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ABSTRAK 

 

  

Pemanfaatan media komunikasi saat ini sangat berkembang dengan 

pesat, komunikasi wireless menjadi andalan dalam melakukan komunikasi saat 

ini dikarenakan fleksibilitas dan mobilitasnya yang tinggi. Realisasi robot yang 

mengikuti objek bergerak menggunakan kamera wireless via wifi dapat 

digunakan untuk berbagai macam keperluan, misal : robot, militer, dan lain-

lain. 

 Pada tugas akhir ini dibuat sebuah perancangan sistem mengikuti objek 

bergerak dengan kamera wireless sebagai sensor menggunakan visual basic 6 . 

Proses diawali dengan pengambilan gambar melalui kamera wireless berupa 

citra berwarna (RGB) kemudian dikonversi ke bentuk gambar grayscale . 

Kemudian dilakukan deteksi tepi pada gambar yang diolah, lalu dilakukan 

perbandingan pola matriks biner acuan dengan pola matriks biner yang 

ditangkap kamera. Setelah itu dilakukan proses mengikuti objek bergerak arah 

vertikal dan horizontal.  

 Robot yang dibangun berhasil mengikuti objek bergerak secara 

otomatis dengan memanfaatkan kamera wireless dan komunikasi wifi. 

Pergerakan yang berhasil dilakukan yaitu maju lurus, mundur lurus, maju 

kanan, maju kiri, mundur kanan, dan mundur kiri. 
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ABSTRACT 

 

 

Utilization of communication media today is growing rapidly, wireless 

communication become a mainstay in the current communication because have 

flexibility and high mobility. Realization of robot following a moving object 

using a wireless camera via wifi can be used for any purpose, example : 

robotic, military, etc. 

 In this final project, there is a realization system of robot following a 

moving object using a wireless camera for sensor using visual basic 6 . This 

process started with taking of the picture through wireless camera on RGB 

form, then convert to grayscale form. After that, the picture was detected by 

edge detection, further, the pattern of matriks biner actual will be compare with 

pattern of matriks biner reference through wireless camera. Then process of 

following the moving object with horizontal and vertical direction will be 

running.  

 Successfully built a robot that automatically follow a moving object by 

using a wireless camera and wifi communication. Movement which 

successfully done that is straight forward, straight backward, forward right, 

forward left, backward right, and backwards left. 
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