tersebut harus mengscu pada p
mbﬂtmwmﬁmwmtmbm
dalah framewerk open sowve yang popil
Batizan robot. RﬂSmmynﬁ:m:ehmpulm
dﬂPﬂ ~digunakan untuk  mengimplementasikl

F.ﬂsjuga.
mengembangkan

Saat i ROS terbagi menindi dii 05 | dan ROS 2. ROS |
adalsh versi yang lama sedangkan ROS 27 ersi terbaru yang modemn dun
lebih aman [2]. Alasan penulis mengambil ROS1 schagm objek penelitian adalsh
karena ROS | tercatst masih akiif dipunoksn dan dikembangksn, Berdasarksn
dots, ROS | masih mengalami pembaruun versi poda akhir tahun 2020 [3],
Artinya, ROS | masih aknf digunakan don dikembangkan hingga saat ini. Selxmn
itu, artikel dan lterstur online yang membahas tutorial pengembangan robot dan
aplikssi sistem kontrol untuk robot masih menggunakan ROS 1.



Aplikas sistem komrol yang dikembangkon dan berbogn tutonal online
muupun Idemtur yung tersedin sast mm bdak memiliki aspek pengomanan.
Berdasarkon pengamatan penulis, aplikasi-aplikasi terscbut sangat memiliki dua
celah keamannn wang sangal fminl. Celah kesmanan vang pertama adslah
kmn?:uinmn-plihsi:ismknnuﬂdmmbntﬁd:k!ﬂﬁﬁmgidmgm

B implementasi  Client

1. 4 Batasan Masalah
- Program. library, packsge, ot sejemisnya vang  dipakai  untuk
mengimplementasikan  keamanan  adalah library yang telah ads dan
disediakan oleh pengembang ROS.
2 Aplikasi sistem kontrol robot yang digunaken di dalam penelition ini
adnlsh aplikssi berbasis weh.



3. Penpujion keamsnan vang dilakukan adalah pengujian vang bertujuan
untuk menentukan apakoh implementasi keumanan berhasil atan tidak.

1. 5 Manfaat Penelitian
}mmmmmmﬂhbmm
mhm berbasis ROS | dapat
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