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Abstrak

Pengpuncian sistem operasi Android pada Smariphone semakin beviamball tiap
tahunnyva, banyak hal yang dapar dilakukan dengan smoriphone, salah satwnya pads
pengontratun robol kamera, Smartphone android memilili Wifi dan kamera yang dapat
dikembanghkan pada pergonirofun robot jarak jouh, PemoamnfGatan Wifi pada smariphone
androtd barvak dikembanghan wmk komtiniRas! antar device yong berbeda, baik satu orah
maupun dua arah secara real time. Kamera yang dimilikl smarmphone juga dapar digunakan
memonitoring pergerakan robot. Kedun finr i dapat dimanfaatkon dalam rancang banguin
robot kamera dengan cara, komputer mengivimkon sinyal Wifi kepada smarphope. lalu
smariphone akan memproses data fersebul unink menggerakan motor dan secara real lime
smartphone mengirimkan data kamera pada komputer sebagai monitoring robol. Aplikasi ini
dilarapkan biva memberikan maswken bagi perkembangan pengonirolan robat.

Kata kunci : Smariphone Android, Wifi, Kamera, Pengonivrol robol,

Abstract

The use of the Android operating svstem on smariphoney is increasing each year, many
things to do with a smariphone, one of them on “camera comrolling a robot that hay a
camera’”’, Android smariphone has Wi-Fi and a camera that can be developed in remole robot
control. Exploiting the Wifi on android smariphones are developed for communication between
different devices, either one-way or two-way real time. Chwned o smartphone comera com also
be used monitor the movement of the robot. Both of these features can be exploited in the design
of robots camera, the computer methods wransmit Wili signals to the smarphone, then the
smartphone will process the data to drive the moior in real time and transmit data smariphone
cameras monitoring the computer as a robot. This application is expecied to pravide inpui for
ihe develomment of rabol control

Keywords: Android Smariphone, Accetometer sensor, Bluetooth, Wheeled Robot Controller,
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BAB1
PENDAHULUAN

.I LATAR BELAKANG

Perkembangan teknologi saat ini yang semakin pesat membuat manusia dapat
melakukan sesuatunya dengan mudah dan cepat, salah satu yang menjadi trend saat ini
adalah smartphone. Smartphone bukan berfiturkan untuk telpon dan sms saja tetapi sudah
memiliki fitur GPS. Accelerometer, Touchscreen, Kamera , dll. Beragam vendor yang
bersaing dibidang smartphone ini membuat perkembangan OS (Operating Sysiem) masing-
masing vendor berbeda, salah saiu yang terlaris saat ini adalah smartphone bersistem
operasi Android.

Dengan pengembangan smartphone yang dibangun pada sistem operasi proprietary
yang membatasi pengembangan dan penyebaran aplikasi pihak ketiga, Android
menawarkan dan membuka alternatif. Pengembang Android bebas untuk membuat aplikasi
vyang mengambil keuntungan penuh dari perangkat mobile dan mendistribusikan mercka ke
pasaran dan berdampak minat pengembang perangkat Android telah meledak scbagai
penjualan ponsel terus umbuh. Pada tahun 2009 dan bagian-bagian awal tahun 2010 lebih
dari 20 handset Android telah dirilis dari OEM (Original Equipment Manufacturer).

Robot merupakan salah satu teknologi yang dapat membantu manusia. Berbagai
bidang telah memakai robot untuk mempercepat kinegja mercka, mulai dari bidang
industry, informatika, geodesi dll. Komunikasi data pada system robot juga bervariatif,
mulai dari kabel serial, bluetooth,wifi hingga mclalui web.Robot adalah alat vang
digunakan oleh manusia sebagai pengganti dalam melakukan pekerjaannya. Robot
mengalami perkembangan yang sangat pesat dan sangal disenangi oleh mauusia. karena
robot bisa dijadikan teman dalam melakukan pekerjaan schari — hari. Pada tugas akhir ini
penulis ingin mengabungkan 2 teknologi ini agar dapat berkomunikasi diatas sistem operasi
android dan dapat memberikan instruksi ataupun pengolah data robot itu.




1.2

Rumusan Masalah

Dari later belakang masalah vang telah penulis paparkan, maka penulis mencoba

untuk mengembangkan sebuah sistem yang mudah dan efisien. Adapun beherapa

permasalahan yang ada yaitu :

L

1.3

1.
2.

Bagaimana meclakukan koneksi Wifi antara robot dengan smartphone berbasis
android.

Bagaimana membuat program di Smartphone supaya bisa menerima perintah dari
aplikasi PC yang ada di Smartphone Android kemudian mengendalikan pergerakan
robot.

Tujuan
Adapun wjuan dari pembuatan tugas akhir ini :
Membantu kinerja mikrokontroller yang memiliki keterbatasan memori,

Mengontrol robot dengan smartphone beroperasi sistem Android.

3. Mengembangkan system operasi android dalam bidang robotika.

1.4

1.5

Manfaat

Adapun manfaat penulisan skripsi ini adalah .

Dapat menjadi pengganti alat control lama yang masih menggunakan joystick vang
terthubung dengan kabel.

Untuk perkembangan robotika di Institut Teknologi Nasional Malang.

Batusan Makalah

Untuk mencapai tujuan penyelesaian skripsi ini secara maksimal, maka diperlukan

batasan masalah yang diharapkan agar permasalahan tidak meluas dan tetap fokus pada

wijuan utama. Adapun batasan-batasan masalah pada skripsi ini yaitu |

1.
2.

Robot yang digunakan adalah robot beroda/mobile robot.

Aplikasi hanya dapat dijalankan pada smariphone berbasis Android yang memiliki
fungsi Wifi dan kamera,

Tidak membahas konsep jaringan secarn detail.
Tidak membahas hardware secara detail.




1.6

Metodologi Penelitian
Adapun metode penelitian yang digunakan dalam pembuatan perangkat lunak ini

adalah sebagai berikut:

1.7

. Studi literatur

Pengumpulan data yang dilakukan dengan mencari bahan-bahan kepustakaan,
referensi, dan dari berbagai sumber sebagai landasan teori yang ada hubungannya

dengan permasalahan yang dijadikan objek penelitian.

. Analisa Kebutuhan Aplikasi

Data dan informasi yang telah diperoleh akan dianalisa agar dihasilkan kerangka
global yang bertujuan untuk mendefinisikan kebutuhan sistem dimana natinya akan
digunakan sebagai acuan perancangan sistem.

. Perancangan dan Implementasi

Berdasarkan data dan informasi yatg telah diperoleh seria analisa kebutuhan untuk
membangun sistem  ini, akan dibuat rancangan kerangka global yang
menggambarkan mekanisme dari sistem yang akan dibuat dan diimplementasikan

ke dalam sistem.

. Eksperimen dan Evaluasi

Pada tahap ini, sistem yang telah selesai dibuat akan diuji coba, yaitu pengujian
herdasarkan fungsionalitas program dan penyempurnazn sistem jika diperlukan.

. Penulisan laporan tugas akhir.

Mengintegrasikan sistem antara hardware dengan software, kemudian dilakukan

pengujian dan analisis terhadap hasil yang telah didapatkan

Sistematika Penulisan

Unluk mempermudah dan memahami pembahasan penulisan skripsi ini, maka

sistimatika penulisan disusun sebagai berikut :

BABI : PENDAHULUAN
Bab ini merupakan bagian pendahuluan dimana akan tercakup
secara umum mengenai latar belakang penulisan laporan, ruang

lingkup karya tulis skripsi ini, tujuan dan manfaat, metodologi yang




BAB 11

BAB I

BAB IV

BABY

dipakai dalam penyusunan laporan dan sistemalika penulisan yang

digunakan,
LANDASAN TEORI
Bab ini berisi tentang teori - teori yang mendukung dan

berhubungan dengan judul penulisan skripsi

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM
Bab ini berisi mengenai analisa kebutuhan sistem baik software
maupun hardware yang di perlukan untuk membuat kerangka global

yang menggambarkan mekanisme dari sistem yang akan di buat.

IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN SISTEM
Bab ini berisi tentang implementasi dari perancangan sistem yang

telah dibuat serta pengujian terhadap sistem tersebut.

: PENUTLP

Merupakan bab terakhir yang memual intisari dari hasil pembahasan
yang berisikan kesimpulan dan saran yang dapat digunakan sebagai

pertimbangan untuk pengembangan penulisan selanjutnya.
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BAB 11
TINJAUAN PUSTAKA

2.1 Sistem Operasi Android

aN>30ID

Gambar 2.1 Sistem Operasi Android

Android adalah sistem operasi berbasis Linux yang dirancang untuk perangkat seluler
lavar sentuh seperti telepon pintar dan komputer tablet. Android awalnya dikembangkan
oleh Android, Inc.. dengan dukungan finansial dan Google, yang kemudian membelinya
pada tahun 2005. Sistem operasi im dirilis secara resmi pada tahun 2007. bersamaan
dengan didirikannya Open Handset Alliance, konsorsium dari perusahaan-perusahaan
perangkat keras, perangkat lunak, dan telekomunikasi yang bertujuan untuk memajukan
standar terbuka perangkat seluler, Ponsel Android pertama mulai dijual pada bulan Oktober
2008.

Antarmuka pengpuna Android didasarkan pada manipulasi langsung, mengeunakan
masukan sentuh vang serupa dengan tindakan di dunia nyata, seperti mengpesek,
mengetuk, mencubit, dan membalikkan cubitan untuk memanipulasi obyek di layar.
Android adalah sistem operasi dengan sumber terbuka, dan Google merilis kodenya di
bawah Lisensi Apache. Kode denpan sumber terbuka dan hisensi perizinan pada Android
memungkinkan perangkat lunak untuk dimoditikasi secara bebas dan didistribusikan oleh
para pembuat perangkat, operator nirkabel, dan pengembang aplikasi. Selam itu, Android
memiliki sejumlah besar komunitas pengembang aplikasi (apps) yang memperluas
fungsionalitas perangkal, umumnya ditulis dalam versi kustomisasi bahasa pemrograman
Java, Pada bulan Oktober 2012, ada sekitar 700.000 aplikasi yang tersedia untuk Android,
dan sckitar 25 juta aplikasi telah diunduh dari Google Play, toko aplikasi utama Android.




Sebuah survev pada bulan April-Mei 2013 menemukan bahwa Android adalah platform
paling populer bagi para pengembang, digunakan oleh 71% pengembang aplikasi seluler,

Fakior-faktor di atas telah memberikan kontribusi terhadap perkembangan Android,
menjadikannya sebagai sistem operasi telepon pintar vang paling banyak digunakan di
dunia, mengalahkan Symbian pada tahun 2010. Android juga menjadi pilihan bag
perusahaan teknologi  yang menginginkan sistemm operasi berbiaya rendah, bisa
dikustomisasi, dan ringan unmk perangkat berteknologi  tinggi  tanpa  harus
mengembangkannya dari awal. Akibamya, meskipun pada awalnya sistem operasi ini
dirancang khusus untuk telepon pintar dan tablet, Android juga dikembangkan menjadi
aplikasi tambahan di televisi, konsol permainan, kamera digital, dan perangkat elektromk
lainnya. Sifat Android yang terbuka telah mendorong munculnya sejumlah besar komunitas
pengembang aplikasi uniuk menggunakan kode sumber terbuka sebagai dasar proyek
pembuatan aplikasi, dengan menambahkan fitur-fitur baru bagi pengguna tingkat lanjul
alay mengoperasikan Android pada perangkat yang secara resmi dmlis  dengan
mengeunakan sistem operasi lam.

Pada November 2013, Android menguasai pangsa pasar telepon pintar global, yang
dipimpin oleh produk-produk Samsung, dengan persentase 64% pada bulan Maret 2013.
Pada Juli 2013, terdapat 11.868 perangkat Android berbeda dengan beragam versi,
Keberhasilan sistem operasi ini juga menjadikannya sebagai target ligitasi paten “perang
telepon pintar” antar perusahaan-perusahaan teknologi. Hingga bulan Mei 2013, total 900
juta perangkat Android telah diaktifkan di scluruh duma, dan 48 miliar aphkasi tclah
dipasang dari Google Play, Pada tanggal 3 September 2013, | miliar perangkat Android
lelah diaktifkan.

2.1.t Fitur Antarmuka Android

Antarmuka pengguna pada Android didasarkan pada manipulasi langsung,
mengpunakan masukan sentuh yang scrupa dengan tindakan di dunia nyata, misalnya
menggesek (swipmg), mengetuk (fapping). dan mencubit (pinching), untuk memanipulasi
obyek di layar. Masukan pengguna direspon dengan cepal dan juga tersedia antarmuka
sentull layaknya permukaan air, seringkali menggunakan kemampuan getaran perangkat
untuk memberikan umpan balik haptik kepada pengguna. Perangkat keras internal scperti

akselerometer, giroskop, dan sensor proksimitas digunakan oleh beberapa aplikasi untuk




merespon tindakan pengguna. misalnya untuk menyesuaikan posisi layar darni potret ke
lanskap, tergantung pada bagaimana perangkal diposisikan, atau memungkinkan pengguna
umtuk mengarahkan kendaraan saat bermain balapan dengan memutar perangkat sebagai
simulasi kendali setir.

Ketika dihidupkan, perangkat Android akan memuat pada layar depan (homesereen),
vakni navigasi utama dan pusat informasi pada perangkat, serupa dengan desktop pada
komputer pribadi. Layar depan Android biasanya terdiri dari ikon aplikasi dan widget; ikon
aplikasi berfungsi untuk menjalankan aplikasi terkail, sedangkan widget menammikan
konten secara langsung dan lerbarui otomatis, misalnya prakiraan cuaca, kotak masuk surel
pengguna, atau menampilkan tiker berita secara langsung dan layar depan. Layar depan
bisa terditi dari beberapa halaman, pengguna dapat menggeser bolak balik antara satu
halaman ke halaman lainnya, yang memungkinkan pengguna Android untuk mengatur
tampilan perangkat sesuai dengan selera mereka. Beberapa aplikasi pihak ketiga yang
tersedia di Google Play dan di toko aplikasi lainnya secara ekstensitf’ mampu mengatr
kembali tema layar depan Android, dan bahkan bisa meniru tampilan sistem operasi lan,
misalnya Windows Phone. Kebanvakan produsen telepon seluler dan operator nirkabel
menvesuaikan tampilan perangkat Android buatan mereka untuk membedakannya dan
pesaing mereka.

Di bagian atas layar terdapat status bar, vang menampilkan informasi tentang
perangkat dan konektivitasnya. Status bar ini bisa "ditarik” ke bawah untuk membuka layar
notifikasi vang menampilkan informasi penting atay pembaruan aplikasi, misalnya surel
diterima atan SMS masuk, dengan cara tidask mengganggu kegiatan pengguna pada
perangkat. Pada versi awal Android, layar notifikasi ini bisa digunakan intuk membuka
aplikasi yang relevan, namun setelah diperbarwi. fungsi ini semakm disempurnakan,
misalnya kemampuan untuk memanggil kembali nomor telepon dari notifikasi panggilan
tak terjawab tanpa harus membuka aplikasi wtama, Notifikasi ini akan tetap ada sampai
pengguna melihatnya, atau dihapus dan di nonaktifkan oleh pengguna.

2.1.2 Fitur Aplikasi Andreid

Android memungkinkan penggunanya untuk memasang aplikasi pihak ketipa, batk
vang diperoleh dari toko aplikasi seperti Google Play, Amazon Appstore, ataupun dengan
mengunduh dan memasang berkas APK dari situs pihak ketiga. Ii Google Play, pengguna




bisa menjelajah, mengunduh, dan memperbarui aplikasi yang diterbitkan oleh Google dan
pengembang pihak ketiga, sesuai dengan persyaratan kompatibilitas Google. Google Play
akan menvaring daftar aplikasi yang tersedia berdasarkan kompatibilitasnya dengan
perangkat pengguna, dan pengembang dapat membatasi aplikasi ciptaan mercka bagi
operator atan negara tertentu untuk alasan bismis. Pembelian aplikasi yang tidak sesum
dengan keinginan pengguna dapat dikembalikan dalam wakmu 15 menit setelah
pengunduhan, Beberapa operator seluler juga menawarkan tagihan langsung untuk
pembelian aplikasi di Google Play dengan cara menambahkan harga pembelian aplikasi
pada tagihan bulanan pengguna. Pada bulan Sepiember 2012, ada letih dann 675.000
aplikasi yang tersedia untuk Android, dan perkiraan jumlah aplikasi yang diunduh dan Play
Storc adalah 25 miliar.

Aplikasi Android dikembangkan dalam bahasa pemrograman Java dengan
menggunakan kit pengembangan perangkat lunak Android (SDK). SDK ini terdin dari
seperangkat perkakas pengembangan [61] termasuk debugger, perpustakaan perangkat
lunak, emulator handset yang berbasis QEMU, dokumentasi, kode sampel, dan tutorial.
Didukung secara resmi oleh lingkungan penmgembangan terpadu (IDE) Eclipse, yang
menggunakan plugin Android Development Tools (ADT). Perkakas pengembangan lain
yang tersedia di antaranya adalah Native Development Kit untuk aplikasi atau ckstensi
dalam C atau C++, Google App [nventor, lingkungan visual untuk pemrogram pemula, dan
berbagai kerangka kerja aplikasi web seluler lintas platform.

2.1.3 Fitur Pengelolaan Memori Android

Android dikembangkan secara pribadi oleh Google sampai perubahan terbaru dan
pembaruan siap untuk dinlis, dan informasi mengenai kode sumber juga mulai
diungkapkan kepada publik. Kode sumber im hanya akan beralan tanpa modifikasi pada
perarigkat tertentu, biasanya pada seri Nexus. Ada binari tersendiri yang disediakan oleh
produsen agar Android bisa beroperasi.

Logo Android yang berwarna hijau awalnya dirancang untuk Google pada tahun
2007 oleh desainer grafis Irina Blok. Tim desain ditugaskan dengan sebuah proyek untuk
membuat sebuah ikon universal vang mudah dikenali dengan menyertakan ikon robot
secara spesifik dalam desain akhir. Setelah sejumlah perkembangan desain yang didasarkan

pada tema-tema fiksi ilmiah dan film luar angkasa, tim akhirnya mendapal inspirasi dari




simbaol manusia yang terdapat di pintg toilet, dan memodifikasi bentuknya menjadi bentuk
robot. Karena Android adalah perangkat lunak sumber terbuka, disepakati bahwa logo
lersebut juga harus terbuka, dan sejak diluncurkan, logo hijau tersebut telah didesain ulang
kembali dalam berbagai variasi vang tak terhitung jumlahn }ra1.

2.2 Android Scripting Environment { ASE)

Android Seripting Environtment( ASE) memudahkan bahasa seripting untuk Android
dengan memungkinkan kita untuk mengedit dan mengeksekusi script langsung pada
perangkat Androtd, Script ini memiliki akses ke banyak API tersedia untuk penuh aphkasi
Android, tetapi dengan antarmuka sangat sederhana yang membuatnya mudah untuk
menyelesalkan sesuatu.
Script dapat dijalankan secara interaktif dalam terminal, di background, atau melalui Lokal,
Rerilcut ini adalah software / tool vang akan digunakan pada pembuatan robot ini ;

1)  Android SDK
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Gambar 2 2 Android Sdk
Android SDK diperlukan membuat aplikasi android yang kemudian akan di compress
menjadi format APK pada ponsel. Pada Androad SDK terdapat cmulator, kompiler,
console, plugin dan sampel yang akan sangat berguna bagi developer android, Pada table
2.1 menjelaskan perkembangan sejarah SDK Android.

! Wikipedia, “Pengertian Sistem Operasi Android” dalam
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Table 2.1 Android SDK

Versi | Nama kode Tagg_é;l_[iiis Level APl | Distribusi
44 KitKat 31 Oktober 2013 | 18
43x Jelly Bean 24 Juli 2013 18 2,3%
42x | Jelly Bean 13 November 2012 17 12,5%
41x | lellyBean gJuli 2012 6 | 373%
40.3-4.0.4 ' |ce Cream Sandwich | 16 Desember 2011 | 15 19,8%
3.2 Honeycomb 15 Juli 2011 i 13 | 01%
31 | Honeycomb 10Mei2011 | 12 0,0%
23.3-23.7 |  Gingerbread | O9Februari20ll | 10 2623%
2.3-2.3.2 Gingerbread 6 Desember 2010 | 3 0%
2.2 Froyo 20Mei2010 | 8 1,7%
| 2.0-21 Eclair 26 Oktober2008 | 7 0%
1.6 Donut | 15 September 2009 4 0%
| s | Cupcake 30 April 2009 3 %4

2)  Library [OIO{IOIOLb)

IOI0OLIb adalah kumpulan perpustakaan, untuk Android dan untuk PC. yang
memungkinkan aplkasi Anda untuk mengontrol papan I0IO. TOTOIb mengekspos
seperangkat interface Java, mencakup berbagai fitur dari modul. Ketika membangun
aplikasi, TOIOLib akan membuat dormat ke dalam benmk jar atau  Apk.

Dua library tambahan, (OLBBT dan I0IOLibAccessory saling melengkapi
HHOLibAndroid dan menambahkan Bluetooth dan fungsi Android Open Accessory koneksi
mungkin untuk T0OTO, masing-masing. Alasan mengapa mereka terpisah adalah bahwa
perpustakaan JOIOLibAndroid akan bekerja pada setiap versi Android (sedimi V1.5),
sementara Bluetooth telah diperkenalkan di Android v2.x dan Open Accessory hanya
tersedia di pilih Android 2.3.4
3) Tava Slick2D) Library

Slick-1/1i! adalah sebuah perpustakaan kecil untk memungkinkan Anda untuk
memuat berbagai format gambar, suara dan font. Dengan sebuah forum aktl dan fitur baru
dalam pengembangan Slick2D memudahkan pengembangan bagi developer.

23  Konsep LDP
TCP merupakan protokol comnmection-oriented, Ada kalanya dimana protokol
berorientasi conmectioniess dibutmhkan, makanya UDP digunaka, UDP digunakan untuk
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rtvial file transfer prowcel (TFTP) dan remote call procedure (RCP). Komunikasi
connectioniess tidak mendukung reliabilitas. artinva tidak ada mformasi yvang yang diterima
oleh mesin pengitim yang mengindikasikan data diterima oleh mesin penenma dengan
benar, Protokol connctiontess juga tidak memiliki kemampuan untuk melakukan recover
terhadap data vang mengalami error. UDP lebih sederhana dinbanding TCP. UDP
berhubungan langsung dengan IP tanpa adanya mekanisme flow control dan error-
recovery. Header message UDP lebih sederhana dibandingkan TCP. Sebagaimana terhhat
pada gambar . Field padding dapat ditambahkan ke datagram untuk memastikan bahwa
message terdiri atas multiple 16-bit.

Sousce Port (16 bite) Destination Port (14 bate)

| Length (16 bits) Checksum (16 bits}

Druta....

Gambar 2.3 Field Udp
Field-fieldnva adalah sebagai berikut:
» Source port: field optional dengan nomor port. Jika tidak ada nomor port yang
ditentukan, field tersebut diset menjadi 0.
+ Destination port: nomor port mesin tujuan.
« Length: panjang datagram, termasuk header dan data.
« Checksum: field dengan 16-bil komplement satu dari jumlah komplemen satu dari
datapram, termasuk pseudoheadewr yang sama dengan TCP.
Field checksum pada [/DP hanya merupakan optional, tetapi jika tidak digunakan, maka
tidak akan ada checksum pada segmen data karena checksum IP hanya digunakan pada
header TP, Jika checksum tidak digunakan, field ini akan diset menjadi 0.
UDP adalah protokol transport yang digumakan secara luas pada lapisan di atas IP. Sepert
TCP, UDP menggunakan port dan menyediakan konektivitas end-to-end antara aplikasi
client dan server. UDP merupakan protokol yang kecil dan efisien. Tetap, berbeda dengan

TCP, UDP tidak menjamin pengiriman — aplikasi harus mengimplementasikan mekanisme
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error recovery sendiri — jika memerlukan mekanisme tersebut, Hal im membuatnya cocok
untuk beberapa aplikasi, tetapi tidak untuk beberapa yang lain.
Dalam beberapa hal, UUDP mirip dengan TCP :

1. UDP adalah protokol transport : UDP hanya berhubungan dengan komunikasi
antara dua end point {misalnva aplikasi client pada mesin Anda. dan aplikasi server
pada mesin remote). Intermediate router tidak berhubungan dengan data UDP dalam
paket yang dikirimkannya — router hanya beroperasi pada layer TP atau netwaork
lower-down.

UDP menggunakan port untuk membedakan antara trafic dari banvak aplikasi UDP

2

pada mesm vang sama, dan untuk mengirim paket yang tepat ke aplikasi yang
sesuai (ini disebut demultiplexing). UDP dan port-nya menyediakan interface antara

program aplikasi dan layar networking [P
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Gambar 2 4 Diagram Udp

UDP berbeda dari TCP dalam beberapa hal penting, karena:
| UDP adalah “datagram oriented”, TCP adalah “session-oriented”, Datagram adalah
paket informasi self-contained, UDP berhubungan dengan datagram atau paket
mdividu yang dikirim dari client ke server, atau sebaliknya. '
2 UDP adalah coanectionfess. Clhient tidak membangun koneksi ke server sebelum
mengirim data client hanva mengirim data secara langsuny.
3. UDP “tidak andal” dalam pengertian jaringan formal :
1. Paket dapat hilang. UDP tidak dapat mendeteksinya.
2. Program aplikasi client atau server (sebagai kebalikan TCP/TP stack sendiri)

harus mendeteksi paket yang hilang dan menangani transmisi ulang, dan
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lain-lain. Aplikasi sermg menunggu hingga Umeoutl habis, dan kemudian
mengoba lagi.

3. Paket dapat mengalami kerusakan. Paket UDP berisi checksum scmua data
dalam paket. Checksum ini memungkinkan UDP mendeteksi kapan suatu
paket mengalami kerusakan. Jika hal ini terjadi, maka paket tersebut
dikeluarkan. dan sebagaimana biasa aphkasi vang harus mendeteksi hal ini
dan melakukan transmisi ulang sepenuhnya.

4, Operasi checksum ini dapat dihentikan, dan beberapa aplikasi melakukannya
urtluk alasan unjuk kerja. Akan tetapi hal ini dapat berarti paket yvang rusak
tidak terdeteksi atau laver aplikasi harms melakukan pemeriksaan integritas
data sendiri, hal ini merupakan false economy (penghematan finansial yang
sebenamya menuju pada pengeluaran yang lebih besar).

5. Karena UDP adalah daragram-oriented dan pada level protokol setiap paket
berdiri sendiri, maka UDP tidak memiliki kensep paket sesua urutan, yang
selanjutnya berarti tidak memerlukan nomor urut pada paket tersebut.

6. Sejak pertama kali dikembangkan, TCP telah dilengkam dengan mekanisme
yang sangat canggih untuk menpendalikan kecepatan aliran dalam
koneksinva, untuk menghindari kemacetan dan kehilangan paket yang
berlebihan. Karena UDP hanya mengirim paket tunggal, vang berdiri
sendir, maka UDP tidak memerlukan mekanisme kontrol yang rumit. Hal
ini membuat UDP lebih mudah dan febih kecil (dalam baris data dan
memori) untuk diimplementasikan, tetapi juga membuatnya tidak cocok
untuk sejumlah besar data.

Jika suatu aplikasi diimplementasikan menggunakan UDP, bukannya TCP, maka aplikasi
tersebut harus memihiki gendiri deteksi paket-hulang, retry, dan lain sebaginya :

UDP mewarisi sifat TP, vaitu connectionless dan tidak andal UDP sebagai layer transport
sanpat tipis di atas IP untuk memberikan akses aplkasi ke fasilitas networking dasar IP,
tanpa menambahkan fungsionalitas tambahan yang sangat banyak selam port dan

? Bambang lswanto “Definisi UDPY dalam [ bioo waas
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checksum, (sehaliknya, TCP juga merupakan layer ransport tetapi tidak melakukan banyak
hal selain komunikas paket IP dasar).

2.4  Konfigurasi Hardware

Pada pembuatan tobot ini ada beberapa hardware yang dibutuhkan agar bisa
berjalan dengan baik, berikut ini adalah penjelasan konfigurasi hardware yang akan
digunakan :
2.4.1 Smartphone

Gambar 2.5 Smartphone Galaxy Mini

Smartphone adalah telepon genggam yang mempunyai kemampuan tingkat tinggi,
kadang-kadang dengan fungsi vang menyerupai komputer. Bagt beberapa orang, telepon
pintar merupakan telepon yang bekerja menggunakan seluruh piranti lunak sistem operasi
yang menyediakan hubungan standar dan mendasar bag pengembang aplikasi, Bag yang
laintiya, smartphone hanyalah merupakan sebuah telepon yang menyajikan fitur canggih
seperti surel (surar elekironik), internet dan kemampuan membaca buku elekironik (e-book)
atau terdapat papan ketik (baik built-in maupun eksternal) dan konektor VG A, Dengan kata
lain, telepon pintar merupakan komputer mini yang mempunyai kapahilitas sebuah elepon.

Pertumbyhan permintaan akan alat canggih yang mudah dibawa kemana saja
membuat kemajuan besar dalam prosesor, memori, layar dan sistem operasi yang di luar
dari jalur telepon genggam sejak beberapa tahun ini.

Pada robot kamera akan digunakan smartphone dengan system operasi Android.
Pada modul 1010 minimal versi vang digunakan telah mensupport mulai dari versi 1.5

(cupcake). Pada robot kamera ini kamera dan wifi akan diaktifkan untuk memproses kerja
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robot, Pada table 2.2 adalah spesifikasi dari Samsung Galaxy Mim yang digunakan dalam

pengerjaan robot.”
Table 2.2 Spesifikasi Samsung Galaxy Mini
General 20 Network GSM 850 /900 / 1800 / 1900
| 3G Netwotk HSDFA 900 / 2100
; SIM Mini-SIM
| Amounced 2011, January
! Btams Awvailable. Released 2011, February
| Body Dimensions [ 1104 x608x12.1 mm (435x2.39%x 0.48 in)
| Weight 105 ¢ (3.70 o2)
— = = y
i Display Type TFT capacitive touchscreen, 256K colors
i Size 240 x 320 pixels, 3.14 inches (~127 ppi pixel
density)
| = - TouchWiz v3.0 UL
Memory ~ Cardslot microSD, up to 32 GB, 2 GR included
L ~Internal 160 MB storage, 384 MB RAM |
Data GPRS Class 12 {4+ 1/3+2/2-3/1+4 slots), 32 - 48
kbps
EDGE Yes
Speed - HSDPA, 7.2 Mbps
WLAN Wi-Fi 802 11 b/g/n, Wi-Fi hotspot_
| Bluetooth Yes, v2.1 with A2DP
USB Yes, microUSB v2.0
Camera Primary 3.15 MP, 2048x1536 pixels, check quahity
Features Cieo-tagging
Video Yes, QVGA@151ps ]
_ Secondary N
"~ Feature &5 Android OS, v2.2 (Froyo), upgradable 1o v2.3
| ) (Gingerbread) )
 Chipset Qualeomm MSM7237
CPU 600 MHz ARMy6 |
-~ GPL Adreno 200
Sensors Accelerometer, proximity, COMpass
Messaging SMS( threaded view), MMS, Email, Push
' _ Email, IM

* Gam Arenz "Spesifikasi Galaxy Mini” dalam biipwww gamarens SO ELIEING mplaxy. I a7l
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| Radio Stereo FM radio with RDS

2.4.2 1010 Board

Gambar 2.6 Modul IOIO
1010 adalah produk yang diproduksi dan dijual oleh SparkFun yang berisi
mikrokontroler PIC dan antarmuka USB beberapa komponen lainnya untuk mengatur

tegangan suplai dan keseluruhan proyek, baik perangkat keras dan perangkat lunak yang
bersifat open source.

JOIO akan bekerja dengan berbagai ponsel Android Kebanyakan ponsel Android
dengan Android 1.5 . Jenis koneksi USB yang dibutuhkan adalah USB client. Imlah yang
luas Sebagian hesar ponsel Android biasa akan memiliki. Tm mengambil bentuk sedikiat.
Tidak seperti USB computer desktop / labtob, 1010 memakai USE mikro B konektor yang
hanya support pada smartphone Android.

[OIC berisi komponen berikut
1. Konektor USB ( micro - AB , female ) . Digunakan untuk terhubung ke host

komputer , perangkat Android atau dongle Bluetooth .

2. Catu Dava listrik { 2 - pin JST , female ) : Digunakan untuk catu daya ke 1010,

Tegangan antara 53V - 15V harms disediakan |

3. Pin GND ( 10 pin ) : koneksi Ground.
4, Pin VIN({ 3 pin ) ; Digunakan untuk keluaran legangan suplai ke sirkuit . atau sebaga

masukan alternatif untuk catu daya .

5. Pin 5V (3pin}: 5V output dari regulator on-board , yang dapat digunakan di sirkit.

* Simon Monk. Making Android Accessories with 1010, Penerbit O'REILLY, Canada 2012, hal 1-
20
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fi.

10.

11

12.

13.

Pin 33V (3 pin): 3.3V dari regulator on-board ., yang dapat digunakan di sirkuit .

1/ O pin ( 46 pin, nomor 1-46 ) | Tujuan umum 1 / O pin. Beberapa memiliki fungs
khusus , lihat pada table 2.3 |

PWR LED ( merah) : Led ketika IOIO mendapatkan daya

STAT LED ( kuning ) : Tujuan umum on-board LED , di bawah kontrol aplikasi |
MCLR pin : Jarang digunakan. Twuannya adalah untuk pemrograman bootloader
firmware baru di papan 1010

BOOT pin : pin khusus digunakan untuk mendapatkan I0IO ke mode bootloader
pada power- up .

Charge current trimmer (CHG): Mengatur jumlah arus yang disediakan pada baris
VBUS dari USB ketika bertindak sebagai host USB | Biasanya digunakan dalam
aplikasi untuk menghemat baterai .

Host switch: Dalam " A " mode , yang 1010 - OTG akan mendeteksi apakah harus
bertindak scbagai Host atau sebagai Device, pada saat USB terpasang { micto - A
atau micro - B ) . Untuk mendukung kabel USB non - standar atau adapter yang
menggunakan jenis micro - B | pindahkan saklar ke " H " posisi untuk merubah ke

modus Host

Pada gambar 2.6 adalah gambaran fungsi komponent modul 1010,

sprem

292027 26 252423 22

Gambar 2.7 Komponen 1010
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Pada 1010 terdapat 46 pin dan beberapa pin sebagai ground dan vin yang kita bisa pakai
berikut ini adalah fungsit mputioutput pin pada 10107
Tabel 2.3 Fungs Pin 1010

o Fungsi Pin Pin Nomor
Analog in . 31-34, 37-46
h TWI (data, clock) 1. (4, 5).(26,33), (47, 48)
UART 327,914, 27-32, 34-40, 45-48
5V-friendly 3-7, 10-14, 18-26, 47-48

24.3 Motor Servo

Gambar 2.8 Motor Servo

Secara umum terdapat 2 jenis motor servo, vaitu motor servo standard dan motor
servo kontinu. Servo motor tipe standar hanya mampu berputar 180 derajat.  Motar servo
standard sering dipakai pada sistim robotika misaloya untuk membuat * Robot Arm™ (
Robot Lengan }. sedangkan motor servo kontinu dapat berputar sebesar 360 derajat. motor
servo kontinu sering dipakai untuk mobile robotic. Pada badan servo tertulis tipe servo
yang bersangkutan Motar servo adalah sebuah motor dengan sislem umpan balik tertutup di
mana posisi dari motor akan diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang ada di
dalam motor servo, Motor ini terdini dari scbuah motor DC, serangkaian gear,
potensiometer dan rangkaian kontrol. Potensiometer berfungsi untuk menentukan batas
sudut dari putaran servo. Sedangkan sudut dari sumbu motor servo diatur berdasarkan lebar

pulsa yang dikirim melalui kaki sinyal dan kabel motor 2

* Github, “HIC digital input’ owiptet " dalam o
5 OMAYIB “Mengenal Motor Servo” !
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Gumbar 2.9 Metode Pwm

Penpendahian gerakan batang motor servo dapat dilakukan dengan menggunakan metode
PWM. (Pulse Width Modulation). Teknik ini menggunakan sistem lebar pulsa untuk
mengemudikan putaran motor, Sudut dari sumbu motor servo diatur berdasarkan lebar
pulsa yang dikinim melalui kaki sinyal dari kabel motor. Tampak pada gambar 2.7, pada
saat diberi periode 1.5 ms maka sumbu motor akan berda pada posisi tengah, pada periode
selebar 2 mS maka sudut sumbu motor akan berada pada posisi 180 derajat . Semakin lebar
pulsa OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke arah jarum jam dan semakim kecil
pulsa OFF maka akan semakin besar gerakan sumbu ke arah yang berlawanan dengan
jarum jam.
2.4.3 Motor Shield Dfrduino

Motor Shield Arduino adalah driver motor vang compatible dengan Arduino,shield
ini digumakan di Arduina yang akan menggerakan motor DC. Board ini merupakan buatan
DFRobot yang kompatibel dengan Arduino UNO. Dengan warna PCB hitam, dan
diproduksi dengan sangat baik. Sudah tersedia 2 masukan catu daya sebagai penggeraknya.
Board Arduino ini sudah memiliki 4 pin yang bisa digunakan untuk PWM dan tidak perlu
lagi membeli modul Analog (o Digiial Converter, karena ada 6 channel yang bisa Anda
pakai. Board kecil, namun kaya fitur, Arduino Motor Shield untk Arduine mi
menggunakan chip L298P yang memungkinkan untuk menggerakkan dua buah motor DC
dengan voltase 7-12V dengan arus maksimum 2A. Shield im dapat langsung dipasang
diatas board Arduino Une, Mega dan board Arduino compatible yg lain.”

7 Arduing “How to set up your motor driver” dalam
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Gambar 2. 10 Motor shield Arduing

Spesifikasi:
1y 2 JALUR 7-12V motor drive.
2)  Arus melebii 2A current cach way.
3} Pin 5,6.7.8 are used to drive two DC motor,
4y  Support PWM speed control.
5)  Support PLL advance speed control,
2.4.3.1 Diagram dan Pengataran Model Kontrol

Pada gambar 2.9 adalah gambaran fungsi dart DfrFuino

Speed Conbrol
Mods

CapftnmmDOn
S

1 B . 51
{M e, HY wreenwnsee

&

Power sounrce selaction jumpens

Gambar 2.11 Gambaran Fungsi dari DirFuino
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2.4.3.2 Pemilihan Jumper Kontrol Mode

DfrDuine int mendukung PWM dan Mode PLL (Phased Locked Loop) Kontrol.
Modus PWM menggunakan El dan E2 untuk menghasilkan sinyal PWM. Modus PLL
menggunakan M1 dan M2 untuk menghasilkan sinyal kontrol fase, terlihat pada gambar
210,

Gambar 2.12 Pengatnran Kontrol Mode
2.4.3.3 Termial Motor
Dua motor DC vang terhubung ke terminal motor biru, |leader male di belakang

terminal yang sama dengan terminal motor yang terlihat pada gambar 2.11.

Gambar 2.13 Terminal Motor

2.4.3.4 Tabel Kebenaran Sinyal Kontrol
Pada sinval kontrol terdapat logika yang dapat kita gunakan untuk menentukan

masukan dan keluaran motor driver. Berikut adalah table kebenaran sinyal kontrol dan
DfrDuino.
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Tabel 2 4 Tabel Kebanaran

_E1 [M1 E2 M2 | Keadaan

| L X | Motor | Disabled L | X|  Motor Maju

. H H | Motor1 Backward = H [ H| Motor Mundur

| PWM | X | PWM Speed control  PWM | X | PWM Speed cantrol
Keterangan : H adalah High level, L adalah Low level. PWM adalah Pulse Width

Muodulation signal; X adalah voltage level

2.4.3.5 Alokasi Pin
Pada driver motor DfDuino terdapat pin yang dapat dikonfigurasikan sesuai

keinginan, Pada setiap keluaran motor terdapat 2 pin yang berfungsi sebagai pengontrolan
PWM dan pengontrolan arah motor (directional). Berikut ini adalah table alokasi pin pada
DfrDuimo,

Table 2.5 Alokasi Pin

| "PWM Mode”
Pin ) Function
Digital 4 Motor 2 Direction control |
Digital 5 Motor 2 PWM control
] Digital 6 Motor 1 PWM control
Digital 7 | Motor 1 Direction control

2.44 Motor DC

Motor DC merupakan jenis motor yang menggunakan tegangan searah sebagal
sumber tenaganya. Dengan memberikan beda tegangan pada kedua terminal tersebut, motor
akan berputar pada satu arah. dan bila polaritas dari tegangan tersebut dibalik maka arah
putaran motor akan terbalik pula, Polaritas dari tegangan vang diberikan pada dua terminal
menentukan arah putaran mofor sedangkan besar dan beda tegangan pada kedua terminal
menentulkan kecepatan motor.
Motor DC memiliki 2 bagian dasar :

1) Bagian vang tetap/stasioner vang disebul stator, Stator mi menghasilkan medan
magnet, baik yang dibangkitkan dari sebuah koil (elekiro magnet) ataupun magnet
permanen,

7) Bagian yang berputar disebut rotor. Rotor ini herupa sebuah koil dimana arus
listrik mengalir.
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Gava elektromagnet pada motor DC timbul saat ada arus yang mengalir pada penghantar
yang berada dalam medan magnet. Medan magnet 1tu sendini ditimbulkan oleh megnet
permanen. Garis-paris gaya magnet mengalir diantara dua kutub magnet dari kutub utara ke
kutub selatan, Menurut hukwm gaya Lourentz, arus yang mengahr pada penghantar yang
terletak dalam medan magnet akan menimbulkan gaya. Gaya F, timbul tergantung pada
arah arus I, dan arah medan magnet B

Ganbar 2,14 Konstruksi Motor DC

Belitan stator merupakan elektromagnet, dengan penguat magnet terpisah FI-F2. Belitan
jangkar ditopang oleh poros dengan ujung-ujungnya terhubung ke komutator dan sikat
arang Al-A2 Arus listik DC pada penguat magnet mengalir dari F1 menuju F2
menghasilkan medan magnet yang memotong belitan jangkar. Belitan jangkar diberikan
lisirik DC dari A2 menuju ke Al Sesuai kaidah tangan kin jangkar akan berputar
berlawanan jarum jam.

Gaya elektromagnet pada motor DC timbul saat ada arus yang mengalr pada
penghantar yang berada dalam medan magnet. Medan magnet itu sendir dinmbulkan oleh
megtiet permanen, Gans-garis gaya magnet mengalir diantara dua kutub magnct dari kutob
utara ke kutub selatan. Menurut hukum gaya Lourentz, arus vang mengalir pada penghantar
yang terletak dalam medan magnet akan memimbulkan gaya. Gaya F, timbul tergantung
pada arah arus 1, dan arah medan magnet B. Arah gaya I dapat ditentukan dengan aturan
tangan kiri seperti pada gambar berikut.
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(tambar 2.15 Penentuan Arah Gaya Pada Kawat Berarus Listrik Dalam Medan Magnet
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BABIIT
ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM
3.1 Analisa Sistem

Anahsa ditunjukkan untuk memberikan gambaran secara wmum tentang aplikasi
dan memberikan solusi terhadap permasalahan yang dihadapi. Dalam analisa masalah dan
penyelesaian dar masalah vang dihadapi.

3.1.1 Identifikasi Masalah

Tahap identifikasi masalah merupakan tahapan paling awal untuk melakukan
perancangan dan pembuatan aplikasi Tahapan ini di gunakan untuk melakukan
penelusuran permasalahan atau observasi untuk mendapatkan permasalahan umum dari
permasalahan vang dihadapi. Di dalam tahapan i juga dilakukan perumusan permasalahan
vaitu menetapkan atau merumuskan permasalahan yang dihadapi. sehingga lebih fokus
untuk mencari dan memecahkan permasalahan yang ada. Pada skripsi ini permasalahan
yang dihadapi ada pada alat pengontrol robot kamera dapat saling berkomunikas: dengan
bantuan wireless.
3.2 Gambaran Umum Sistem

Robot kamera ini terdiri dari PC , smartphone. modul [OI0, motor serve, dan
motor DC. PC sebagai server akan terlebih dahulu membuat janngan UDP kemudian
menunggy data dari smartphone, Kemudian smartphone akan mengmputkan IP Address PC
untuk mengirimkan data. Data yang dikirim oleh smartphone adalah data kamera dan data
pwin 1010, Ketika PC telah menerima semua data tersebut maka semua fitur pada aplikas
akan aktf secara otomatis dan selanjutnya PC akan mengirimkan lagi data untuk
memerintahkan agar smartphone wengirim data melalui ush agar [OIO menjalankan motor

servo dan motor DC.
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Berikut desain gambaran umum sistem pengontrol robot menggunakan Smartphone
Android yang ditunjukkan pada gambar 3.1 benkut im1.

REE R

B =

:it-."lm’{'_f PLinL

Gambar 3.1 Diagram Desain Sistem

Dari gambar 3.1 dapat dijelaaskan secara umum dan fungsi dari masing-masing blok

sehagai berikut :

1. Smartphone Android berfungsi sebagai pengontrol robet yang sudah
mempunyai kamera, wifi serta port usb yang sudah dibutuhkan dalam pengonto]
robot.

2. [OTO berfungsi untuk menghitung dan mengkenversi milai dar sensor menjadi
nilar sebuah sudut, kemudian menentukan arah robot.

3. Wifi berfungsi untuk mengirimkan data pergerakan dan PC dari Smartphone
Android ke 1010 yang sudah terpasang pin,

4. USB berfungsi menghubungkan Smartphone Android dengan IOIO untuk
mengirimkan data pwm.

5, Motor Serve berfungsi sebagai mekanik robot, untuk menggerakan kiri dan
kanan.

6, Motor DC berfungsi sebagai mekamk robot untuk menggerakkan maju dan

miundur.
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3.3  Perancangan Peranpgkat Keras Robot
Pada gambar 3.2 adalah desamn robot kamera secara keseluruhan yang digunakan
pada rancang bangun skripsi ini.

Gambar 3.2 Design Robot Katnera

Keterangan gambar :

1.  Smarphone Android

2. Dfrdwino (driver motor DC)
1. 1010

4 Motor DC

3.3.1 Desain Peranghat Keras

Pada desain perancangan peratigkat keras akan dibahas penempatan seluruh
komponen hardware pada robot. Pada desain ini bagaimana agar robot dapat berjalan
selayaknya robot beroda, tanpa kelebihan beban dan supplai daya yang cukup.

3.3.1.1 Moator Servo
Pada perancangan robot kamera ini memakai RC Car yang telah dimodifikasi. Pada

bagian depan robot memakai motor servo untuk menggerakkan robot ke arah kanan dan kiri
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seperti pada gambar 3 3. Dengan menggunakan motor servo diharapkan pergerakan robot
untuk maju dan mundur tetap ditengah, selain ita diharapkan dengan memakai motor servo
pergerakan belok kanan dan belok kiri dapat direspon dengan cepat oleh motor servo

seperti halnya motor RC berukuran besar pada umumnya.

Gambar 3.3 Motor Servo
3.3.1.2 Motor De dan DArDuino
Pada robot kamera i , gerakan maju mundur diatur oleh motor De. Motor De
membutulikan driver untuk dibaca oleh 1010, pada robot ini memakai Dfrduino sebagai
motar driver. Dfrduino memiliki 2 inputan, yang pertama iglah input pwm dan yang kedua
adalah direction untuk memutar balikkan arah motor de, Pada gambar 3.4 terlihat motor De
yang digunakan robot kamera ini untuk menggerakkan 2 buah roda belakang .

Gambar 3.4 Motor De

dan pada gambar 3.5 terlihat DftArduino yang dipasang diatas acrylic
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CGambar 3.5 Driver Motor Dirduno

3.3.1.3 Penyangga Smartphone

Pada robot ini terdapat penyangga Smariphone yang dibuat dengan cara melubangi
acrvlic dengan kedalaman 3 ¢m dan lebar 6 cm, kedalaman diukur agar jangan sampai
menutupi layar Smartphone. Penyangga ini ditempatkan ke posisi tengah, lalu dikondisikan
posisi kamera Smartphone dapat melihat area di sekitamya Dengan penyangga ini
diharapkan pada saat robot bergerak Smartphone tidak goyang apalagi sampai terjatuh
seperti yang terlihat pada gambar 3.6

(Gambar 3.6 Penyangga Robot
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3.3.1.4 TO1O

Pada robot imi (01O bekerja sebagai mikrokontroler, yang berperan sebagm
pengeerak motor serve dan motor De. 1010 dipasang di paling belakang robot seperti pada
gambar 3,7,

Gambar 3.7 [OIO
3.3.2 Catu Daya
Pada robot ini memakai 2 cam daya, vang pertama ialah catu daya 6 V yang dipakai
untuk mensupplai I0I0 dan mator servo, terlihat pada gambar 3.8 catu daya ini berisi 4

baterai 1,5V vang diseri dan tempat yang digunakan adalah bawaan tempat batera1 RC car.

b
1

4
-4
g

Gambar 3.8 Catu Daya 6V
Lalu baterai 9V dipakai untuk mensuplai motor D¢ dan driver motoryang dapat dilihat
pada gambar 3 9
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Gambar 3.9 Catu daya 9V

3.4  Perencanaan Perangkat Lounak
3.4.1 Perencanaan Aplikasi PC

Pada perencanaan aplikasi PC dibutuhkan tampilan video streaming kamera dan
accelerometer untuk monitoring dan juga tombol arah sebagar pengontrol robot. Berikut im

adalah perancangan dari aplikasi PC

1

| I

Gambar 3.10 Design Aphkasi PC

Keterangan Gambar .
1. Background

Pada background akan di atur menyesuaikan layar komputer.

2. Tampilan Kamera.
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Pada layout 2 akan menampilkan kamera dari smartphone dengan resolusi 320
x 480,

Tombol Arah

Tombol arah akan menginstruksikan robot untuk maju, mundur kiri dan kanan.

Daia Accelerometer
Pada layout 4 akan ditampilkan data accelometer pada Smartphone,

3.4.1 Perencanaan Aplikasi Smariphone
Pada Aplikasi Smartphone terdapat tombol on/off untuk mengaktifkan koneksi router dan

sebuah kotak dialog untuk mengisi [P Address PC. Benkul ini adalah perancangan dan

aplikasi Smartphone.
E )
Gambar 3.11 Design Antarmuka Smartphone
Keterangan Gambar ;

Tombaol Start
Pada tombaol start terdapat piliian ON/OFF | ketika ON maka smartphone akan

mengirimkan data kepada konputer

IP address
Pada kelom ini, terdapal masukkan angka yang berisi [P Adrress PC yang berisi

maksimal 2 angka.
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3.5 Flowchart
351 Flowchart Aplikasi Smartphone

- Inisialisasi port L
v
Menghubungkan koneksi Smartphone ke Pedan 1010 |

Ya

Apakah berhasil Menghubungkan

konefisi PC {melzha wifi) dan 1010
(dengan kabel USB)

l Tidak

Terima periutah dari layout aplikasi PC

Maju, mundur, kiri, kanan

Y
Jalankan robot maju, mundur, belok kiri, belok
kanan

¥

Gambar 3.12 I'lowchart Aplikasi Smartphone
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3,52 Flowchart Aplikasi PC

T Insiaissi Awal _

1

| Menghubungkan koneksi Smartphone ke Pedan I0I0 |,

Tidak

Apalah berhasil Menghubungkan

koneksi PC {melalui wifi| dan 1010
{dengan kabel U'SB

Ya

Terima perintah dari layout aplikasi PC

Maju, mundur, kiri, kanan

¥

Jalankan robot maju, mandur, belok kiri, belok
kanan

¥

Gambar 3.13 Flowchart Aplikasi PC
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BAB IV
IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN SISTEM

Tahap pengujian sistem merupakan proses menjalankan aplikasi yang telah dirancang
vang dapat dijalankan. Tahapan ini merupakan lanjutan dari proses perancangan sesuai
dengan spesifikasi dan desain sistem, Untuk mengetahui sistem yang dirancang sesual
dengan fungsi yang diharapkan, dilakukan pengujian terhadap sistem aphikasi tersebut baik
secara kescluruhan atau subsistem. Sclain itu pengujian juga dilakukan agar dapat
menermukan beberapa permasalahan yang mungkin timbul pada saat alat ini beroperas
untuk kemudian diperbaiki sampai pada tingkat kesalahan sekecil mungkin schingga

didapatkan hasil yang baik, Berikut penjelasan mengenai prosedur pengontro robot.

4,1 Pengujian Aplikasi Smartphone
4.1.1 Pengujian Koneksi Smartphone dan [0IO

Pengujian pada aplikasi Smartphone dilakukan dengan menjalankan aplikasi yang
telah dibuat dengan mencoba koneksi IOIO . Hal pertama yang dilakukan adalah
mengaktifkan USB Debuggmg pada Smartphone agar [0I0Q dapat terhubung seperti

gambar 4.1, dengan cara Aplication setting > Development.

USB debugging

Allow mock locations

CGambar 4.1 Tampilan USB Debugging

Jika telah terhubung maka ioio akan mengcharge dan juga terdapat label USB seperti pada
gambar 4.1 Jika telah terhubung maka hubungkan power ke ioio maka led bewama merah
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akan menyala lalu coba jalankan aplikasi hello ioio untuk meyalakan led bewarna kuning
seperti gambar 4.2

package ioio.examples.hello;

public class MainActivity extends AbstractiOIOActivity |
private ToggleButton bulton_;

public void onCreate(Bundle savedInstanceState} |
super.onCreate( savedinstanceState):
setContentView({ R lavout main):
button = (TogeleButton) findViewByld(R.1d button}),
]
class I0IOThread extends AbstractIOIOA chvity IOIOThread |
private DigitalOutput led :

@Override
protected void setup() throws ConnectionLosiException |
led = ioio_.openDigitalOutput(Q, true);
H
protected void loop() throws Connectionl.ostException {
led .write('button_.1sChecked());
try {
sleep( 100);
} catch (Interrupted Exception e} {
i

}
protected AbstractiOIOActvity 1O0IO0Thread createl OIOThread() {

return new 1010 Thread();
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Gambar 4 2 Koneksi Antara Smartphone dan 1010

4,1.2 Pengujian Aplikasi Smartphone ke PC

Pada pengujian ini, kita jalankan aplikasi yang telah dibuat, Pada aplkasi m
terdapat satu butlon On/Off dan satw kotak dialog. Button berfungsi menghubungkan
Smartphone pada PC dan 1010, sedangkan kotak dialog berfungsi sebagai masukkan /P
Address PC. Pada pengujian ini [P Address Pe 192.168.1,100, ketika kita menekan button
maka Smartphone akan mencoba terhubung dengan Pc dan menunggu penntal, Jka

berhasil terhubung maka akan tampil dialog * start streaming  seperti pada gambar 4.3

192.168.1.100

Gambar 4.3 Pengujian Aplikasi Smartphons

a7




4.2 Pengujian Aplikasi PC

Pengujian aplikasi pada PC dilakukan dengan menjalankan aplikasi pada echpse
vang sudah terinstal pada PC, Ketika aplikasi imi dijalankan, aplikasi akan menunggu data
yang dikirim oleh Smartphone akan tampil seperti pada gambar 4 4.

g5 Problems @ Javadoc | iz, Declaration =l c
< terrminated> Main_GUI [Java Application] CM\Pro
Menunggu Kamera Streaming ...

Monitor Sensor SAccelometer. ..

PC IPFP address: 192.168.1.109©

ICIC thread waiting.
oort anbdroid: ag2e3

Gambar 4.4 Tampilan Running Eclipse
Sectelah kita menjalankan aplikasi ini maka tampilan awal yang akan ditampilkan seperti
pada gambar 4.5

Gambar 4.5 Tampilan Awal Aplikasi Pe

Kelika mendapatkan data dari smariphone otomatis smartphone akan mengirimkan data
kamera secara streaming lalu aplikasi akan mengaktifian fungsi dari tombol arah maju,
mundur, kanan, kiri. Di waktu yang bersamaan smartphone telah siap menerima penintah
dari PC untuk menjalankan robot, Pada gambar 4.5 dapat dilihat koneks antara
Smartphone dan PC telah berhasil. Pada aplikasi ini penulis menambahkan fungsi
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accelometer untuk monitor tambahan apakah Smartphone dan Pe telah terhubung dengan

baik, karena parameter x,y dan 7z pada accelometer android sudah cukup skurat dan sering

digunakan para pengembang untuk mengendalikan robot atau perangkat lainnya.

4.3

Gambar 4,6 Tampilan Aplikasi PC Setelah Dijalankan

Pengujian Alat

Pengujian alat bertujuan untuk mengetahui kinerja sistem secara keseluruhan,apakah

sudah sesuai dengan spesifikasi yvang direncanakan.

2

t,

Langkah pertama adalah menyalakan alat dengan menghubungkan 2 baterai dan
kabel usb ke smartphone. Pastikan Smartphone dan PC telah terhubung wireless
dalam satu jaringan.

Setelah lampu led indicator di IOIO menyala dan Smartphone Android akan
terhubung sambil mencharge.

Jalankan aplikasi pada pe sampai muncul tulisan * memnggu streaming kamera,
menunggu kongks IOIO dan PC address™

Setelah it jalankan aplikasi smartphone dan tombol start.

PC akan otomatis menerima streaming video dani smartphone jika koneksi berhasil

Setelah itu tombaol pada aplikasi PC telah aktif dan siap untuk menjalankan robot

39




Pada pengujian alat kita akan mengkonfigurasikan pin vang dipakai dalam menjalankan
alat. Pada table 4.1 akan dijelaskan pin — pin [OIO yang dipakai.
Table 4.1 Konfigurasi Pin vang Dipakai

Pin 1010 Keterangan
Vin. Sebagai sumber baterai
Pin 1 o Sebagai groung _
I P 3 ' Sebagai direction motor dc
Pin 4 o Sebagai Pwim motor do
 Pin6 Sebagai Pwm motor servo
33w Sebagai + servo
GND1 Sebagai - servo
GND2 dan 5V Scbagai penghubung 2 baterai

Pada gambar 4.7 niénunjulcan semua pin yang dibutuhkan telah te-rsam’uuug-.' dan robot siap
dijalankan.

Gambar 4.7 koneksi pin pada 1010
4.3.1 Pengujian arah gerakan robet beroda

Untuk mengetahui arah gerakan robot beroda dengan cara melihat nilai pwm pada
tampilan aplikasi PC (Gambar 4.4). Pada source code robot ini, motor dc ditetapkan
nilainya agar tobol ini berjalan dengan kecepatan yang sama, sedangkan motor servo
nilainya berubah — ubah sesuai derajat derajat arah perpularannya, Gerakan robot beroda
dapat dilihat di Tabel 4.2.




Table 4.2 Pergerakan Robot

Nilai sensor Accelometer

.-fu“;the rakan

Motor bernilai 1500
Motor bermilai 1400

| Servo bernilai 1330

Robot beroda bergerak maju
Robot beroda bergerak mundur

| Robat beroda bergerak kiri

l Servo bernilai 1775

Robot beroda bergerak kanan

4.3.2 Pengujian Jarak Jangkauan Robot

Untuk mengetahui jarak jangkauan komunikasi robot dilakukan percobaan

dengan menjalankan robot menjauh dari client. Pada percobaan mi, robot berjalan

hingga kejauhan |1 meter yang dapat dilihat pada table4.3.
Table 4.3 Jarak Jangkauan Robot

[ Jarak " Komukasi Robet
[ | meter Eerjalan baik o
3 meter Berjalan baik ]
. 5 meter Berjalan baik
T meter Eeljalaﬁ'baik
9 meter Tidakm o
; 11 meter Tidak berjalan baik
L

Gambar 4.8 BEobot Kamera
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5.1

BABY
PENUTUP

Kesimpulan
Setelah melakukan pembuatan dan perencanaan sistem kemudian dilakukan pengupian dan

analisa. maka kesimpulannya yaitu sebagai berdout:

td

52

Sistern mi telah berhasil melakukan koneksi antara Smartphone Andrond dengan robol
beroda melalni media Wifi dengan platform vang berbeda Palatform vapg digunakan
adatah Java pada aplkasi PC, Android pada Smartphone dan IOIOLib Pada
Milkrokontroler.

Sitern mn telah berhasil melakukan pengendalian robol beroda dengan Smartphone
sebagai otaknyva ,yvang beroperasi pada sistem operast Androwd dan memanfaatkan karmera
smartphone secara langsung,

Jalur komunikasi antara Wifi padas Smartphone Android dan Wil memungkinkan
pengontrolan robot dengan jarak jauh,

Berdasarkan hasil pengupan jarak optimal komunikasi jarak jauh (wireless) robet i
berjarak 7 meter.

Saran
Untuk pengembangan sistem  1mi, perulis memberikan saran  yang  dapat

dilakukan beberapa saran tersebut antara lain .

I

Uintuk mengontrol pergerakan robot beroda, disarankan minimal menggunakan firmware
Android versi 2.3 Gingerbread atau firmware yang sudah di modifikasi atau custom ROM,
Unwk pengembangan sclanjutya, komurukast WiF1 antara robot beroda dengan
Smariphone Android dianjurkan menggungkan metode TCP/IP yang memungkinkan

Clhient-Server dapat diatur pada Smarphone.

Pada sitem komunikasi UDP tidak memiliki recovery data karena bersifat conectionless,
diharapkan pada pengembangan selanjuinya memakai TCP/IP yang memiliki recovery
paket data agar koneksi tidak terputus ketika terjadi gangguan.

Diamurkan memakai Smartphone dengan spesifikasi lebih tinggi, karena Pada alat ini
menggunakan Samsung Mim yang spesikasinya hanya resolusi karmera 3.2 dan prosesor

600mhez terjadi hang, blacksereen ketika terhubung dengan 1010

42




DAFTAR PUSTAKA

A, Gow, Gordon & K.Smith Richard. Mobile and Wireless Communication © An Introduction.
Poland 2006

Borke Furht, Ph.D & Mohammad llyas, Ph.D.Wireless Internel Handbook Technologies
Standards and Applications, penerbit CRC Press, Washington D.C 2013

Jan Graba. An hifroduction to Network Programming with Java, Penerbit Springer, USA, 2013

Kimmo & Karvinen, Tero, Adake arduine bots and gacdgets. Penerbit OREILLY, Canada 2011

Paul Deitel, Harvey Deitel, Abbey Deitel. Android, How to Frogram, Penerbit Deitel &

Associates Ine, San Francisco 2013

Reza N. lazar. Theory of Applied Robotics Kinematics, Dynamics, and Control, Penerbit

Springer, USA 2010

Safaat, Nazaruddin H Pemrograman aplikasi mobile smartphone dan tablet Pe herbasis

anidroid, Penerbit Informatika, Bandung 2012
Simon Monk. Making Android Accessories with 010, Penerbit OREILLY, Canada 2012

hp - Yekbaruthuda wondpress eom SUMS onens-totor-sery o Menngenal motor servo
(diakses tanggal 15-12-2013)

0 wache, i g android and ardumo bluetooth and wifi communication ( diakses
tanggal 05-09-2012 )
poblow usd e id banbiagrel 2t ist-adpeuser-datacram-prowcyl - Konsep  UDP
(diakses tanggal 10-10-2012)
{ AL L0 el WORO digital ingnd’ eutput dinkses tanggal 20-05-
2012)
wip/dkwikipeshasarg sk Andretd ? o 8siteni operasio O Pengertian  Sistem  (perasi
Android { diakses tanggal 20-09-2012)
JOIC) Boi communication(diakses tanggal 15-12-

2013)
" How to set up your motor driver(diakses tanggal 15-09-2012)
5570-3775 php Spesifikasi Samsung Galaxy

I 1 1
Rl W any  osmarena omy sainsyng  makish (il

Mini (diakses tamggal 4-12-2013)
43




LAMPIRAN




INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG
FAKULTAS TEKNOLOG! INDUSTRI
FAKULTAS TEKNIK SIPE. DAN PERENCANAAN
PROGRAM PASCASARJANA MAGISTER TEKMIK

Wampes| L Bendesgen Soun-gara Mo, £ Tk (341 550451 Hantirgl, "o (0047 550055 Malang SHS

Wamper |t - Ji Pioye Kasgio, Km 2 Tekt (93471 41755 Fax. {0541] 41764 balarg

BERITA ACARA UJIAN SKRIPSI
FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI

Mama : Iwan Pernando P

Nim : 08.12.516

Jurusan : Teknik Elektre

Konsentrasi : Teknik Komputer S-1

Masa Bimbingan @ Semester Ganjil 2013-2014

Judul ' RANCANG BANGUN PENGONTROLAN ROBOT
KAMERA BERBASIS ANDROID

Diperlahankan dihadapan Tim Penguji Skripsi Jenjung Program Strata Satu (S-1)

Pada Hari : Selasa
Tanggal + 18 Februari 2014

Dengan Nilai :80.95 (&) 4~

Panitia Ujian Skripsi :

Ketua Majelis Pénguji Sekretaris Majelis Penguji

M. Ibrahim Ashari, ST, MT Dr. Eng. to Soetedjo, ST, M1
NIP.P. 1030100358 (lﬂyf Y.1030800417

Anggota Penguji :

Dosen Pengu 1 Dosen Penguji 11

d@/’/ i

M. Ibrahim Ashari, ST, MT Yuli Wahvuni, ST, MT
NIP.P. 1m1m353 NIP. P.1031200456




INSTITUT TERNOLOGI NASIONAL MALANG
N %] FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI

! .-"“ JURUSAN TEKNIK ELEKTRO S-1
/Il Karanglo KM.2 Malang

FORMULIR PERBAIKAN SKRIPSI

Dalam pelaksanaan Ujian Skripsi Jenjang Strata 1 Jurusan Teknik Elektro Konsentras
Teknik Kompuicr, maka perlu adanya perbaikan skripsi untuk mahasiswa :

Nama ' TWAN PERNANDO PANJAITAN

Nim . 08.12.516

Jurusan ' Teknik Elektro S-1

Konsentrasi : Teknik Komputer

Masa Bimbingan : Semester Ganjil 2013-2014

Judul Skripsi - RANCANG BANGIUN PENGONTROLAN ROBOT

KAMERA BERBASIS ANDROID

No | Penguji Tanggal | Uraian | Paraf
. 1. Dafiar table dan daftar pambar
1. | Pengujil | 18 Februari 2014 | 2, Gambar
3. Kesimpulan
1, Pengujian jarak jangkauan
3 | Ponguji TT | 18 Februari 2014 | * g;ﬂ:éﬁi:ﬂ suanibghian &é
3. Daftar pustaka

Disetujui:
Penguji Penguji 11
fr 1
/ |
M, o

M. Thrahim-Asfiari ‘? MT Yuli Wahvuni. ST. MT
NIP.P.1030100358 NIP. P.1031200456

Mengetahui:

Dosen Pembimbing I Dosen Pembimbing I1
AN

/ /j"
/S

) / ¥

£
Ir. Yusuf Ismail Nakhgda, MT Dr. En ﬁ[ ' oetedjo, STMT

9 NIP. Y. 1030800417




INSTITUT TEKNOLOGH NASIONAL MALANG

FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTR
JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

Formullr Perbaikan Ujlan Skripsi

Dialam pelaksanaan Ulian Skripsl Janjang Strata 1 Jurusan Teknik Elektro Konsentrasi T.
Energi Listrik / T. Elektronika / T.infokom, maka perlu adanya perbaikan skripsi unituk

mahasiswa |

NAMA * N i)any P{*rrﬂaﬂ&!aﬂ B
NIM g8, 13 Sk

Parbaikan meliputi ;

=

@:ae:ﬂ@i van Joialjandliages: R

T i TR e e e B P

(@] KzSimputan _Atambaktan bordlaiacan _hasil T
R e

petgu
Tj;_—ﬂé}'-"-"ﬁr Pustatia - S
Malang, i /efxuw;) oty

C
( Yuu Tiniahyrunt 2 ST, M)

—

AN
S AP







Script Android (smartphone) dan 1010

package TOTO car;s

android.app.Activity;
androld.hardware. 5ensortanager;
android.os.Bundle;
android,view.SurfaceView;
android.view.View;
android.view,View.0nClicklistenar;
android.widget . EditText;
android.widget.Toast;
android.widget.ToggleButton;

. Android Actiwity o oo Activity
{
Main_thread = imriator;
ToggleButton T huTtons
EditText ip 1texT;
SensorManager -oo= coac g
surfaceview viow;
sensors_thread [l sensopssias .
String [P adds ;
Android Activzty the apts;
: pnCreate(Bundle savedInstanceState)
{
.nncreate{sauedrnstancEState];
setContentView(R.layout.ni7:);
icw = oo SurfaceView(  °};
{5en5-rHanager} pgetsystemservice( §OSERVICEY;
Eiid {EditText] findV1ewById(R.1d,.- et taty:
opulabutto (ToggleButton) findviewById(R.id. .-
: 'ur.setﬂntlickListener{ btn_ listener{}):
}
i onResume( )
{
- JonResume(};
}
. onStop{)
{
.onStop();
wilator.stop simu();
fFinish(};
}

pa gt btn_listener ;. v OnClicklistener




{
ks onClick{View v}

SO {rogelabation, isChecked())
{
P address = ip Text.getText().toString();

L LAt = Ha.in_thread(' Ne-dpfs Vi
Fhe sensars = simelatorsthe me rsj
. registerlistener) the sensurs,

SensorManager.soVsoe U IEn

| sSensorManager. © in 0k ACTELEN 4
SensorManager. NG00 of o Av LTy,

ailatos Jstart();
Toast.makeText{Android_Activity. - .,

Toast.i ENG iy show( )

S 1

simulator . stop_simu();

cn.unreglsterListener( !’ 1Sers )

Tuast mokeText{Android Activity. Ty

Toast. L FNGTH SHOATY.show():

)i




s IDIO cBrg

java.io.ByteArrayOutputStream;
java.net.DatagramPacket;
java,net.DatagramSocket;
java,net.InetAddress;
android.graphics.Bitmap;

android. hardware. Camera;
android.hardware.Camera.PreviewCallback;
android.util.Log;
android.view.SurfaceView;

Cam_thread
Camera miamers;
i L = 55
HE1F 4 AE e 145‘3 =k = r
{ = ﬂ’
. alie packet sent = g3
InetAddress e
DatagramSocket o let)
Bitmap oFItmap;
[].L'=ﬁ-u:-J
1 gth iha, R2LERT M 5
string /A0 = F
SurfaceView parent i
WGV cor HREAES 3
String 10 53
i Cam_thread(SurfaceView context, String ip)
{
i = context;
ss o= dp;
}
init()
{
{
5 cadar = InetAddress.getByName{ ;1 cGiiieis);
cacket = oone DatagramSocket(};

mianer s o= Camera.open();

Camera.pParameters parameters = nCaners.getParameters();
parameters.setPreviewSize(320, 248);
paﬂameters.setPreviewFrameRateiaﬁ);
parameters,setSceneMode({Camera. Parameters. ©o D0l L oy Y
parameters.setFacusHﬂde{Eamera.Paraneters.=*'- MOLE  AUTTRY;
parameters.setColorEffect(Camera.Parameters..r 1o NONEY;

woane - .setParaneters{parameters);




v setPreviewDisplayl et o rowl, getHolder{ )} ;

Camer o setPreviewCallback( . cam_PreviewCallback());
sCaners startPreview( ) ;

1
: {Exception exception)
{
Log.e( /10, , exception};
+
start thread(}

. stop_thread()
READ = s
o let  closel);

send data_UDP{}

;(r- ftmap = auil)
{
! size p=@,1;
ByteArrayOutputStream byteStream = ByteArrayOutputStream();
G tnan. compress (Bitmap. CompressFormat. "0l0, 58, byteStream) ;

- data[] = byteStream.toByteArray();

Log.e( 5, + data. longth);

nb _packets = { ) Math.ceil(data.leoprin
TZEY

size = HATAGHAM M s

(1 = 8; i <« nb_packets; i+4)

{
+(1 >0 B& i == nb_packets-1) size = data, rnulh - E
[] dataz = [Heania SISF + size];
datal[a] = { : }. A ks
dataz[1] = (v )nb_packets;
dataz2[2] = {: ¥i;
data2[3] = ( Y(size >» 8);
data2[4] = (. ' )slze;




System.arraycopy{data, 1 * [AT40RAN san sion, datal,

HEnDER S17%, size);
{
gize p = data2.l=ngth;
DatagramPacket packet = DatagramPacket (data2,
size_p, —eruerhdoe, ogea);
wwokeer . send(packet);
} r oo (Exception e) { Log.e(//c, s 8)i}
15
§ = et
1 { 2 H == 138} 4 — .-—E;
¥
}
AL . decodeyUva285P( ' [] rgb, (] yuva2esp, . width,
height)
{

. frameSize = width * height;

(:+ j=8, yp=90; ] < height; j++) {
“ uyp = FrameSize + (j »» 1) * width, u =8, v = a;
! i = 8; 1 ¢ width; i++, ypt+) {

y = (exff & (( ) yuvd2esp{yp])) - 16;

{y <@) y=8;

((1 & 1) == @) {
v = {exff & yuv420sp[uvp+s]) - 128;
u = (BxfF & yuvd20sp[uvp++]) - 128;

wo

y1192 = 1192 * y;

ro= {yl192 + 1634 * v);

g = (yl132 - 832 * v - 488 * ul;

b = (y1152 + 2866 * u);

(r<8)r =28 (r » 262143) r = 262143;
(g <+ @) g=18; (g » 262143) g = 262143;
(b £ @) b=28; - (b » 262143} b = 262143;

rgb[yp] = @xffeaeeee | {(r << 6) & oxFfeeoe) | ({g > 2) &
exffoe) | ((b >» 18) & Buff);
}

}
I
4 - cam_previewCallback s PreviewCallback
{
7k . onPreviewFrame( [] data, Camera camera)
{ . - -
I_(.:I.: HiE A4 —— }

{




Miames s.setPreviewCallback( 11 1);
Mi a2 stopPreview();
WCamera.releasel );

-.I.'. 1 ™ a

¥

{I.i' O == )
Camera.Parameters params = camera,getParameters{);

i=h imo = params.getPreviewSize() .. 070;
© o = params.getPreviewsize().h- 2013

wlrnap = Bitmap.createBitmap(. L0 l0a,
Ritmap.Config. 400 505);

1

decodeYIN428SP{nRGaDat 5, data, wWidlh ima, nergnt Ama);
1t map . setPixels( nRGEData, @, width _ina, 8, B, widin_ims

mHalhara = Flwidih ima #* haigh Lma]3

send_data_UDP(};




I0I0 car;

java, io,I0Exception;
java.net.DatagramPacket;
java.net DatagramSocket;
java.net.InetAddress;

vt ioie.lib.api.DipitalOutput;

ipio.lib.api.1010;

© ipio.1lib.api.I0T0Factory;

v jgio.lib.api. PumOutput;
ipio.lib.api.exception.ConnectionLostException;
android.utll.Log;

IOIO Thread Thread
' 10I0 Lolo ;
: i [ ot = Fyl=a;
. PwmOutpuUt serve, MOLON;
s val = 1508, motor_val=1588;

Digiéalﬂutput LA

wi SEring Lao = =
InetAddress coruomalon ]
DatagramSocket =ocietg
String 1p_adaress;
android Activity vain anig
1 2y | = ;

|'.--\.=B;

10I0 Thread{Android_ Activity app, String ip)

L app = app;
{
cpwerdddr = InetAddress.getByName( 1| oodres
Lickat = now DatagramSocket(] ;
}
: . (Exception exception)
{
Log.e(12, s exception);
}
}
tih run{)
{
runf);

(Losied

b




(=135

(sbore ) {ireck;}
oo = IOIOFactory.create(};
¥

inin .waltForConnect();
setup();

(Toux)

loop();
}

(ConnectionLostException e)

(abart ) {hryzks}

{Exception e)

e bl iy e

Log.e{ ’

s 8);
iain Jdisconnect();

el

{ ~iv .waitForDisconnect();

{InterruptedException e) {}

setupl) . . {onnectionlLostException
14 = loiu .openDigitalOutput(4, (-oosc);

¢ = iabo ,openPwmOutput(3, 18e8);
= {rio .openPumOutput(6, 58);

sov L. setPulselidth{1588) ;
o, setPulseWidth (156@)

[] data = coef1ds
data[e] = (.. ) (1);
SLEE P B data. Lengtih;
DatagramPacket packet - . DatagramPacket(data, -i-= 1,
9§82 ) ;




data, ong

h

=1, send({packet);

} -
. (10Exception e) {Log.e( . -
“ loop() o w= ConnectlonLostException
e > 1588 )
{
taowniteffitaed;
}
{
Lo, writef X
}
{ .
-[] datal = patala];
DatagramPacket receivePacket = DatagramPacket{dataz,
i
{ . ,
o kot . raceivef receivePacket) ;
1
vzt (Exception e) {}
[] data3 = receivePacket.getData();
cpve val = (L) ((data3[@] & exff) << 8 | (data3[1] & 8xff));
muter vl o= {0) ({data3[2] & @xff) << 8 | (data3[3] & axff));
sorve . setPulseWldth{=orvo vial);
Lt wsetPulsewidth(roros val);
} -
. {Exception e) {Log.e( F s 2);i}
| abort()
caryo,elose();
c.elosel);
wt.elosel);
( I: N e :l{
10 Jdisconnect();
}




carl.T0I0 <ar;

android ., hardware.SensorManager;
android.view.SurfaceViiew;

A Main_thread .- Thread
{
surfaceView parent_context;
SensorManager msensorManager = o i
Cam thread the_cam;
Sensors_thread the_sensors;
[0I0 Thread ioio thread_;
String ip_address;
android Activity the_app;
Main thread{Android_Activity app, surfaceview v, SensorManager
string ip)
{
bt
parent_context = v;
msensorManager = m;
ip_address = ip;
the_app = app;
the _cam = Cam_thread(parent_context,ip address};
the_sensors = .._Sensors thread{mSensorManager,ip address);
ioio thread = . IOLO_Thread(the_app, ip _address);
}
L corund)
{
jolo_thread_.start(};
the_cam.start_thread();
}
i stop simu{}
{
the_cam.stop_thread()};
the_sensors.stop_thread();
ioio_thread_.abort();
}




. vo_IDEO cars

java.net . DatagramPacket;
I java.net.DatagramSocket;
© java.net,InetAddress;

. android. hardware. Sersertistensp:
android. hardware.SensorManager;

android.util.Log;
( ) .
Sensors_thread Lapspirlistepen
Str'ing Laf = 3
Android Activity porenl coptedt;
Inetaddress suolwsciddrg
DatagramSocket - i)
T L R a .:‘J"J_
0, 1.0y Oy DAy Ay & Tzohg
i
SansorMansger mhenzanmanagar = LLF
String 1p addressg
1 semsors_thread{SensorManager sm, String ip)
{
S B
HsarMar :_' it = Em;
o i = ip;
{
cervechddr = InetAddress.getByName( [ oo
oclet = 4= DatagramSocket();
1
o (Exception exception}
i
Lag.el =2, , exception);
}
1
1ot stop thread()
{
sehet.closel);
¥
) send_data_UDP()
{

I
— e
B g Ty
T

e B i
Ram wme e




}
send_data_UDP();}}

= (avart ) (2 A5
& (=hizr) oy AYZ
= (cuerr) {7A)s
=[] data = ¢ [1z];
data[@] = (1) ( I »» B);
datafl] = (=0i0) 1= 0f
datafz] = ( A iy 0 x> B);
data[3] = (L7 °) L 05
data[a] = ( w1=) {1z O »» 8);
data[5] = ( ) ;
data[6] = (. o) (L= 4 >> B);
dataf{7] = ( ) BRE
datal8] = (= -} (iv 4 2> 8);
data[9] = () v A
data[18] = () (1= A >> 8);
data[11] = ( } 3
{
i = data. th;
Datagrampacket packgt - DatagramPacket(data,
I, 9001);
i .send{packet);
} rwion (Exception e)
Log.e{ oy i B);
}
}
' . (Exception exception)
{
Log.e{lag, , exception});
¥
b
onAccuracyChanged( ' sensor, accuracy) {}
ieg pnSensorChanged( sensar, [] values)
{
se {1ired)
{
[sensnr == SensorManager.. romy {
= values[@] *188;
= yalues{1] *188;
= wvalues[2] *1ie8;
1
{sensor == SensorManager. oAnly ACCELEROMETERY:
. L = yalues{8] *188;
= valuesf1] *16@;
= values[2] *188;
3




Seript PC

. pc.udp;

© java.io.ByteArrayInputStream;
java.ic.IDException;
java.lang.Runnable;
java.lang.Thread;
java.net.DatagramPacket;
java.net.DatagramSocket;
java.net.InetAddress;

i cam_thread_UDP st s Runnable
{
n = a;
CAR_GUT 3
Thread 1 ;
i T 5 = 5;
ok i AFE = 145@;
: cam_thread UDP(CAR_GUT gui)
{
ste = gui;
{
{ = =5 Thraad{iii<);
t.atart();
h
g (Exception e){e.printStackTrace();}
}
i rund )
{ .
system. 7u( .printlng )i
handleConnection UDP(};
1
; handleConnection UDP{}
{
current_frame = -1;
slicesStored = 8]
+[] imageData = .
DatagramSocket socket= ;
{
Inetaddress serverAddr = InetAddress.getiocalHost(};
system, o .printin( +
sarverdddr . getHostAddress());

socket = - -+ DatagramSocket{2060, serverAddr);
wote[] buffer = gt [CA TAGRAM M&% STZE];




DatagramPacket packet = - DatagramPacket(buffer,

buffer. Lengtii);
o ()
1
socket.recelve{packet);
e [] data = packet.getData();
frame_nb = { . )data[8];
nb_packets = (.. )data[1];
- packet_nb = (. !)datal2];
size packet = (1 ) ((data[3] & @xff) << 8 | (data[4]
B Bxff));
{(packet_nb==8) && (current_frame != frame_nb)}
{
current frame = frame_nb;
slicesStored = 8,
imagebata = == .. 'v[nb_packets * D074 Mdx 1005
}
LI {frame_nb == current_frame)
i
system.orraycopy(data, fcalb) il
imageData, packet_nb * D174 tax Sisf, size packet);
slicesStored++;
}
¢ (slicesStored == nb_packets)
%

ByteArrayInputStream bis =
ByteArrayInputStream({imageData);

}

«.set_image{bis);

} {I0Exception &)

{
a,printStackTrace();
socket.close();

}




©_pe.udp;

javs.io.ByteArrayInputStrean;

ot java.io.I0Exception;

v | org.newdawn. s1ick .GameContainer;
org.newdawn,slick.Graphics;
org.newdawn.slick.Image;
org.newdawn.slick.Input;

. org.newdawn.slick.SIickException;
org.newdawn. s1ick . UnicodeFont;
org.newdawn, slick.font.effects.ColorEffect;

. org.newdawn.slick,opengl. Texture;
org.newdawn.slick.opengl.Textureloader;
org.newdawn.slick.state.BasicGameState;
org.newdawn.slick,state,StateBasedGame;

: CAR_GUI 1 BasicGameState
{
Ty = 2;
UnicodaFont yront, uFontl;
. [mage lagn, imd o, imo downs ima lefti, lma rights
BytefrrayInputsTream 15
Texture ths texture;
GameContainer (Lo contal 5
¥ 37ty ¥ » H
- col o= 1508;
cam_thread UDP «an threod;
sensors_thread _UDP =cnsocs thecud)
ioio thread UDP (010 thrpady
getID() {
}
( )
W init(GameContainer container, StateBasedGame game)
SlickException

{




String fontPath = H

1t = oz UnicodeFont(fontPath , 58, -0l jH
iront  addAsciiGlyphs();
wont . addGlyphs({ fontPath) ;
r.getEffects().add( ColorEffect{java.awt.Color, . =});
i loadGlyphs();
pbnet s = o0 UnlcodeFont (fontRath , 28, PO ZXs
whent 2 addAsciiGlyphs();
uront ., addGLyphs{fontPath) ;
Pont.getEffects().add( - ColorEffect{java.awt.Color, i)};
JJ1oadd@lyphs();
sy = ow Image( H
m up = i Tmage( jH
| A Fi k] ,:--..'! = % IMEE{ ];
i e Image( )i
by = v Image( Y;
i.setalphal (! } a.5);
ha oownosetAlphall fios) BU5);
iz 1edt .setalphaf ( ) 8.5);
a ripntosetAlphall ro=t) 8.5);
raw thread = o cam_thread UDP{:"i=);
apcors thread = oo sensers_thread UDP(- 0 ),
heead = o0 doio thread _UDP{: = );

render (GameContainer container, StateBasedGame game, Graphics g)

{
(Ffbis d=ne? 1)
{
th swture = TextureLoader.getTexture( 4 2 1
Lhe0. setRotation(99);
topn.setTexture (s Ler 8
} - (I0Exception e) {e.printStackTrace(};}
Lt ant . drawstring(75, 58, | )3
g.drawImage{ .n0,175-( Gpo.getWidth()/2),268 -(looo.getHeipht()/2));
uFnnT . drawString( 350,425, + + +

+ S




oot drawstring (558,425, “+ +
+ 2 0)3

Eart . drawstring (448, 58, }i
g.drawlmage( v 100,568,158);
E.drawImage( i (own,500,258);
g.drawlmage( no lo07,450,200);
g.drawImage( no o igl,550, 208);
Font oL drawString (48,425, )i
st e drawstring (48,458, +
t 15
(LETT == Y v left.setAlphal({-" ) 1.8);
{
{HIGHT == +iue) 12 lzh! osetAlpha(( o) 1.8);
{
vz left;setAlpha( (i wsn) @.5);
na ripnt.setAlphal (7 io=t) 8.5);
}
}
TP = ) ima cr.setAlpha{( .~ 1) L.8);
{ |
{. T Y — } i ol _Setﬁlpha{{ hr } 1-&);
{
i .setAlphaf { ) 8.5};
mur.setAlphal (o1 ) 8.5);
¥
} =
ntl . drawstring (35,325, #: TOTG Thresdis
Funt ) drawString (558,325, + 1046 thread . h

: set_image{ByteArrayInputStream b)

=h;

set_sensors_values{' o x 02, "o y 023, » z_D2,
t Z_A2)

% 02;
¥_02;
Z 02;
n_A2;
_AL;
z AZ;

Bojlonopomon

1 oK_AZ,




uvpdate{GameContainer container, StateBasedoame game,

n

Input input = container.getInput{);

. (input. isKeyDown(Input.*:: :) ~ input.iskeyDown(Input. .
{
(input.isKeyDown{Input..: )]
{
o i
}
{ input.isKeyDown(Input.crv 1))
{
¥
)
(input.isKeyDown(Input./ v »} ~ input.isKeyDown{Input..
- (input.isKeyDown(Input.:=* 1) B& [0ln==i -}
{
— i _-1-
¥
{input.isKeyDown{Input.«r\ 5) && Urs='2l.1)
{
}
s
keyPressed( key, L o

(key == Input.: 7' cocAri)System.exit(@);

delta}

7))

))




S _pe.udpy

java.net,DatagramPacket;
java.net.DatagramSocket;
java.net.InetAddress;

ipic thread UDP 7ol o+ oo Runnable
CAR: GUT csp state;
Thread '
o = 15883
Tor = 15883

otk igio thread UDP(CAR GUI gui)

« = gui;
= vz Thread(ia-s};
tostart();

(Exception e){e.printStackTrace()};}

¢ runt)

{
system.ou o, println{ }i

handleConnection UDP({ };

handleConnection UDP()

DatagramSocket socket= . '';

InatAddress serveraddr = Inetfddress.getlocalHost();
socket = . DatagramSocket(9e€2, serverAddr);

}
. (Exception e){e.printStackTrace(}:}

[] buffer = 1=[1]3
DatagramPacket packet_R = DatagramPacket({buffer, buffer.l o h);
InetAddress IP_phones i

port_phone = -1;

socket.receive(packet_R);




(Exception e} {}

IP_phone = packet_R.getAddress();
port_phone = packet R.getPort();

Systemn. oo’ . printing + port_phone);
( )
( T )
{
{ >1000) =rvo = ) ( - 18);
i
{
( ms=syisie)
: Flaerva €2000) servo = (socrv) (e + 183;
i
{
{ 1= 1588)
{
Flosoryvo<loeB) serva = {1 y (serva + 16);
s serve = (s7urt) (serye - 10)3
}
}
3
{ H 4 )
{
= 1958;
¥
{
{ il == :I
{
) =1400;
}
{”
= ﬂ‘;
}
}
o (port_phone > -1)
{
ao[] data2 = o [41;
dataz[a] = {ivt2) ( 3> B);
data2[1] = { ') = :
dataz2[2] = ( 34 AR50 - 1
data2[3] = (o05) notor)

p = datad.lengti;




DatagramPacket packet S = .. DatagramPacket(data2, -
IP_phone, port_phone);

{
socket.send{packet_5);
}
(Exception e){e.printStackTrace{);}
}
{
Thread.sieep(1@);

{InterruptedException e} {e.printStackTrace(};}




;o pr.udp:

org.newdawr .slick. AppGameContainer;
3 org.newdawn . slick.GameContainer;
Jeoce s org.newdawn.slick.S1ickException;
s org.newdawn.slick . state.StateBasedGame;

g : Maim GUI -¢v:noe StateBasedGame
{
CAR_GUI car_state;
" Main GUI{)
{
Tk ¢ )i
i stafe = CAR_GUI();
1

initStatesList(GameContainer container) {
addState{car =1a1e0);

main(string[] argv) {

AppGameContainer container = . AppGameContainer( .

Main_GUI());
container,setDisplayMode(7€8,546,  © );
container.start();
} (5lickException e} {
e.printStackTrace();




pc . udp:
java.io.I0Exception;
. java.lang.Runnable;
- dava.lang.Thread;
java.net.DatagramPacket;
s java.net.DatagramSocket;
= java.net.InetAddress;

i sensors_thread UDP .. #i: Runnable
1
- Ly Wy £ e ] 2 3
CAR.GUI tar state;
Thread ;
_ sensors_thread UDP{CAR_GUT gui}
{
{
o= oo Thread(:i:);
t.start();
}
2 (Exception e){e.printStackTrace();}
ctate = pgui;
}
bt rung)
{
system. oo f.printlng );
handleCornection UDF{};
}
. .\ handleConnection_UDP({)
{
DatagramSocket sockets: %
{
InetAddress serverAddr = InetAddress.getlocalHost();
socket = - DatagranSocket(9e@l, serveraddr);
[] buffer = vei[12] 5
DatagramPacket packet = . DatagramPacket{buffer,
buffer. lansth);
' kg
{
spcket.receive({packet);
v+ [] data = packet.getData();
nb = (o) ({data[e] & exff) <« 8 | (data[1] &
exff));

= (-t )nb f 188;

nb = (0t ((data[2] & Bxff) << B | (data[3] & exff));
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