamaan 4.2 : 

Z = √(𝐵 − 𝐴)
 2
 + (𝐷 − 𝐶) 

2
……(4.2) 

dimana Jarak Error = Z x 111.322 

kilometer 
Ket: Z = nilai derajat 

A = nilai latitude yang sebenarnya 

B = nilai latitude dari modul 

C = nilai longitude yang sebenarnya 

D = nilai longitude dari modul 

1 derajat di maps = 111.322 kilometer 

 

Tabel 4 Hasil Perbandingan Modul 

GPS 

 
Dari hasil perbandingan selisih 

jarak error antara koordinat yang 

sudah ditentukan dengan hasil 

pembacaan modul GPS didapatkan 

rata-rata selisih jarak error adalah 

2,256 meter dengan jarak error 

terdekat 0,24 meter dan jarak error 

terjauh adalah 3,82 meter. 

  

V. KESIMPULAN 

 

Dari hasil penelitian yang 

dilakukan telah didapatkan 

kesimpulan sebagai berikut: 

rata-rata pembacaan sensor 

MPU6050 pada sudut 0° adalah 1.35° 

untuk sudut x, -0.92° sudut y, dan 

0.22° sudut z. rata-rata pembacaan 

pada sudut 30° adalah 30.61° untuk 

sudut x, 29.83° sudut y, dan 30.11 

sudut z. rata-rata pembacaan pada 

sudut 45° adalah 45.34° untuk sudut x, 

45.33° sudut y, dan 45.08° sudut z. 

rata-rata pembacaan pada sudut 60° 

adalah 60.90° untuk sudut x, 60.62° 

sudut y, dan 60.07° sudut z. rata-rata 

pembacaan pada sudut 90° adalah 

90.86° untuk sudut x, 90.37° sudut y, 

dan 90.25° sudut z . 

Berdasarkan hasil perbandingan 

selisih jarak error antara koordinat 

yang sudah ditentukan dengan hasil 

pembacaan modul GPS didapatkan 

rata-rata selisih jarak error adalah 

2,256 meter dengan jarak error 

terdekat 0,24 meter dan jarak error 

terjauh adalah 3,82 meter. Dengan 

rata-rata waktu penerimaan sebesar 

14,48s. 
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