
ABSTRACT 

 

Robovision is a robot that has a sensor in the form of the human senses such as vision. 

To be able to produce a robovision, it is necessary to merge the technologies of robotics 

and computer vision technology. At this research line follower robot prototype is used as 

its hardware by applying image processing. The application of image processing aims to 

obtain data that give instructions to the robot via a microcontroller. Microcontroller will 

execute the data transmitted from the laptop to find out the response action prototype 

robot. 

At the end of this task has been developed and built a prototype robot as a medium of 

learning and simulation. System development method used is prototyping method with the 

stage of identifying the basic needs of users, develop a prototype, using a prototype, refine 

and improve the prototype. The programming language used was C language, while the 

microcontroller used is ATMega8535. Another device is the webcam that functions as a 

sensor. 

The robot detects the passage of lines and colors of red, green and blue by using a 

webcam and image processing. The results of the detection data that is transmitted to the 

microcontroller. Microcontroller executes the data and give commands to run and control 

the speed of DC motors, LED light and buzzer sounds. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



ABSTRAK 

Robovision merupakan robot yang memiliki sensor berupa indera penglihatan seperti 

manusia. Untuk dapat menghasilkan suatu robovision, maka diperlukan adanya 

penggabungan antara teknologi robotika dan teknologi computer vision. Pada penilitian ini 

digunakan prototype robot pengikut garis (line folloiwer robot) sebagai perangkat kerasnya 

dengan menerapkan pengolahan citra (image processing). Penerapan pengolahan citra 

(image processing) bertujuan untuk memperoleh data yang memberikan perintah kepada 

robot melalui mikrokontroler. Mikrokontroler akan mengeksekusi data yang ditransmisi 

dari laptop untuk mengetahui aksi respon prototype robot. 

Pada tugas akhir ini telah dikembangkan dan dibangun sebuah prototype robot sebagai 

media pembelajaran dan simulasi. Metode pengembangan sistem yang digunakan adalah 

metode prototyping dengan tahapan mengidentifikasi kebutuhan-kebutuhan dasar pemakai, 

mengembangkan sebuah prototype, menggunakan prototype serta memperbaiki dan 

meningkatkan prototype. Adapun bahasa pemrograman yang digunakan adalah bahasa C, 

sedangkan mikrokontroler yang digunakan adalah ATMega8535. Perangkat lain adalah 

webcam yang berfungsi sebagai sensor. 

Robot mendeteksi lintasan berupa garis dan warna yaitu merah, hijau dan biru dengan 

menggunakan webcam dan pengolahan citra (image processing). Hasil pendeteksian 

tersebut adalah data yang ditransmisi ke mikrokontroler. Mikrokontroler mengeksekusi 

data tersebut dan memberikan perintah untuk menjalankan dan mengatur kecepatan motor 

DC, menyalakan LED dan membunyikan buzzer. 
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