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1.Bagaimana membuat robot pemadam api dengan 1. Perancangan Sistem dan 2. Perancangan Perangkat 3. Inisialisasi Koneksi:Untuk 4. Pergerakan Robotino 5. Streaming Citra : Untuk 6. Pengolahan Citra : Metode 7. Trajectory Planing Proses pengujian dilakukan dengan tiga tahap yaitu
menggunakan metode pengolahan citra digital dan Blok Diagram Sistem Lunak kendali Robotino digunakan Robotino memiliki sistem menampilkan datacitrayang  utama yang digunakan pada  Robotino bergerak sesuai penguiian proses color filtering yaitu membedakan
flame sensor ? Robotino akan melakukan OpenRobotinoAPI ( pergerakan omnidirectional  sudah tersimpan pada proses pengolahan citra dengan koordinat yang telah api dengan citra api, pencerminan api dengan
2. Bagaimana citra digital mengenali objek api serta pergerakan dengan berputar  Dalam perancangan Application Programming drive dimana terdapat 3buah  Iplimage kedalam window dalam aplikasi ini adalah ditentukan menggunakan menggunakan kaca dan bola-bola berwarna sebagai
membedakan dengan objek di sekitarnya ? 360 derajat guna mendeteksi  perangkat lunak, compiler Interface) yaitu library roda yang digunakan untuk baru digunakan prototipe color fitering. Dalam proses ~ metode hough transform pengecoh sistem, setelah dilakukan pengujian
3. Bagaimana sensitivitas flame sensor terhadap jarak keberadaan api, setelah yang digunakan adalah aplikasi programming yang menggerakan Robotino fungsi pada library OpenCV color filtering untuk circle, yang mencari ttik temyata citra api tidak terdeteksi oleh proses color
sensor dengan api gambar api tertangkap oleh Microsoft Visual C++ 2008, dibuat khusus untul yaitu ( melakukan tengah dar citra api. filtering dan sistem hanya mendeteksi api
kamera Robotino akan Untuk library yang digunakan ~ Robotino, yang diciptakan char *name, const CvATT * L E— sungguhan, sedangkan bola-bola berwarna tidak
bergerak menuju lokasi api pada pengolahan citra yaitu untuk mempermudah user image). tanpa terpengharuh terdeteksi oleh pengolahan citra. Pengolahan citra
tersebut, setelah jarak yg library OpenCV v2.1 dan dalam membuat program ————— intensitas cahaya digunakan hanya mendeteksi pencerminan api dari kaca
flame librar pada Robotino. Library ini ruang warna HSV (Dhiemas, Penguiian kedua adalah pengujian jarak maksimum
detector akan memastikan digunakan untuk memungkinkan akses penth 2011), maka diperlukan yang dapat dijangkau robot dalam mendeteksi api,
bahwa gambar yang mengintegrasikan Robotino terhadap sensor dan proses konversi citra dari setelah dilakukan pengujian sistem sudah dapat
tertangkap oleh kamera dengan PC. ruang warna RGB ke ruang bekerja dengan baik dan jarak maksimum yang
tersebut benar sebuah K warna HSV. dapat dijangkau oleh robot adalah
dengan PC melalui jaringan 5SS 1.5 meter. Pengujian ketiga adalah pencatatan
TCP atau UDP menggunakan waktu yang dibutuhkan robot dalam mendeteks api,
media wireless. bergerak mendekat, dan memadamkan api sesuai
——————— dengan percobaan yang dilakukan maka dapat
diambil ata-rata waktu yang dibutuhkan adalah 28
detik.
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