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ABSTRAK
Penggunaan ROS Node Dalam Pengiriman Streaming Video Menggunakan
Data Dari Webcam

Abstrak
Penelitian ini mengimplementasikan sistem deteksi warna merah pada mobil
remote control dengan menggunakan-ROS (Robot Operating System). Tujuannya
adalah untuk memungkinkan.kontrol, dan otomatis pada mobil remote control serta
pemantauan visual secara real-time melalui aplikasi ROS 'mobile. Sistem
mengirimkan video streaming dari webcam pada mobil dan melakukan “deteksi
warna merah pada video tersebut. Hasil pengujian menunjukkan 60% warna merah
terdeteksi, dan 40% tidak terdeteksi dikarenakan warna terlalu kontras dengan
ketetapan HSV. Sistem ini berpotensi untuk meningkatkan pengalaman pengguna
dalam kendali mobil remote control sesuai dengan fps yang digunakan (10, 20, 30,
dan fps 60) serta dapat diaplikasikan dalam berbagaiaplikasi robotika dan kendali
jarak jauh. Penelitian ini berkontribusi pada pengembangan teknologi robotika
terhubung yang lebih canggih dan bermanfaat.
Kata Kunci: ROS Node, Webcam, OpenCV,.ROS Mobile

Vi
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Utilizing ROS Node For Real-Time Video Streaming Via Webcam Data
Transmission
Abstract

This study implements a red color detection system on remote control cars using
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the ROS (Robot Operating System). The aim is to enable control, and automation
of remote control cars as well as real=time visual.monitoring via the ROS mobile
app. The system sends video streaming from the webcam on.the:car and detects the
red color on the video.sThe test results show that 60% of the red celor.is detected,
and 40% is not detected because the color.is too contrasting with.the HSV
provisions. This system has'the potential to Improve the user experience in remote
control.car control according to the fps used (10, 20, 30, and 60 fps) and can be
applied in various robotics and remote control applications. This research
contributes to the development of more sophisticated and useful connected robotics
technologies.

Key Words: ROS Node, Webcam, OpenCV, ROS Mobile
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Robot merupakan 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. Padakamus 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 meskanik 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 framework. yang bersifat opensource yang
digunakan untuk robot. ROS mempunyai sebuah.service termasuk abstraksi
perangkat keras, kendali perangkat tingkat bawah, implementasi dari fungsi-fungsi
yang biasa digunakan, penyampaian pesan atau data  diantara’ proses serta
management package. ROS menyediakan alat dan library yang memungkinan
untuk membangun, memprogram, hingga menjalankan program melalui banyak
computer. Kemampuan ROS multi-node " dapat. mengontrol banyak fungsi
operasional robot. Dengan multi-node, properti ROS akan memberikan kontrol
aliran robot yang efisien. (Nurdin & A, 2019)

ROS node merupakan.tempat untuk membuat perangkat. lunak kontrol
menggunakan bahasa pemrograman-Python.. Dalam..node~terdapat topic dan
message, dimana topic adalah nama unik yang digunakan untuk menghubungkan
beberapa node agar saling terkonekasi dan message adalah paket data yang dikirim
antar node melalui topic. (Jalil, 2020)

Dalam konteks mengirim streaming video menggunakan data dari webcam
yang terpasang di mobil remote control dan terhubung ke aplikasi, dapat

menggunakan ROS untuk memfasilitasi komunikasi antara perangkat keras dan
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perangkat lunak. Pada mobil remote control, diperlukan perangkat keras seperti
webcam yang terpasang untuk menangkap video. Kemudian, perangkat keras
tersebut harus terhubung ke komputer yang menjalankan ROS. Komputer ini
berfungsi sebagai node dalam sistem ROS yang bertanggung jawab untuk
mengirimkan data streaming video. (Pi & Image, 2022)

Pada sisi perangkat lunak, dapat membuat.sebuah ROS node yang akan
menerima data streaming video dari webcam dan mengirimkannya melalui topik
ROS. Node ini harus dapat:mengakses dan mengelola sumber video dari webcam
yang terpasang dismaebil remote control. Aplikasi yang ingin menerima streaming
video dapat terhubung ke topik ROS yang telah disediakan oleh node sebelumnya.
Aplikasidini juga berfungsi sebagal node dalam sistem ROS yang akan menerima
dan memproses data streaming video yang dikirimkan melalui topic. (Aprilino &
Santoso, 2020)

Dengan menggunakan ROS untuk mengirim_ streaming video, Kita dapat
memanfaatkan kemampuan ROS dalam mengelola komunikasi, sinkronisasi, dan
pemrosesan data yang terdistribusi, sehingga memudahkan pengembangan aplikasi
robotika yang melibatkan streaming video dari perangkat seperti.webcam di mobil
remote control. (Jalil, 2018)

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang telah diuratkan, maka didapatkan rumusan
masalah sebagai berikut :
1. 'Bagaimana mengimplementasikan node yang bertanggung jawab untuk
mengirimkan data streaming video melalui ROS?

2. Bagaimana cara mendeteksi warna menggunakan node webcam?

1.3 Batasan Masalah
Adapun batasan masalah sebagai berikut::
1. Pengimplementasian ROS dalam penelitian ini hanya digunakan pada
mobil remote control
2. Node ini hanya bertanggung jawab untuk mengirimkan data streaming
video melalui ROS
3. Node ini akan dirancang untuk mendeteksi hanya satu warna merah pada

mobile remote control

Politeknik Negeri Jakarta
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1.4 Tujuan
Adapun tujuan dari ROS Node Webcam adalah sebagai berikut :
1. Mengintegrasikan perangkat webcam dengan ROS dan menyediakan
streaming video yang dapat digunakan oleh aplikasi

2. Penggunaan data video dari webcam sebagai input untuk deteksi warna

merah

1.5 Luaran

Mobile

1. Streaming Vide
2 ApI
. Mobil Remote

aporan tugas ‘

Draf artikel ilmiah
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BAB V
PENUTUP
5.1 Kesimpulan

Berdasarkan data hasil pengujian sistem deteksi warna merah pada mobil
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remote control, dapat diambil beberapa kesimpulan sebagai berikut:

1. Mobil remote control dapat memanfaatkan.kemampuan analisa citra
untuk mendeteksibenda berwarna merah secara.otomatis dan dengan
persentasi.60% berhasil mendeteksi berbagai macam.warna merah
sesuai ketetapan HSV.

2. Antegrasi ROS meningkatkan responsivitas untuk membantu
mengoordinasikan node webcam dengan komponen lainnya, seperti
motor DC, servo, dan komunikasi Wifi.

5.2 . Saran

Meskipun hasilnya sudah cukup memuaskan, ada potensi: pengembangan
lebih lanjut untuk meningkatkan kemampuan sistem dalam situasi yang lebih
beragam, peningkatan pada algoritma deteksi, dan integrasi dengan sistem kendali

lainnya dapat membawa sistem ke level yang.lebih tinggi.
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1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

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
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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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MASTER
Device IP address
10.193.165.45
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Master URL

Master node URI
10.42.0.1

S\ Connected
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b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
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global object_detected

# Jika objek terdeteksi, hentikan motor dan servo dan kembali

if object_detected:

Control motor ¢

ear_x = data.li

FOLTERINIK
NEGERI
JAKARTA

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

if linear_x > 0:

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

pwm_r.ChangeDutyCycle(duty _cycle_motor)

pwm_l.ChangeDutyCycle(0)
else:

GPI10.output(EN_R_PIN, True)

GPIO.output(E e)

pwm_r. yCycIe 0)

cycle

)N

" CyCle_Servo,

ospy.loginfo("L
e Motor: {:.2

cycle_motor)

POLITEKNIK
NEGERI
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upper_color

mask = cv2.inRange(hsv, lower_color, upper_co

kernel = np.ones((5, 5), np.uint8)
mask = cv2.dilate(mask, kernel, iterations=2)

mask = cv2.erode(mask, kernel, iterations=2)
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contours, _ = cv2.findContours(mask, cv2.RETR_EXTERNAL,
cv2.CHAIN_APPROX_SIMPLE)

Area(c)

|. )\\\
y+h), (0, 255, 0), 2)

a [10(al€ 1X|

Y, w, h=cv2.b
cv2.rectang

cv2.putText
ONT_HERS

detected =

POV ITEKNIK .
NEGERI
JAKARTA

previous_fra
cv2.accumulateWeighted

smooth_frame = cv2.convertScaleAbs(previous_frame)

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

XXVi
Politeknik Negeri Jakarta



return smooth frame
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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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h

frame)
ada

e, (400,

detect(resized

CcV2.re
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resized_frame

cap.release()
rospy.loginfo

GPIO.cleanu

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah,

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

penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
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Lampiran 5
SOP PENGOPERASIAN ALAT

Z
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MOBIL REMOTE CONTROL BERBASIS
ROBOTIC OPERATING SYSTEM
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DOSEN
DIRANCANG OLEH ALAT DAN BAHAN PEMBIMBING
1. AGUNG BIMANTORO b Britantyo Wicaksono,

2. DIMAS ZAHRANMUFID % Breree0 .
3. SALMA KOMALASARI 4 Webcam S.Si,. M.Eng.
5. Servo MG995
6. Watt Meter
7. REGULATOR MP1584
8. BMS 18650
9. Baterai Lithium-lon
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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 "lIs" 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

NEGERI
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

Naan Jenls Togugen | Jumbah

SV

Step Down MPISSE | IS8V 1
Ouput 0820V

BMS 18650 2 24v 1
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