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ABSTRAK
Penelitian ini bertujuan pembersih lantai berdasarkan
warna noda me i erdiri atas empat
komponen uta ebcam berfungsi
sebagai pendetcl 51 noda yang akan.e : “berfungsi sebagai
pengontrol Mo ' erfung : rak robot serta
pembersih lantai. A""{,-ﬂ:-. i tai berdasarkan
#» =

warna noda yai ;  derigai i »agai input robot.
Untuk mendeteksi warn : ) atching untuk
mencocokkan warna has , ) template. Data
yang didapat dati uji coba robot n¢mbe anfaatkan metode
template matching untuk mendgteksi t S cbagai penggerak
robot dan pembersih noda denfiah | i esar 80%. Robot
dapat membersibKan n I ek da pada saat noda
berukuran 1 cm pai noda ura
cm? maka robot meémb ' emb sihan noda.

Kata kunci: robot
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ABSTRACT

Pi. This robot ispbuitt-wi i €of nent: Wi Bhld;gq%a Spberrs Pi as controller,

webcam as stain detector;- and Motor DC as
e T s

robot’s mob1hz]r and floor cleaner. In.erderfo robot able to clean the floor based

on stain color, which are blag ZEcen, Wil ebcam as t pbot’s input. To
detect stain color, templat ‘-“‘:ﬁ‘tﬁﬂﬂ he webcam input’s color
with template’s| stain co t o1 ':I& f robot’s cleaning by

utilizing template matchi the stains; and Motor DC as robot’s
mobilizer and stain clena 0%. Each one cleaning
process, the rob F is able to clea m? to 16 cm?. When the
stain is larger than 1 6 cm?, then fobot ne [ I process to completely clean
that stain. : 3

Keywords: robo’phe beam, temp!
F&%
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