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ABSTRAK

Dalam industri manufaktur, automatisasi merupakan suatu peningkatan
besar yang mencakup segala bidang pekerjaan. Dalam hal ini quadcopter
merupakan alat yang dapat diandalkan sebagai alat yang dapat digunakan di
segala medan dan memiliki fleksibilitas tinggi terkait dengan desain dan
fungsinya. Quadcopter yang merupakan bagian dari Unmaned Aerial Vehicle
(UAV), sering kali digunakan dalam kegiatan baik sekedar untuk pemantauan
maupun untuk mengerjakan suatu misi. Dengan mengintegrasikan quadcopter
yang memiliki fleksibilitas tinggi dengan suatu perangkat mobile yang dapat
diakses siapapun serta memiliki antar muka yang user-friendly, misi yang
dikerjakan oleh quadcopter dapat dioprasikan dengan mudah oleh siapapun,
kapanpun dan dimanapun.

Maka dari itu kemudian proyek akhir ini memfokuskan pada
pengembangan sistem antarmuka dan kontrol web yang terhubung langsung ke
controller yang ada pada quadcopter. Metode pengerjaan yang digunakan dalam
hal ini menggunakan bantuan Robot Operating System (ROS). Dimana didalam
ROS ini sendiri, digunakan beberapa package yaitu Mavros, Mavlink dan
Rosbridge.

Hasil akhir dari pengerjaan proyek akhir ini adalah sebuah sistem yang
mengintegrasikan controller PX4 ke komputer operator dan menyiarkan
antarmuka kendali ke sebuah jaringan pada alamat ip umum dari komputer
operator sehingga dapat diakses oleh siapapun yang terhubung dijaringan yang

Sama.

Kata Kunci: MAVROS, Motion Primitive, Rosbridge WebSocket Interface, Robot
Operating System (ROS)



ABSTRACT

In the manufacturing industry, automation is a major improvement on any
sector and works. In this case the quadcopter is a reliable tool that can be used in
all fields and has high flexibility related to its design and function. quadcopters
which are part of the Unmaned Aerial Vehicle (UAV), are often used in activities
both just for monitoring and for carrying out a mission. By integrating a
quadcopter that has high flexibility with a mobile device that can be accessed by
anyone and has a user-friendly interface, the missions carried out by quadcopter
can be operated easily by anyone, anytime and anywhere.

Therefore, this project focuses on developing a web interface and control
system that is connected directly to the controller on the quadcopter. The working
method used in this case uses the help of the Robot Operating System (ROS).
Where in ROS itself, several packages are used, Mavros, Mavlink and Rosbridge.

The final result of this project is a system that integrates the PX4
controller into the operator's computer and broadcasts the control interface to a
network at the public-ip address of the operator's computer so that it can be
accessed by anyone connected to the same network.

Keywords: MAVROS, Motion Primitive, Rosbridge WebSocket Interface, Robot
Operating System (ROS)
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BAB |

PENDAHULUAN
1.1 Tujuan

Tujuan dari penulisan karya tulis proyek akhir ini adalah sebagai
berikut.
1. Merakit quadcopter dengan spesifikasi yang dapat terkoneksi dengan
ROS.
2. Mengkoneksikan quadcopter dengan komputer operator.
3. Membuat workspace untuk penyimpanan dan perpindahan data.
4. Mengontrol gerakan dan orientasi quadcopter pada tiap sumbu.
5. Membuat antarmuka yang mudah di gunakan atau user-fiendly.
6. Menyiarkan antarmuka pada ip public.
1.2  Teknologi
Teknologi yang digunakan pada proyek akhir ini adalah:

1. Antar muka : PC - Virtual Environment

- HTML, CSS, Python
2. Program : PC - Robot Operating System (ROS)
3. Proses : controller — PX4 Autopilot

ROS Package - MAVROS, MAVLink, Rosbridge
Perangkat keras :
1. Kendali : PX4 FMU V5

Gambar 1. 1 controller Pixhawk 4 FMU V5
Pixhawk 4 yang digunakan dalam proyek akhir ini merupakan jenis
FMU V5. Spesifikasi yang dimiliki controller ini menggunakan prosesor
STM32F765 yang memiliki kapasitas memori 2MB dan 512KB kapasitas
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RAM. Serial Port yang dapat digunakan pada controller Pixhawk 4 FMU
V5 diantaranya sebagai berikut.

UART Device Port
UART1 /dev/ttySO GPS
USART2 /dev/ttyS1 TELEM1
USART3 /dev/ttyS2 TELEM?2
UART4 /dev/ttyS3 TELEMA4
USART6 /dev/ttyS4 RC SBUS
UART7 /dev/ttyS5 Debug Console
UARTS /dev/ttyS6 PX410

Tabel 1. 1 Serial Port PX4 FMU V5

2. Rangka : S500

Gambar 1. 2 Frame S500

Rangka merupakan dudukan komponen-komponen quadcopter
sehingga dapat berfungsi. Posisi penempatan komponen pada rangka dapat
mempengaruhi konfigurasi dan cara terbang dari quadcopter. Arah
penempatan komponen dan bentuk quadcopter juga menentukan
bagaimana GPS dipasang, karena pembacaan posisi quadcopter
bergantung pada hal-hal tersebut.
3. GPS: Neo M8N GPS

Gambar 1. 3 GPS Neo M8N
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Kepanjangan GPS adalah Global Positioning System yang
merupakan sebuah alat atau sistem yang dapat digunakan untuk
menginformasikan penggunanya berada (secara global) di permukaan
bumi yang berbasis satelit. Data dikirim dari satelit berupa sinyal radio
dengan data digital. Di mana pun posisi saat ini, maka GPS bisa membantu
menunjukkan arah, selama masih terlihat langit.

4. Motor & ESC : Emax RS2205

Gambar 1. 4 Motor & ESC Emax RS2205
Motor merupakan alat penggerak gquadcopter. Pemilihan motor
disesuaikan dengan kebutuhan, adapun yang digunakan merupakan motor
brushless/outrunner type motor(yang berputar bagian luar). Terlihat pada
seri motor (RS2205) menunjukan ukuran motor yang memiliki tinggi
22mm dan lebar 5mm.
5. Kendali Manual : Radiolink AT10

Gambar 1. 5 Remote Control Radiolink AT10
Penggunaan Remote Control dalam proyek akhir ini sebagai

tindakan pencegahan dari trouble yang mungkin terjadi. Fungsi yang dapat
digunakan pada kendali remote Radiolink AT10 antara lain mengubah
mode, Arming/Disarming, Kill Switch dan fungsi manual seperti throttle,
kontrol Pitch, Yaw dan Roll.
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6. Modul Telemetry: ESP32

Gambar 1. 6 ESP32
Telemetri yang dapat digunakan untuk sambungan quadcopter PX4
diantaranya telemetri Radio, MAVLIink, FrSky dan telemetri wifi seperti
ESP8266 atau ESP32. Pada telemetry ESP32, perlu dilakukan instalasi
firmware melalui arduino IDE. Fitur yang dimiliki telemetri ini adalah
dapat menghubungkan controller kepada komputer operator melalui
TCP/IP stack dan dilengkapi dengan port UART, SPI dan 12C bawaan.

Perangkat lunak :

1. QgroundControl
QGC merupakan aplikasi GCC yang mendukung penerimaan
data via MAVLIink, baik quadcopter PX4 maupun APM. Dalam
proyek akhir ini penggunaan QGControl adalah sebagai perangkat
lunak installasi awal quadcopter dan monitor yang memantau
pergerakan quadcopter.
2. Visual Studio Code
VCC adalah program yang digunakan sebagai editor program
yang mendukung banyak bahasa pemrograman. Fitur-fitur utama
yang dimiliki Visual Studio Code antara lain Basic Editing,
IntelliSense, Debugging, Extension Marketplace dan Github
Integration. Hal-hal tersebut yang penting dalam menunjang
pembuatan program.
3. Ubuntu Focal Cossa 20.04
Ubuntu merupakan Operating System yang banyak

digunakan pembuat program dalam membangun suatu projek,
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dikarenakan fleksibilitasnya. ROS yang digunakan dalam
pemrograman quadcopter ini hanya dapat digunakan dengan sistem
operasi Ubuntu, terkhusus ROS Noetic yang hanya dapat digunakan
pada Ubuntu Focal Cossa 20.04.
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