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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;ymotor DC, motorservo, ROS Mobile

Vi
Politeknik Negeri Jakarta
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ROS Node Programming For DC And Servo Motors
Abstract

| B

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

exdid yeH

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

The use of ROS in RC cars armance, control and
' ¢ rovides more

the implementation

d. At minimum speed, the current
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BAB 1
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 pekerjaatau 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. metor DC
dan motor serve 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 mobilremote
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

Politeknik Negeri Jakarta
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2. Pengujian motor DC dan servo yang sudah diuji
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BAB V
PENUTUP
5.1 Kesimpulan
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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 aplikasisROS Mobile
dengan topic /cmd_vel dan message type geometry msgs/twist.

2. /Hasil mapping dinear 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 dengandata yang
ditampilkan pada desktop denganmilai 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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# Jika objek terdeteksi, hentikan motor dan servo dan kembali
if object_detected:
pwm_r.ChangeDutyCycle(0)

pwm_l.ChangeDutyCycle(0)

pwm.ChangeDutyCycle(D

return

otor and se

= data.linear.x

P

_cycle_serve A vl AX,
_CYCLE_

gular_z = data.

cycle_servc
CYCLE_

X),
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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)
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pwm_r.ChangeDutyCycle(0)

pwm_Il.ChangeDutyCycle(duty_cycle_motor)

rospy.loginfo(*Linear: {:.2f}, Angular: {i.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)
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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 ¢ in contours:
area = cv2.contourArea(c)
if area > 2000:

X, ¥, w, h = cv2.boundingRect(c)

cv2.putText(i
cv2.FONT_HERSE

an deteksi objek

ada frame saat ini

previous_frame
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# Main code

if _name_=="_main_"

try:

# Initialize GPIO for servo
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GPIO.setup(GPIO_SERVO_PIN, GP10.0UT)
pwm = GPIO.PWM(GPIO_SERVO _PIN, 50)

pwm.start(DUTY_CYCLE_MIN)

# Initialize ROS

# Subscribe to

rospy.Subscrib

Camera setti
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while not rospy
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.ROSI
GPIO.cleanup(
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SOP PENGOPERASIAN ALAT

® )\

MOBIL REMOTE CONTROL BERBASIS
ROBOTIC OPERATING SYSTEM
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DIRANCANG OLEH ALAT DAN BAHAN PEMBIMBING

1. AGUNG BIMANTORO 1. Raspberry Pi 3B Bri .
i ritantyo Wicaksono
2. DIMAS ZAHRANMUFID WEEARRELTYSESES y ’

3. SALMA KOMALASARI i‘BNT:Z:::, S.Si,. M.Eng.
5. Servo MG995

6. Watt Meter

7. REGULATOR MP1584

8.BMS 18650

9. Baterai Lithium-lon

eyieyer Labap yiuya3ijod wizi eduey

CARA PENGOPERASIAN ALAT

1. Siapkan mobil remote control, laptop dan smartphone
2. Hubungkan Raspberry ke supply dan hubungkan baterai
traxxas ke modul input BTS7960
. Hubungan laptop dan smartphone dengan Wifi Ubiquity
. Buka cmd untuk merunning program
. Masukan user ssh@10.42.0.1 dan password ubuntu
. Ketik folder "cd Documents/code" lalu ketik "Is"
. Pada "Is" pilih file yang ingin dirunning
. Ketik "python3 revisi.py" untuk running keseluruhanan
. Buka aplikasi ROS Mobile dan hubungkan dengan local host
. Pada menu "details" add widget camera dan joystick
. Aplikasi dapat dijalankan pada menu "Viz"
. Setelah selesai, disconnect wifi dari smartphone dan laptop
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Lampiran 6

POSTER MOBILE REMOTE CONTROL BERBASIS ROBOTIC
OPERATING SYSTEM (ROS)

TUGAS AKHIR ELEKTRONIKA INDUSTRI
MOBIL REMOTE CONTROL BERBASIS
NEGER! " ROBOTIC OPERATING SYSTEM

JAKARTA

LATAR BELAKANG

DALAM UPAYA MENGINTEGRASIKAN TEKNOLOGI
CANGGIH DALAM DUNIA ROBOTIKA, PROYEK INI
BERTUJUAN UNTUK MENCIPTAKAN MOBIL REMOTE
CONTROL BERBASIS ROBOT OPERATING SYSTEM
(ROS) YANG DILENGKAPI DENGAN NODE MOTOR DC
SERVO UNTUK KONTROL PRESISI, NODE KOMUNIKASI
WIFI UNTUK PENGENDALIAN JARAK JAUH, SERTA
NODE WEBCAM DENGAN KEMAMPUAN DETEKSI
BENDA BERWARNA MERAH. GABUNGAN INI
MEMUNGKINKAN PENGEMBANGAN KENDARAAN
YANG DAPAT DIKONTROL DENGAN AKURASI TINGGI,
BERKOMUNIKASI SECARA NIRKABEL, DAN BAHKAN
MAMPU MENGIDENTIFIKASI OBJEK BERWARNA
MERAH DALAM LINGKUNGAN SEKITAR.
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