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ABSTRAK 

 

Pemrograman ROS Node Untuk Motor DC Dan Servo 

Abstrak 

Penelitian ini menerapkan program ROS node untuk mengontrol motor DC dan 

servo pada mobil remote control (RC). Data tegangan dan arus motor DC, serta 

putaran servo saat mobil RC berjalan dicatat untuk analisis performa perangkat. 

Penggunaan ROS pada mobil RC bertujuan untuk meningkatkan kinerja, kontrol, 

dan efisiensi perangkat. Hasil pengujian menunjukkan bahwa implementasi ROS 

memberikan kendali yang lebih presisi dan efisien pada mobil RC. Dibuktikan 

dengan arus dan tegangan yang didapat berbeda sesuai dengan latar pengujian. 

Pada kecepatan minimum nilai arus dan tegangan sekitar 0.2-0.4 V dan 0-0.27 A. 

Untuk kecepatan sedang nilai arus dan tegangan sekitar 0.6-2.9 V dan 0.3-5.3 A. 

Untuk kecepatan maksimum nilai arus dan tegangan sekitar 0.6-3.5 V dan 0.5-7.8 

A. Penelitian ini menegaskan bahwa penggunaan ROS pada mobil RC dapat 

meningkatkan performa dan kontrol perangkat, serta berpotensi memajukan 

pengembangan di bidang robotika dan otomasi berbasis ROS. 

Kata Kunci: ROS Node, mobil remote control, motor DC, motor servo, ROS Mobile 
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ROS Node Programming For DC And Servo Motors 

Abstract 

This study applies the ROS node program to control DC motors and servos on 

remote control (RC) cars. DC motor voltage and current data, as well as servo 

rotation when the RC car is running are recorded for device performance analysis. 

The use of ROS in RC cars aims to improve device performance, control and 

efficiency. The test results show that the implementation of ROS provides more 

precise and efficient control of the RC car. Evidenced by the current and voltage 

obtained differ according to the testing background. At minimum speed, the current 

and voltage values are around 0.2-0.4 V and 0-0.27 A. For medium speed, the 

current and voltage values are around 0.6-2.9 V and 0.3-5.3 A. For maximum speed, 

the current and voltage values are around 0.6-3.5 V and 0.5 -7.8 A. This study 

confirms that the use of ROS in RC cars can improve device performance and 

control, and has the potential to advance developments in the field of ROS-based 

robotics and automation. 

Key Words: ROS Node, mobil remote control, DC, servo motors, ROS Mobile 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar belakang 

Robot adalah sebuah unit berupa mekanikal atau fiskal maupun yang virtual 

yang memiliki kecerdasan. Umumnya robot berupa rangkaian elektromekanik yang 

dapat bergerak dan memiliki akal.(Siswaja, 2008). Robot dapat melakukan tugas 

fisik, baik menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun program yang 

telah didefinisikan terlebih dahulu. Istilah robot berasal dari bahasa Cheko “robota” 

yang berarti pekerja atau kuli yang tidak mengenal lelah atau bosan. Pada kamus 

Webster pengertian robot adalah “An automatic device that performs function 

ordinarily ascribed to human beings” (sebuah alat otomatis yang melakukan fungsi 

berdasarkan kebutuhan manusia). Dari penjelasan diatas dapat disimpulkan bahwa 

robot merupakan alat mekanik yang tersusun dari rangkaian elektonika atau sebuah 

mesin yang mampu melakukan tugas fisik secara otomatis yang diprogram dengan 

apa yang diinginkan oleh manusia.(Saefullah et al., 2015) 

Robot Operating System adalah sistem operasi robotika sumber terbuka yang 

menyertakan pustaka dan alat untuk membuat perangkat lunak robotika. ROS 

adalah middleware robotika yang secara fleksibel menghubungkan perangkat keras 

robotika dengan sistem operasi komputer. ROS dirancang untuk memudahkan 

pengembang robotika membuat perangkat lunak mereka tanpa harus membuat kode 

sumber dari awal dan mengembangkan bersama.(Jalil, 2018)  

Struktur ROS bersifat modular sehingga membentuk proses integrasi antara 

program yang dikembangkan sebelumnya dengan program yang dikembangkan 

saat ini menjadi lebih mudah. Komunikasi antar proses dalam ROS dilakukan 

dengan menghubungkan node melalui topic, yang berkomunikasi satu sama lain via 

topic. Node adalah program yang ditulis untuk melakukan fungsi atau tugas 

tertentu.(Rahman, 2020)  

Dalam topik mobil remote control (RC), node berperan penting untuk mengirim 

pesan atau perintah ke dalam raspberry Pi 3B untuk menggerakkan serta mengatur 

kecepatan motor dc dan motor servo. (Kurniawan, 2023) 

Pada mobil remote control, ROS Node akan menerima perintah seperti perintah 

maju, mundur, atau berbelok. Node motor DC akan menjalankan perintah tersebut 
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dan mengatur arah serta kecepatan sesuai intruksi. (Sartika et al., 2015). Selanjutnya 

pada mobil remote control terdapat servo yang dapat bergerak 360 derajat untuk 

menggerakkan ke posisi tertentu seperti ke kanan dan kiri sesuai dengan perintah 

atau intruksi dari Node. (Suparno & Jalil, 2022) 

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, maka di dapatkan rumusan 

masalah sebagai berikut : 

1. Bagaimana mengimplementasikan ROS node untuk menggerakkan motor DC 

dan motor servo pada mobil remote control? 

2. Bagaimana hasil pengukuran tegangan, arus pada motor DC dan putaran pada 

motor servo saat dijalankan? 

1.3 Batasan Masalah 

Adapun Batasan masalah adalah sebagai berikut : 

1. Pengimplementasian ROS dalam penelitian ini hanya digunakan pada mobil 

remote control. 

2. Pembahasan lebih fokus pada implementasi ROS node dan integrasinya dengan 

komponen lain dalam sistem robotic. 

3. Pengukuran tegangan motor DC yang diambil hanya berfokus pada tegangan 

saat mobil diangkat dan di taruh di lantai. 

4. Pengembangan hanya menggunakan bahasa pemrograman Python untuk 

memprogram motor DC dan servo. 

1.4 Tujuan 

Adapun tujuan dalam penyusunan tugas akhir ini adalah :  

1. Mengimplementasikan program Robot Operating System pada mobil remote 

control. 

2. Meningkatkan kinerja dan kontrol pada mobil remote control dengan 

memanfaatkan teknologi ROS. 

1.5 Luaran 

Adapun Luaran dalam tugas akhir ini adalah : 

1. ROS Mobile 
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2. Pengujian motor DC dan servo yang sudah diuji 

3. Laporan Tugas Akhir 

4. Draft Artikel Ilmiah 
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan data hasil pengujian motor DC dan servo pada mobil remote 

control, dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai berikut : 

1. Node motor DC dapat digerakkan melalui aplikasi ROS Mobile 

dengan topic /cmd_vel dan message type geometry_msgs/twist. 

2. Hasil mapping linear x dari ROS Mobile sesuai dengan data yang 

ditampilkan pada desktop dengan rata-rata arus mengkonsumsi 0-1 

A saat mundur dan mengkonsumsi 3-7 V saat maju. 

3. Hasil mapping angular z dari ROS Mobile sesuai dengan data yang 

ditampilkan pada desktop dengan nilai duty cycle 6.30 – 9.00 servo 

bergerak kearah kanan dan untuk nilai 6.29 – 3.6 servo bergerak 

kearah kiri. 

5.2 Saran 

Disarankan untuk memantau dan mencatat data hasil pengujian dengan 

cermat. Jika terjadi perbedaan yang signifikan, identifikasikan faktor-faktor 

yang mempengaruhi lalu tinjau kembali metode pengujian yang dilakukan. 

Dengan adanya saran-saran ini, diharapkan data hasil pengujian menjadi lebih 

andal dan dapat memberikan informasi yang lebih berguna untuk evaluasi dan 

perbaikan pada perangkat yang diuji.  
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TAMPILAN JOYSTICK DAN KAMERA PADA APLIKASI ROS MOBILE 
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SOURCE CODE 

import RPi.GPIO as GPIO 

import rospy 

import cv2 

import numpy as np 

from cv_bridge import CvBridge 

from sensor_msgs.msg import Image 

from geometry_msgs.msg import Twist 

 

# Define GPIO pins 

PWM_R_PIN = 13 

PWM_L_PIN = 19 

EN_R_PIN = 12 

EN_L_PIN = 18 

 

# Setup GPIO 

GPIO.setmode(GPIO.BCM) 

GPIO.setup([PWM_R_PIN, PWM_L_PIN, EN_R_PIN, EN_L_PIN], 

GPIO.OUT) 

 

# Set PWM frequency 

pwm_r = GPIO.PWM(PWM_R_PIN, 100) 

pwm_l = GPIO.PWM(PWM_L_PIN, 100) 
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# GPIO for servo 

GPIO_SERVO_PIN = 26 

 

# Servo config 

ANGLE_MIN = 1 

ANGLE_MAX = -1 

DUTY_CYCLE_MIN = 3.6 

DUTY_CYCLE_MAX = 9 

 

# Start PWM 

pwm_r.start(0) 

pwm_l.start(0) 

 

# Variabel global untuk mengetahui apakah objek terdeteksi 

object_detected = False 

previous_frame = None  # Explicitly initialize at the global level 

 

# Function to map values 

def map_value(value, in_min, in_max, out_min, out_max): 

    return (value - in_min) * (out_max - out_min) / (in_max - in_min) + out_min 

 

def twist_callback(data): 

    global object_detected 
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    # Jika objek terdeteksi, hentikan motor dan servo dan kembali 

    if object_detected: 

        pwm_r.ChangeDutyCycle(0) 

        pwm_l.ChangeDutyCycle(0) 

        pwm.ChangeDutyCycle(DUTY_CYCLE_MIN) 

        return 

 

    # Control motor and servo based on twist data 

    linear_x = data.linear.x 

    angular_z = data.angular.z 

 

    duty_cycle_servo = map_value(angular_z, ANGLE_MIN, ANGLE_MAX, 

DUTY_CYCLE_MIN, DUTY_CYCLE_MAX) 

    duty_cycle_servo = max(min(duty_cycle_servo, DUTY_CYCLE_MAX), 

DUTY_CYCLE_MIN) 

 

    pwm.ChangeDutyCycle(duty_cycle_servo) 

 

    duty_cycle_motor = max(min(abs(linear_x) * 30, 30), 0) 

 

    if linear_x > 0: 

        GPIO.output(EN_R_PIN, True) 

        GPIO.output(EN_L_PIN, True) 

        pwm_r.ChangeDutyCycle(duty_cycle_motor) 

        pwm_l.ChangeDutyCycle(0) 
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    else: 

        GPIO.output(EN_R_PIN, True) 

        GPIO.output(EN_L_PIN, True) 

        pwm_r.ChangeDutyCycle(0) 

        pwm_l.ChangeDutyCycle(duty_cycle_motor) 

 

    rospy.loginfo("Linear: {:.2f}, Angular: {:.2f}, Duty Cycle Servo: {:.2f}, Duty 

Cycle Motor: {:.2f}".format(linear_x, angular_z, duty_cycle_servo, 

duty_cycle_motor)) 

 

def object_detect(img): 

    global previous_frame, object_detected 

 

    hsv = cv2.cvtColor(img, cv2.COLOR_BGR2HSV) 

    lower_color = np.array([7, 240, 170]) 

    upper_color = np.array([12, 255, 255]) 

    mask = cv2.inRange(hsv, lower_color, upper_color) 

 

    kernel = np.ones((5, 5), np.uint8) 

    mask = cv2.dilate(mask, kernel, iterations=2) 

    mask = cv2.erode(mask, kernel, iterations=2) 

     

    contours, _ = cv2.findContours(mask, cv2.RETR_EXTERNAL, 

cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE) 

 

    detected = False  # variabel lokal untuk deteksi objek pada frame saat ini 
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    for c in contours: 

        area = cv2.contourArea(c) 

        if area > 2000: 

            x, y, w, h = cv2.boundingRect(c) 

            cv2.rectangle(img, (x,y), (x+w,y+h), (0, 255, 0), 2) 

            cv2.putText(img, f"Area: {int(area)}", (x, y-10), 

cv2.FONT_HERSHEY_SIMPLEX, 0.3, (0, 255, 0), 1, cv2.LINE_AA) 

            detected = True 

 

    object_detected = detected  # Update variabel global berdasarkan deteksi objek 

pada frame saat ini 

 

    if previous_frame is None: 

        previous_frame = img.copy().astype('float') 

    cv2.accumulateWeighted(img, previous_frame, alpha) 

    smooth_frame = cv2.convertScaleAbs(previous_frame) 

 

    smooth_frame = cv2.GaussianBlur(smooth_frame, (5, 5), 0) 

 

    return smooth_frame 

 

# Main code 

if _name_ == '_main_': 

    try: 

        # Initialize GPIO for servo 
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        GPIO.setup(GPIO_SERVO_PIN, GPIO.OUT) 

        pwm = GPIO.PWM(GPIO_SERVO_PIN, 50) 

        pwm.start(DUTY_CYCLE_MIN) 

 

        # Initialize ROS 

        rospy.init_node('combined_node', anonymous=True) 

        pub = rospy.Publisher('/camera_start', Image, queue_size=10) 

        bridge = CvBridge() 

 

        # Subscribe to cmd_vel 

        rospy.Subscriber('/cmd_vel', Twist, twist_callback) 

 

        # Camera settings 

        alpha = 0.8 

        previous_frame = None 

        cap = cv2.VideoCapture(0) 

        rate = rospy.Rate(60) 

 

        while not rospy.is_shutdown(): 

            ret, frame = cap.read() 

            if ret: 

                resized_frame = cv2.resize(frame, (400, 300)) 

                ada_objek = object_detect(resized_frame) 

                pub.publish(bridge.cv2_to_imgmsg(ada_objek, "bgr8")) 
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            rate.sleep() 

 

        cap.release() 

 

    except rospy.ROSInterruptException: 

        pass 

    finally: 

        pwm_r.stop() 

        pwm_l.stop() 

        GPIO.cleanup() 

        rospy.loginfo("Combined node terminated.") 
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POSTER MOBILE REMOTE CONTROL BERBASIS ROBOTIC 

OPERATING SYSTEM (ROS) 

 

 


