










vi 

ABSTRAK 

Projek ini diimplimentasi menggunakan teknik penglihatan komputer yang 

dibina melalui bantuan Lego Mindstorm sebagai platform. Misi utama projek ini adalah 

untuk membina robot yang bergerak daripada binaan komposisi Lego Mindstorm yang 

berkebolehan untuk 'menangkap' sebuah lagi robot yang sedang bergerak. lni dilakukan 

dengan memindahkan 'frame' daripada kamera yang dipasangkan pada robot yang 

diprogramkan untuk 'menangkap' robot yang satu lagi dan dihantar pada komputer 

untuk dianalisa menggunakan pengesan warna atau teknik penglihatan komputer. Proses 

penghantaran data itu dilakukan oleh kamera yang terletak di atas bahagian robot yang 

diprogramkan untuk ' menangkap'. Projek ini menggunakan program aturcara C sebagai 

algoritma untuk pergerakan dan fungsi 'sensor' dan perisian RoboLab sebagai antara 

muka untuk kamera. Projek ini boleh diaplikasikan kepada sistem keselamatan gudang 

bagi mengesan pergerakan imej asing. 
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ABSTRACT 

This project implements using a computer vision techniques on the LEGO­

MINDSTORMS platform, the goal of this project was to built moving Lego platforms 

(i.e. cars) and to establish a pursuit of one car after another car, this is done by 

transmitting frames from the camera onboard the persuiting car to a PC, analyzing each 

frame using color detection and other computer vision techniques thus locating the 

chased car, and transmitting movement commands, to the persuiting car. The Bricx 

Command Center (.nqc) programming language is used to develop the whole movement 

of both car, as well as the sensor and to be specific Robolab is used to build-up the user 

interfaces for camera to interact between the users and outside. This project can be 

applied to a security system in a warehouse. 
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