
 SKRIPSI 

PENGEMBANGAN GRAPHICAL USER INTERFACE 

(GUI) PADA AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE 

BERBASIS ROBOT OPERATING SYSTEM (ROS) 

 

 

Muhammad Jordy Dwi Hartawan 

03041282025022 

 

 

 

 

 

 

 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS SRIWIJAYA 

2024 

  



 
 

SKRIPSI 

PENGEMBANGAN GRAPHICAL USER INTERFACE (GUI) PADA 

AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE BERBASIS ROBOT OPERATING 

SYSTEM (ROS) 

 

 

Disusun untuk Memenuhi Syarat Mendapatkan Gelar Sarjana Teknik pada 

Jurusan Teknik Elektro Fakultas Teknik 

Universitas Sriwijaya 

 

Oleh : 

MUHAMMAD JORDY DWI HARTAWAN 

03041282025022 

 

 

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO 

FAKULTAS TEKNIK 

UNIVERSITAS SRIWIJAYA 

2024











KATA PENGANTAR 

Puji syukur bagi Allah SWT, yang telah memberikan Ridha dan petunjuk-Nya 

sehingga penulis dapat menyelesaikan penelitian yang berjudul 

“PENGEMBANGAN GRAPHICAL USER INTERFACE (GUI) PADA 

AUTONOMOUS ELECTRIC VEHICLE BERBASIS ROBOT OPERATING 

SYSTEM (ROS)” Penyusunan skripsi ini tidak akan terselesaikan dengan baik 

tanpa arahan, bimbingan, kritik, saran, dukungan dan juga semangat dari berbagai 

pihak.  

Oleh karena itu, penulis ingin menyampaikan terima kasih kepada semua 

pihak yang telah berkontribusi dalam penyelesaian skripsi ini. Dengan rasa hormat 

dan kerendahan hati, saya mengucapkan terima kasih kepada :  

1. Papi, mama, Keluarga penulis, serta saudara saya yang telah memberikan doa 

dan semangat serta dukungan baik yang berbentuk moril maupun materil 

sehingga saya bisa menyelesaikan studi saya di Universitas Sriwijaya.  

2. Dr. Ir. Bhakti Yudho Suprapto, S.T., M.T., IPM. selaku dosen pembimbing 

skripsi yang telah banyak berkontribusi baik tenaga, waktu dan pikiran dalam 

membimbing, mendukung dan memberi arahan dalam penelitian ini.  

3. Muhammad Abu bakar sidik, S.T., M.eng., Ph.D., IPU. selaku ketua jurusan 

teknik elektro yang telah membimbing penulis selama masa perkuliahan. 

4. Ir. Rendyansyah, S.Kom., M.T. selaku dosen pembimbing akademik yang sudah 

membimbing selama perkuliahan. 

5. Teman teman seperjuangan Autonomous Electric Vehicle Firly, Furqon, Irvin, 

dan Gatot yang telah membantu dan bekontribusi baik tenaga, waktu, dan 

pikiran dalam menyelesaikan penelitian ini.  

6. Semua pihak yang tidak dapat disebutkan satu per satu, yang telah dengan tulus 

ikhlas memberikan doa dan motivasi sehingga dapat terselesaikannya skripsi 

ini.  

7. Seluruh teman-teman teknik elektro serta pihak lainnya yang tidak dapat penulis 

sebutkan satu-persatu. 



ii 
 

Dalam penulisan skripsi ini masih banyak kekurangan dan kesalahan, karena 

itu segala kritik dan saran yang membangun akan menyempurnakan skripsi ini serta 

bermanfaat bagi penulis dan para pembaca 

 

 Palembang, 15 Juli 2024 

 

 Muhammad Jordy Dwi H.  







v 
 

DAFTAR ISI 

KATA PENGANTAR ............................................................................................. i 

ABSTRAK .............................................................................................................. iii 

ABSTRAK .............................................................................................................. iv 

DAFTAR ISI ........................................................................................................... v 

DAFTAR GAMBAR ........................................................................................... vii 

DAFTAR TABEL ..................................................................................................ix 

BAB I PENDAHULUAN ....................................................................................... 1 

1.1 Latar Belakang .............................................................................................. 1 

1.2 Perumusan Masalah ....................................................................................... 3 

1.3 Tujuan Penelitian ........................................................................................... 3 

1.4 Batasan Masalah ............................................................................................ 4 

1.5 Keaslian Penelitian ........................................................................................ 4 

BAB II TINJAUAN PUSTAKA ............................................................................ 6 

2.1 State of The Art .............................................................................................. 6 

2.2 Graphical User Interface (GUI) ................................................................. 10 

2.3 Robot Operating System (ROS) .................................................................... 11 

BAB III METODE PENELITIAN ..................................................................... 13 

3.1 Studi Literatur ............................................................................................. 13 

3.2 Perencanaan Sistem ..................................................................................... 13 

3.2.1 Autonomous Electric Vehicle ................................................................ 14 

3.2.2 Perancangan Software ........................................................................... 15 

3.2.3 Perancangan Hardware ......................................................................... 16 

3.3 Pengujian Sistem ......................................................................................... 18 

3.4 Tahapan Saran dan Kesimpulan .................................................................. 20 

BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN .............................................................. 21 



vi 
 

4.1 Perancangan Alat ......................................................................................... 21 

4.2 Pengambilan data ........................................................................................ 21 

4.3 Perancangan Rute ........................................................................................ 22 

4.4 Tampilan GUI .............................................................................................. 24 

4.5 Pengujian GUI ............................................................................................. 27 

4.5.1 Perbandingan jarak pada GUI dan Google maps pada path planning 

secara simulasi ............................................................................................... 27 

4.5.2 Perbandingan Jarak pada GUI dan Google maps secara realtime ........ 33 

4.5.3 Menampilkan Data Kecepatan pada GUI ............................................. 37 

BAB V KESIMPULAN DAN SARAN ............................................................... 40 

5.1 Kesimpulan .................................................................................................. 40 

5.2 Saran ............................................................................................................ 40 

 

  



vii 
 

DAFTAR GAMBAR 

Gambar 2. 1 Home Page GUI ASV ........................................................................ 6 

Gambar 2. 2 Page GPS Data ................................................................................... 7 

Gambar 2. 3 Desain Konsep ................................................................................... 7 

Gambar 2. 4 Tampilan GUI pada Autonomous Robot ............................................ 8 

Gambar 2. 5 Global Cost Map ................................................................................ 9 

Gambar 2. 6 Tampilan GUI pada quadrotor............................................................ 9 

Gambar 2. 7 Logo Robot Operating System (ROS) .............................................. 11 

 

Gambar 3. 1 Flowchart Penelitian......................................................................... 13 

Gambar 3. 2 Perancangan Desain Autonomous Electric Vehicle ......................... 14 

Gambar 3. 3 Diagram Perancangan Software ....................................................... 15 

Gambar 3. 4 Diagram Perancangan Hardware...................................................... 16 

Gambar 3. 5 Mikrokontroler slave Arduino .......................................................... 17 

Gambar 3. 6 Mikrokontroler master STM32 Black Pill ........................................ 17 

Gambar 3. 7 Sensor GPS Ublox Neo M8N .......................................................... 18 

Gambar 3. 8 Motor Shunt ..................................................................................... 18 

Gambar 3. 9 Tampilan simulasi Koordinat GPS dan RPM motor ........................ 19 

Gambar 3. 10 Input node ...................................................................................... 19 

Gambar 3. 11 Simulasi Rute lokasi ....................................................................... 20 

 

Gambar 4. 1 (a) Autonomous Electric Vehicle (b) posisi GPS ............................. 21 

Gambar 4. 2 Visualisasi tiap node ......................................................................... 24 

Gambar 4. 3 Tampilan referensi node ................................................................... 25 

Gambar 4. 4 Tampilan input node ......................................................................... 25 

Gambar 4. 5 Tampilan GUI yang menampilkan rute ............................................ 26 

Gambar 4. 6 Grafik rute ........................................................................................ 27 

Gambar 4. 7 (a) Rute Teknik menuju Hukum Google Maps (b) Rute pada GUI . 28 

Gambar 4. 8 Rute Fakultas Teknik ke Ekonomi (a) Pada Google maps (b) Pada GUI

 ............................................................................................................................... 28 

Gambar 4. 9 Rute Fakultas Teknik ke Rektorat (a) Pada Google maps (b) Pada GUI

 ............................................................................................................................... 29 



viii 
 

Gambar 4. 10 Rute Ekonomi ke Kedokteran (a) Pada Google maps (b) Pada GUI

 ............................................................................................................................... 29 

Gambar 4. 11 fakultas kedokteran menuju fakultas ilmu komputer (a) Pada Google 

maps (b) Pada GUI ................................................................................................ 30 

Gambar 4. 12 rute dari FKIP menuju rektorat (a) Pada Google maps (b) Pada GUI

 ............................................................................................................................... 31 

Gambar 4. 13 fakultas pertanian menuju landmark (a) Pada Google maps (b) Pada 

GUI ....................................................................................................................... 31 

Gambar 4. 14 fakultas ekonomi menuju FMIPA (a) Pada Google maps (b) Pada 

GUI ....................................................................................................................... 32 

Gambar 4. 15 fakultas teknik menuju FISIP (a) Pada Google maps (b) Pada GUI

 ............................................................................................................................... 33 

Gambar 4. 16 Tampilan GUI Rute Fakultas Teknik ke Teknik Elektro dalam 

keadaan diam ........................................................................................................ 37 

Gambar 4. 17 Tampilan GUI Rute Fakultas Teknik ke Teknik Elektro  dalam 

keadaan bergerak ................................................................................................... 37 

  



ix 
 

DAFTAR TABEL 

Table 3. 1 Spesifikasi Laptop Yang Digunakan .................................................... 16 

 

Tabel 4. 1 Titik node pada Universitas Sriwijaya Kampus Indralaya ................... 22 

Tabel 4. 2 Perbandingan jarak Rute Teknik menuju Hukum ................................ 28 

Tabel 4. 3 Perbandingan jarak Rute Fakultas Teknik ke Ekonomi ....................... 28 

Tabel 4. 4 Perbandingan Jarak Rute Fakultas Teknik ke Rektorat ........................ 29 

Tabel 4. 5 Perbandingan Jarak Rute Ekonomi ke Kedokteran .............................. 30 

Tabel 4. 6 Perbandingan Jarak fakultas kedokteran menuju fakultas ilmu komputer

 ............................................................................................................................... 30 

Tabel 4. 7 Perbandingan Jarak rute dari FKIP menuju rektorat ............................ 31 

Tabel 4. 8 Perbandingan Jarak Rute fakultas pertanian menuju landmark ........... 32 

Tabel 4. 9 Perbandingan Jarak rute fakultas ekonomi menuju FMIPA ................. 32 

Tabel 4. 10 Perbandingan rute  fakultas teknik menuju FISIP .............................. 33 

Tabel 4. 11 Perbandingan Jarak Google maps dan GUI ....................................... 34 

Tabel 4. 12 Selisih Perbandingan Jarak pada Google maps dan GUI ................... 35 

Tabel 4. 13 Perbandingan Jarak Google map dan GUI pada rute total ................. 36 

Tabel 4. 14 Grafik kecepatan Autonomous Electric Vehicle ................................. 38

 

  



1 
 

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 
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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]. 
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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 user interface (UI) dan 

melakukan kontrol. Bagaimana merancang, mengembangkan, dan 

mengevaluasi Graphical User Interface (GUI) yang efektif pada Autonomous 

Electric Vehicle, Graphical User Interface (GUI) dibuat menggunakan Qt 

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:  
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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.  
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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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