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PENGEMBANGA ABSTRAK
AUTONOMOoyS sAN GRAPHICAL USER INTERFACE (GUI) PADA
ELECTRIC VEHICLE BERBASIS ROBOT OPERATING
SYSTEM (ROS)
(M Jordy Dwi Hartawan, 03041282025022, 2024, 40 halaman)

aksi

Autonomous electric vehicle adalah scbuah kendaraan yang sccara otomatis
dapat mengatur arah kendaraan berjalan. Graphical User Interface atau GUI

dengan sistem perangkat komputer. Untuk melakukan itu, GUI yang dijalankan
melalui laptop harus selalu terhubung dengan Autonomous Vehicle . Penclitian ini

difokuskan untuk mendesain perancangan visualisasi grafis data menggunakan
suatu antar muka atau yang lebih dikenal dengan Graphical User Interface (GUI).

merupakan salah satu user interface yang dapat memudahkan user berinter:

Hasil dari penelitian ini adalah membuat tampilan aplikasi GUI yang bisa

melakukan navigasi serta memonitoring lokasi dan kondisi Autnomous Electric
Vehicle secara realtime. Dibuat aplikasi untuk memonitoring rute serta melukakan
input node tujuan dan memonitoring kecepatan pada Autonomous Electric Vehicle,
berdasarkan hasil penelitian yang telah dilakukan di Kampus Indralaya, bahwasanya
sistem GUI cukup efektif dalam menampilkan rute jarak yang ditempuh dan
menampilkan indikator kecepatan pada autonomous vehicle sccara realtime. Pada
perbandingan tampilan pada GUI dan pada Google map, terdapat beberapa selisih
dikarenakan pembulatan pada Google map
Kata Kunci : Autonomous Electric Vehicle. GUI, ROS, Rute
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An Autonomous El
d
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Irection, G < Vehicle is a vehicle that can automatically control its
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5 ]nlcrface G . . Vs
user interaction v (GUI) is a type of user interface that facilitates

must e r— c::nc:(’:’l)utcr Systems. To do that, t'hc GUI.running via the laptop
deSigning e i ed 10. the 'Autonomous Vehicle. This research focuses on

T al data visualization using a GUI. The result of this research is
a GUI application that can navigate and monitor the location and condition of the
autonomous electric vehicle in real time. An application was developed to monitor
dan control by put start point and finish point and GUI can monitoring the route and
Speed of the autonomous electric vehicle. Based on the research conducted at
Indralaya Campus, the GUI system is quite effective in displaying the distance
traveled and showing the speed indicators of the autonomous vehicle in real time. In

comparison to Google Maps, there are some differences due to rounding the numbers
on Google Maps
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BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Pada masa era digital seperti sekarang, perkembangan teknologi
sangat pesat diiringi juga dengan peningkatan akan kebutuhan beragam moda
transportasi [1], termasuk Autonomous Vehicle. Autonomous Vehicle pertama
dikembangkan pada tahun 1980, dan teknologi ini terus mengalami
perkembangan yang sangat pesat, termasuk bidang otomasi pada kendaraan [2].
Salah satu bentuk otomasi yang dikembangkan pada kendaraan tersebut adalah
Autonomous Electric Vehicles [3]. Kemudian seiring berkembangnya waktu,
dibutuhkan sebuah system yang berguna untuk memberikan sebuah tampilan
pada Autonomous Electric Vehicles yang berfungsi untuk melakukan
monitoring dan melakukan control terhadap kendaraan, sehingga dibutuhkan
sebuah Graphical User Interface (GUI). Salah satu cara untuk mengendalikan
serta memonitoring Autonomous Electric Vehicles adalah menggunakan
Graphical User Interface (GUI) [3]. Sebuah sistem GUI membantu manusia

untuk mengukur orientasi, posisi dan monitor sistem dan lingkungan [4].

Graphical User Interface (GUI) menyederhanakan penggunaan
komputer dengan menyajikan informasi dengan cara yang memungkinkan
asimilasi cepat dan manipulasi [5]. Untuk melakukan itu, GUI yang dijalankan
melalui laptop harus selalu terhubung dengan Autonomous Vehicle [3]. GUI
sendiri dapat dikendalikan menggunakan beberapa macam alat input seperti
mouse, keyboard, touchscreen, dan lain sebagainya [6]. Masing-masing tombol
dibuat di GUI. Jadi, ketika tombol masing-masing ditekan di GUI, robot secara
mandiri bergerak ke koordinat masing-masing. [7] Manfaat paling penting dari
GUI adalah ia dapat post-process hasil penyediaan simulasi pengguna dengan
umpan instant feedback. [8] Persepsi Lingkungan didasarkan pada informasi
kamera. Kontrol gerak dibagi menjadi High-Level Planning dan Lower-Level

Reactive Control. [9]

Sering terjadi kendala dimana pengemudi yang bingung dengan

jalanan dilewati agar sampai ditujuan. Hal ini disebabkan kurangnya informasi



yang jelas dan petunjuk pada kendaraan mengenai peta perjalanan didaerah
tersebut dan rute yang akan dituju oleh si pengendara. Oleh karena hal tersebut,
dikembangkanlah ilmu desain dan komunikasi yang bertujuan untuk
memudahkan interaksi antara sistem computer dan manusia yang dikenal
dengan istilah user interface. User interface merupakan suatu komponen
terpenting dalam membuat tampilan visual yang dapat membantu
menghubungkan interaksi sistem perangkat komputer dengan si pengguna
(user) [3]. Ada berbagai macam jenis user interface, salah satu jenisnya ialah
GUI (graphical user interface). Pada umumnya, GUI (graphical user interface)
ini digunakan untuk menampilkan tampilan visual yang dapat memberikan

petunjuk dan informasi-informasi penting dalam mengendalikan kendaraan.

Elemen visual interface design terdiri dari Konteks, Konteks
merupakan bagian dari perancangan dan menjadi batasan dari sebuah desain
yang akan dikerjakan [10]. Kemudian bentuk, bentuk disini mengacu pada ikon

yang digunakan di aplikasi [10].

GUI Designer mengandung menu, tombol, teks, grafik, dan lain-lain
dimana pengguna dapat mengubahnya secara interaktif dengan menggunakan
mouse dan keyboard [11]. GUI berfungsi untuk memonitoring bentuk aplikasi
web dengan kegunaan tinggi atau high usability [12].

Interface dapat diartikan sebagai sebuah daerah tempat bertemunya
pengguna dengan pelayanan sistem operasi. Website adalah sebuah operating
system (dalam tulisan ini penyebutan website berarti menunjuk sistem operasi).
Perangkat lunak interface dikembangkan untuk berinteraksi dengan pengguna
dan GUI (Graphical User Interface) yang diimplemetasikan dalam software
[13]. Oleh karena itu, kelengkapan layanan yang ditampilkan dalam antarmuka
yang berbentuk Graphical User Interface (GUI) menjadi sangat penting [14].
GUI overlay untuk system control ROS dibuat menggunakan Qt creator [15].
Graphical User Interface (GUI) juga telah dirancang dan dikembangkan
dengan beberapa alasan, seperti mengindari tabrakan, implementasi kontrol,

dan monitoring [16].



ROS (Robot Operating System) adalah framework yang membantu
orang dalam membuat program untuk robot. Pada awalnya ROS dikembangkan
oleh Rancang bangun Stanndford Artificial Intelligence Laboratory, tetapi pada
tahun 2008 pengembangan lebih lanjut dilakukan oleh Willow Garage dan
mereka bekerja sama dengan lebih dari 20 institusi untuk membuat ROS
semakin baik [17]. Robot Operating System (ROS) adalah framework berbasis

Linux open source untuk mengoperasikan robot [18].

Sekarang, ROS digunakan untuk membuat berbagai jenis robot, ROS
memberikan layanan dasar seperti abstraksi perangkat keras (seolah-olah semua
perangkat keras adalah sama), kontrol perangkat keras tingkat rendah, dan
fungsi umum dari sistem operasi. Selain itu, ROS membantu proses komunikasi
antar bagian program robot (seperti otak dan tangan robot berbicara satu sama
lain) dan mengatur manajemen paket, sehingga orang dapat dengan mudah
menambahkan atau menghapus alat dari toolbox mereka. Intinya, ROS
membuat hidup lebih mudah bagi para pengembang untuk menciptakan otak

dan kepribadian bagi robot [17].

1.2 Perumusan Masalah

Implementasi Graphical User Interface (GUI) pada Autonomous
Electric Vehicles berfungsi untuk menampilkan wuser interface (Ul) dan
melakukan  kontrol. Bagaimana merancang, mengembangkan, dan
mengevaluasi Graphical User Interface (GUI) yang efektif pada Autonomous
Electric Vehicle, Graphical User Interface (GUI) dibuat menggunakan Ot
creator dengan tujuan memungkinkan pemantauan yang real-time terhadap
Autonomous Vehicle. Bagaimana teknologi GUI dapat dioptimalkan untuk
menyediakan output GPS dan kecepatan mobil, dan memastikan pengguna
dapat mengambil tindakan yang tepat secara cepat dalam berbagai skenario

dinamis yang dihadapi oleh Autonomous Vehicle.

1.3 Tujuan Penelitian

Tujuan Penelitian ini ialah sebagai berikut:



1. Membuat desain GUI berbasis ROS yang berfungsi untuk menampilkan
dan mengontrol serta pengujian tingkat keakuratan data output dari GPS
berupa rute map secara realtime.

2. Memonitoring kecepatan mobil pada Autonomous Electric Vehicle secara

realtime.

1.4 Batasan Masalah
Pembatasan masalah pada penelitian ini adalah sebagai berikut:
1. Menampilkan output GPS berupa map secara realtime serta
membandingkan akurasi jarak pada GUI dan Google maps
2. Menampilkan output berupa kecepatan mobil secara realtime
3. Menampilkan output dalam bentuk aplikasi pada Autonomous Electric

Vehicle.

1.5 Keaslian Penelitian

Penelitian sebelumnya mengenai GUI telah dilakukan oleh A.
Maulidin, dkk [3] pada penelitian tersebut menggunakan sistem Telemetri.
Telemetri pada konteks ini menggunakan sistem komunikasi data nirkabel, yang
dapat menggambarkan penggunaan teknologi radio, ultrasonik, atau
inframerah. Sistem ini dirancang untuk memfasilitasi transfer informasi secara
tanpa kabel. Penelitian tersebut membahas tentang desain GUI pada system
telemetri mobile robot. GUI tersebut berfungsi untuk menampilkan berupa
Maps, Lokasi dan arah [3]. Sehingga pada penelitian ini mengaplikasikan GUI

secara realtime tetapi tidak menggunakan sistem Telemetri.

S. S. Velamala, dkk [15], pada penelitian tersebut membahas tentang
kontrol autonomous surface vehicle berbasis ROS. GUI overlay untuk sistem
control ROS dibuat menggunakan Qt creator. ROS (Robot Operating System)
saat ini banyak digunakan sebagai platform pengembangan berbagai
autonomous vehicle. Namun bekerja dengan ROS saja menggunakan command
windows terkadang menjadi pekerjaan yang membosankan ketika pengguna
harus berurusan dengan banyak data sensor [15]. Sehingga pada penelitian ini
menggunakan GUI dan di aplikasikan untuk memonitor serta mengontrol GPS

dan kecepatan pada mobil.



R. K. Megalingam [7], penelitian ini membahas desain Autonomous
Mobile Robot yang dikendalikan oleh Graphical User Interface (GUI) yang
memiliki kemampuan untuk secara otonom menuju ke sebuah ruangan dalam
lingkungan yang dibuat ketika menerima perintah melalui GUI. Salah satu
bidang yang dibahas dalam penelitian ini adalah interaksi manusia dengan robot
melalui Graphical User Interface (GUI). Pada penelitian ini juga dibahas GUI

berbasis ROS yang digunakan untuk menampilan interface navigasi [7].

Penelitian mengenai GUI selanjutnya dilakukan oleh A. Zul Azfar dan
D. Hazry [16], Graphical User Interface (GUI) yang telah dikembangkan
berhasil berfungsi sebagai alat monitoring untuk orientasi quadrotor. Meskipun
GUI ini sederhana, keunggulannya terletak pada kemudahan pengembangannya
dan ketercocokannya untuk berbagai jenis Unmanned Aerial Vehicle (UAV).
Dengan kemampuan untuk menerima dan mengelola data dalam kapasitas yang
tinggi, GUI ini potensial menjadi solusi yang relevan bagi para pengembang

[16].
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