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ABSTRAK
Pemrograman ROS Node Untuk Komunikasi dan Aplikasi

Abstrak
Penelitian ini bertujuan untuk menghubungkan sistem Robot Operating System
(ROS) dengan aplikasi ROS mobile untuk mengontrol motor DC dan servo pada
mobil RC melalui komunikasi WiFI...Metode “yang digunakan adalah
menggabungkan pemrograman ROS dengan pengembangan.aplikasi Android yang
memanfaatkan ROS Java library. Pengujian dilakukan dengan memvalidasi data
yang keluar darihasil running pemrograman*ROS dengan data yang dihasilkan
dari mobil RC secara real-time. Selain itu, data yang dikirimkan dari aplikasi ROS
mobile juga diuji untuk memastikan akurasi dan konsistensi pengentrolan motor
DC.dan servo pada mobil RC. Hasil pengujian menggunakan delapan (8) data
menunjukkan keselarasan antara hasil .running dengan nilai mapping yang
terdapat pada aplikasi. Nilai linear x dari 1 hingga -1. Dan nilai angular z dari 1
hingga -1 sesuai dengan kecepatan yang diuji.

Kata Kunci: ROS Naode, Wifi, Mobil Remote Control, ROS Mobile

Vi
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ABSTRACT
Programming ROS Node For Communication and Aplication
Abstact
This study aims to connect the Robot Operating System (ROS) system with the ROS
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mobile application to control DC motors and servos on RC cars via WiFi
communication. The method used is_to'combine:ROS programming with Android
application development that.utilizes the ROS Java library..Testing is carried out
by validating the data .that comes out of the results of running the ROS
programming with data generated from the RC car in real-time. In addition, the
data sent from the ROS mobile application is also tested to ensure the accuracy.and
consistency of controlling DC motors and servos on RC cars. The test results using
eight (8) data show the alignment between the running results and the mapping
values contained in the application. The linear value of x from 1 to -1. And the
angular z values from 1 to -1 correspond to the tested speed.

Key Words: ROS Node, Wifi, Mobil Remote Control, ROS Mobile
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik
menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun program yang telah
didefinisikan terlebih dahulu. Istilah.robot berasal daribahasa Cheko “robota” yang
berarti pekerja atau kuli yangtidak 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 aleh manusia. (Saefullah et al., 2015)

ROS adalah framework untuk membuat pregram roebot yang fleksibel dan mudah
digunakan. ROS berisi beragam peralatan (tool); library, driver, dan konvensi yang
bertujuan untuk memudahkan pembuatan program yang kompleks dan handal pada
berbagai platform robot. Robot Operating System sebenarnya adalah meta
operating system atau framework yang bersifat open source yang dapat digunakan
untuk rebot. ROS mempunyai.sebuah service seperti halnya sebuah sistem operasi
pada umumnya, termasuk abstraksi perangkat keras, kendali perangkat tingkat
bawah, implementasi dari.fungsi-fungsi yang biasa digunakan, penyampaian
pesan/data diatara proses serta management package. ROS juga menyediakan alat
dan library “yang memungkinan Kita untuk mendapatkan, membangun,
memprogram hingga menjalankan program melalui banyak computer. (Nurdin &
A, 2019)

Komunikasi antar proses dalam ROS+dilakukan~dengan menghubungkan
program atau yang disebut dengan node yang saling berkomunikasi via topic. Node
merupakan program yang ditulis untuk melakukan berbagai fungsi atau tugas
tertentu. Sedangkan topic adalah bus yang digunakan dalam transmisi pesan
(message) antar node. Node dapat mem-publish data yang disebut dengan publisher
dan node dapat pula berfungsi menerima dan menampilkan data yang disebut

dengan subscriber. Streaming data (message) via topic tersebut dilakukan dalam

Politeknik Negeri Jakarta
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jaringan lokal TCP yang disebut dengan jaringan ROS atau ROS network.
(Rahman, 2020)

1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah diuraikan, maka didapatkan rumusan
masalah sebagai berikut :

1.

Bagaimana cara mengkomunikasikan pemrograman ROS dengan aplikasi
android?
Bagaimana .cara mengontrol metor DC dan servo pada. mobil RC

menggunakan aplikasi android?

1.3 Batasan.Masalah
Adapun batasan masalah sebagaal berikut :
L

Pengimplementasian ROS dalam penelitian.ini hanya digunakanpada mobil
remote control

Penelitian ini hanya berfokus pada-menghubungkan dan mengintegrasikan
sistem ROS untuk mengendalikan.motor DC dan servo pada mobil remote
control melalui komunikasi Wifi.

Pengujian dilakukan dengan memvalidasi data yang keluar dari program
ROS dengan data real-time yang dihasilkan oleh mobil remote control.

1.4 Tujuan
Adapun tujuan dari ROS Node Komunikasi-dan Aplikasi adalah sebagai berikut :
1.

Menghubungkan program-ROS Neode yang dapat berkomunikasi dengan
aplikasi adroid
Mengontrol motor. DC dan.servo pada mobil'RC menggunakan aplikasi

android

1.5 Luaran
1. Aplikasi ROS Mobile
2.
3.

Laporan tugas akhir

Draf artikel ilmiah
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5.1 Kesimpulan
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Berdasarkan data hasil pengujian sistem komunikasi dan control aplikasi
pada mobil remote control, dapat diambil-beberapakesimpulan sebagai berikut:
1. Pengguna dapat mengendalikan mobil remete eontrol dari jarak jauh
dan menerima.data status melalui aplikasi ROS Master
2. Pengujian menunjukkan ‘. kesesuaian antara  sistem.. yang
dikembangkan.dan.kendali mobil remete control sebanyak delapan
(8) pengujian berhasil dilakukan dengan hasil yang konsisten antara
sistem dan kendal mobil. Dengan nilai angular yang mendekati 1
hingga -1. Dan nilai linear yang mendekati -1 hingga 1.
9.2 Saran
Meskipun hasilnya sudah sesuai, ada potensi pengembangan lebih lanjut
untuk meningkatkan kemampuan sistem dalam situasi yang lebih beragam, dan

integrasi dengan sistem kendali lainnya dapat membawa Sistem ke level yang lebih

tinggi.
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pwm_| = GPIO.PWM(PWM_L_PIN, 100)

# GPIO for servo

GPIO_SERVO_PIN = 26

# Servo config

ANGLE_M

POLITEKNIK
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one # Explicitly initialize at the global level

previous_frame

# 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
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def twist_callback(data):

global object_detected

# Jika objek terdeteksi, hentikan motor dan servo dan kembali

if object_detected:

pwm_r.ChangeDut

POLITEKNIK
NEGREKI
(hin(acis, 3 DT

pwm.ChangeDutyCycle(duty_cycle_servo

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

if linear_x > 0:

XXi
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GPIO.output(EN_R_PIN, True)
GPI10.output(EN_L_PIN, True)

pwm_r.ChangeDutyCycle(duty_cycle_motor)

:eydidyeH

pwm_l.ChangeDutyCycle(0)

else:

GPIO.output
EN_L_PIN, True)

_|.ChangeDutyCycle(duty_cycle_mota )\\\

ospy.loginfo(*'Lin
otor: {:.2f}"

cle_motor))

POLITEKNIK
wios_frate, et deebied = -4
JAKARTA

hsv = cv2.cvtColo of

:1aquins ueyyngakusw uep ueywnjuesusw eduey 1ui sijn} eAiey yninjas neje ueibeqas diynbusw Buese|iq °|

lower_color =

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)

XXii
Politeknik Negeri Jakarta



ejie)er 1aba yiuyalijod uizi eduey

T
v
]
=
Q
c
=5
T
o
=]
G
Q.
Q9
=
=
(]
=
<
S,
=
o
=
=
()
T
(]
=]
=
=
Q
o
=
<
Q
=
Q
3
o
N—
Q9
-
o
o
-
(1]
=
3,
=
=2
]
Q
(]
=
(-
o
=
o9
=
-~
o

N
= -
e s
o >
= Q
Q@es
253
= =
a3z
=]
3 <
= o
3 c
x3 2
o e
S —
Sae 7
3%
3 S
m =~
=
338¢
T o5
= °
o 0
S22
S 28
< B
o8 3
2
s @7
Q 5
o o
3 =
9 o
g 37
c °
w m
o S
c =
< =
c 4
= S
383
s <
S P
- —
S 3
= =
28 s
3, °
Q. S
o =
m —
3 £
s =
k-]
z
o
~ =
5 T
S B
- =
€ £
= )
o
3
~
Hn
=
=~
o
g
o
=
A
o
c
i)
=]
w
c
Q
-
o
3
')
w
o
i)
=

ac
m
=
8]
o
-+
Y

= =
m
x
0
S
-+
Y
E.
;
1
o
;.
o
x
E.
x
2
D
Q
o
:.
]
o
x
3
q
-+
Y

—
9
o
=
Q
=
Q
3
[}
=]
Q
c
=
T
wn
()
o
o
Q
o
=1
o
-
o
<
w
o
c
=
c
=
=
o
-
<
-
~
=
w
=
-
o
=]
T
o
=
(]
=]
n
o
=
-
<
3
=
')
=]
Q.
o
=1
3
(]
=
<
()
o
c
-
=
-
=
1%
c
3
o
(]
-

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

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

detected = False # variabeldokal untuk deteksi objek pada frame saat ini
for c in contours:
area =.cv2.contourArea(c)
if area > 2000:
X, ¥, 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)
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Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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rate = rospy.Rate(60)

300))

(400

LITEKNIK

G
NEGERI

.resize(frame

=
JAKARTA

cap.read()

ret, frame
rate.sleep()

if ret:
rospy.loginfo("Combined node terminated.™)

while not rospy.is_shutdown():

Hak Cipta:
1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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Lampiran 5

SOP PENGOPERASIAN ALAT

® )\

MOBIL REMOTE CONTROL BERBASIS
ROBOTIC OPERATING SYSTEM
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POLITEKNIK

DOSEN
DIRANCANG OLEH ALAT DAN BAHAN PEMBIMBING
1. AGUNG BIMANTORO Mg S Britantyo Wicaksono
2. DIMAS ZAHRANMUFID g s . '
3. SALMA KOMALASARI 5 Webcainy S.S1.. M.Eng.

5. Servo MG995

6. Watt Meter

7. REGULATOR MP1584
8.BMS 18650

9. Baterai Lithium-lon

eyieyer Labap yiuya3ijod uizi 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

EGE
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.

FLOWCHART
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