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ABSTRACT 

 

 

 

Nowadays, technology grows rapidly including the development of the robot. This 

project will explore the technology behind vision-based application to control the 

movement of the robot. The aim of this project is to develop the vision-based line 

following robot. The robot will detect and follow the line image that will be captured 

by a camera attached to the robot. Camera that used to capture line image is mounted 

on the top of the robot.  Moreover, combination of hardware and software plays an 

important role along this project. Therefore, one of the objective of this project is to 

use the C++ platform and Visual Basic to process the line image. The line image had 

to be process through a series of functions to convert into a binary form. Meanwhile, 

Micro C is used to process the output from Visual Basic so that Microcontroller 

(PIC) can read the instruction. Once the microcontroller received signal from the PC, 

it will actuate respective motor in order to make the robot move along the line. 
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ABSTRAK 

 

 

 

Saat ini, teknologi berkembang pesat termasuk pembangunan robot. Projek ini akan 

menjelajah teknologi aplikasi berasaskan visi untuk mengendalikan gerakan robot. 

Tujuan dari projek ini adalah untuk membangunkan garis visi yang berpusat robot 

berikut. Robot ini akan mengesan dan mengikuti garis gambar yang akan ditangkap 

oleh kamera yang melekat pada robot. Kamera yang digunakan untuk menangkap 

gambar garisan yang telah dipasang di bahagian atas robot. Selain itu, gabungan dari 

peranti keras (hardware) dan peranti lembut (software) memainkan peranan penting 

di sepanjang projek ini. Oleh kerana itu, salah satu tujuan daripada projek ini adalah 

menggunakan landasan C + + dan Visual Basic untuk memproses gambar garisan yg 

telah ditangkap. 

Gambar garis harus melalui proses siri fungsi-fungsi untuk menukarkan ke dalam 

bentuk binari. Sementara itu, Micro C digunakan untuk memproses keluaran (output) 

dari Visual Basic sehingga Microcontroller (PIC) dapat membaca arahan yang 

ada. Setelah microcontroller menerima isyarat dari PC, maka akan mendorong motor 

masing-masing dalam rangka untuk membuat robot bergerak sepanjang garis. 
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