RANCANG BANGUN APLIKASI PENGONTROL ROBOT
BERBASIS AUGMENTED REALITY

SKRIPSI

Disusun Oieh :

| KOMANG TRIPAYANA
09.12.518

PROGRAM STUDI TEKNIK ELEKTRO §-1
KONSENTRASI TEKNIK KOMPUTER
FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALANG
2013




LEMBAR PERSETUJUAN

RANCANG BANGUN APLIKASI PENGONTROL ROBOT
BERBASIS AUGMENTED REALITY

SKRIPSI

Disusun dan Digjukun &W&Faﬁ‘m Svarat Unruk Memperoleh
(reizr ,sayﬁmﬂmi M Mﬁ"—n

Mnlﬂi :
IHMG TRIPA ANJE E X
NIML09I2SIS S N,

A

Tem bimbing I

M. Ibrahim Ashari, ST, MT
NIP.P. 1030100358

PRODI TEKNIK ELEKTRO 5-1
KONSENTRASI TEKNIK KOMPUTER
FAKULTAS TEKNOLOGI INDUSTRI
INSTITUT TEKNOLOGI NASIONAL MALAN ;
2013

.'.‘-3
e
<3
= g
g
= xf
S
|

o =
= -
-
[+




RANCANG BANGUN APLIKASI PENGONTROL ROBOT BERBASIS
AUGMENTED REALITY

I Komang Tripayana (09.12.518)
Dogen Pembimbing : M. Ibrahim Ashari, ST, MT, Bima Aolia Firmandani, 5T
Jurusan Teknik Elektro 5-1. Konsentrasi Teknik Komputer
Faknltas T'eknobogi Indostrr, Instin Teknologi Wasional Malang
Tin. Raya Karanglo Km 2 Malang
Email; ripayanaddifvahoo.com

ABSTRAK

Sistem Pengontrol memberikan alternatif’ bagi manusia dalam menggerakkan
atau mengendalikan suatu sistem dari jarak jauh. Sensor accelerometer pada smartphone
kini telah banyak dimanfaatkan menjadi sebuah pengontrol dengan memanfaatkan
sumbu X,Y dan Z. Bluetooth merupakan salah satu teknologi yang memungkinkan dna
perangkat saling berkomunikasi secara nirkabel. Robot beroda merupakan salah saru
contoh robol yang dapat dikendalikan.

Aplikasi ini memanfaaatkan webcam dan ARToolkit library untuk menirukan
sensor accelerometer pada smartphone. Dalam melakukan pengontrolan terhadap robot
beroda ini, aplikasi yang dibangun dapat melakukan pengendalian robot dengan
mengirimkan perintah untuk bergerak maju. mundur, ke Kiri dan ke kanan.Dengan
adanya aplikasi ini diharapkan membuktikan bahwa augmented reality dapat melakukan
kendali terhadap sebuah robot beroda, dan juga aplikasi ini dapat digunakan sebagai alat
bantu riset tim Robot ITN Malang.

Dari hasil pengujian konsep augmented reality dapat diterapkan sebagai
pengontrol sebuah robol beroda. Pada kondisi kekurangan cahaya ( malam hari / lampu
ruangan ) dan dengan rentang jarak yang cukup jauh antara marker dengan kamera
aplikasi sulit melakukan deteksi marker dengan baik. Data yang dikirim berupa
karakter, schingpa pergerakan kccepatan robot masih sulit untuk di control. Marker
diceak pada kertas yang tebal agar lebih mudah saat mendeieksi. Marker yang
berukuran 40mmx40mm, jarak optimal agar aplikasi pengontrol robot dapat mendeteksi
marker dengan baik vakni antara 15- 60 ¢m dari posisi kamera / webcam,

Kata kunci: Augmented Reality, Robot, Accelerometer.
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BAB 1
PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Augmented Reality adalah teknologi yang menggabungkan benda maya dua
dimensi dan ataupun tiga dimensi ke dalam sebuah lingkungan nyata tiga dimensi lalu
memproyeksikan benda-benda maya tersebut dalam waktu nyata (real time) . Tidak
seperti realitas maya yang sepenuhnya menggantikan kenyataan, namun Augmented

Reality hanya menambahkan atau melengkapi kenyataan.

Robot adalah sebuah alat mekanik yang dapat melakukan tugas fisik, baik
menggunakan pengawasan dan kontrol manusia, ataupun menggunakan program yang
telah didefinisikan terlebih dulu ( kecerdasan buatan ).

Sensor accelerometer adalah sebuah sensor vang dapat mengukur percepatan,
mendeteksi dan mengukur getaran ( vibrasi ) dan mengukur kecepatan akibat grafitasi,
Pada awalnya sensor accelerometer pada smartphone dimanfaatkan untuk merubah
tampilan dari landscape ke portrait pada layar atapun scbaliknya,

Dengan adanya sensor accelerometer pada smartphone, kini telah banyak
dikembangkan aplikasi yang memanfaatkan sensor ini, seperti game yang terdapat pada

smartphone yang menggunakan sensor accelerometer sebagai controller.

Pemanfaatan sensor accelerometer pada smartphone telah banyak dikembangkan
dan dimanfaatkan sebagai controller robot.

Dari pembahasan diatas, peneliti tertarik untuk memanfaatkan dan

menggabungkan teknologi augmented reality demgan sensor acceleromerer dan
mengemukakan sebuah ide “RANCANG BANGUN APLIKASI PENGONTROL
ROBOT BERBASIS AUGMENTED REALITY™ dengan harapan dapat menjadi
pengganti sensor accelerometer pada smartphone yang digunakan sebagai pengontrol
robot dan juga dapat menjadi aplikasi yang membatu tim robotika ITN Malang dalam

melakukan riset-risetnya.




1.2. Rumusan Masalah
Apakah konsep Augmanted Realify dapat digunakan sebagi pengontrol robot?

1.3, Tujuan
Adapun tujuan dari pembuatan program aplikasi Augmented Reality sebagai
pengontro] robot adalah sebagai berikut :
1. Pemanfaatan dugmented Relaity sebagai pengontrol robot.
2. Menunjukan bahwa konsep Augmented Reqlity dapat diterapkan sebagai

pengonirol robot.

1.4. Manfaat
Aplikasi ini nantinya dapat dimanfaatkan sebagai alat buntu riset tin robotika

Elekiro ITN Malang.

1.5. Batasan Masalah
Agar pembahasan dalam penulisan ini lebih terarah dan mencegah adanya

perluasan masalah dan pembahasan yang terlalu kompleks, maka penulis membuat
batasa masalah yang akan dijadikan pedoman dalam pelaksanaan tugas akhir yaitu :

1. Tidak membahas proses pembuatan acceikis

2. Tidak membahas perancangan robot.

3. Tidak membahas module komunikasi robot dengan controller.

4. Jarak maximum robot dengan controller adalah 10m.

5. [Jver harus sejajar dengan robol.

1.6. Metodelogi Penelitian
Metodologi penelitian yang digunakan oleh penulis dalam pengumpulan data
adalah:
1. Studi literatur
Pengumpulan data yang dilakukan dengan mencari bahan-bahan
kepustakaan dan referensi dari berbagai sumber sebagai landasan teori yang ada

hubunganya dengan permasalahan yang dijadikan objek penelitian.




2. Analisa Kebutuhan Sistem
Data dan informasi yang telah dipercleh akan dianalisa agar didapatkan
kerangka global yang bertujuan untuk mendefinisikan kebutuhan sisiem dimana
nantinya akan digunakan sebagai acuan perancangan sistem.
3. Perancangan dan Implementasi
Berdasarkan data dan informasi yang telah diperoleh seria analisa
kebutuhan untuk membangun sistem ini, akan dibuat rancangan kerangka global
yang menggambarkan mekanisme dari sistem yang akan dibuat dan di
implementasikan ke dalam sistem.
4. Eksperimen dan Evaluasi
Pada tahap ini, sistcm yang telah selesai dibuat akan diuji coba, yaitu pengujian
berdasarkan fungsionalitas program, dan akan dilakukan koreksi dan
penyempurnaan program jika diperlukan,

1.7. Sistematika Penulisan
Untuk mempermudah dan memahami pembahasan penulisan skripsi ini, maka
sistematika penulisan disusun sebagai berikut :
Bab1 : Pendahuluan
Berisi Latar Belakang, Rumusan Masalah, Tujuan Peneliian,
Pembatasan Permasalahan, Metode Penelitian dan Sistematika
Penulisan.
Bab II : Tinjauan Pustaka
Berisi lentang landasan teori mengenai permasalahan  yang
berhubungan dengan penelitian yang dilakukan.
Bablll : Perancangan dan Analisa Sistem
Dalam bab ini berisi mengenai analisa kebutuhan sistem baik software
maupun fardware yang diperlukan untuk membuatl kerangka global
yang menggambarkan mekanisme dari sistem yang akan dibuat.
Bab 1V  : Pembuatan dan Pengujian Sistem
Berisi tentang implementasi dari perancangan sistem yang telah dibuat

serta pengujian terhadap sistem tersebut.




Bab V : Penutup
Merupakan bab terakhir yang memuat intisari dari hasil pembahasan

vang herisikan kesimpulan dan saran yang dapat digunakan sebagai
pertimbangan untuk pengembangan penulisan selanjutnya.




BAB I
DASAR TEORI

2.1 Pendahuluan
Pada bab ini akan diterangkan mengenai media dan teori penunjang yang
digunakan untuk pembuatan aplikasi. Pembahasan pada bab ini meliputi:
L. Sensor Accelerometer
2. Augmented Reality
3. Robot
4. Visual Basic
5. Visual Studio
6. Bluetooth

2.2 Sensor Accelerometer

Accelerometer adalah sensor yang dapat di gunakan untuk mengukur
percepatan, termasuk percepatan gravitasi bumi : 9.8 m/s2 . Seperti kita ketahui bahwa
percepatan adalah hasil turunan pertama dari besaran keeepatan dan atau turunan kedua
dari posisi. Yang artinya, hanya dengan menggunakan sensor accelerometer kita dapat
membuat alat ukur untuk besaran percepatan, kecepatan dan posisi, baik angular
maupun linear seperti gyroscope, linear acceleration , speedometer . sensor kemiringan,
sensor getaran dsh.

Munculnya Android Smariphone vang telah dilengkapi dengan berbagai macam
sensor memungkinkan kita untuk membuat sendiri sebuah Handled Instrument yang
multi fungsi, ditambah lagi dengan kemampuannya dalam akses internet
memungkinkan kita untuk menciptakan sendiri sebuah sistem alat ukur dan kontrol
yang dapat di monitor ataupun di kendalikan dari jarak jauh melalw jaringan internet

alaupun hluetooth.




IRaptor 3Gs Android

The Baptor IPhose

Playing Accelerometer 3D Racing Game

Gambar 2.1 Sistem Koordinat Dari Telepon Genggam

Android Smartphone di lengkapi dengan sebuah 3 axis Accelerometer pada
sumbu X, Y dan Z dengan ilustrasi sebagai berikut:

Gambar 2.2 Accelomeler pada Smartphone

2.3 Augmented Reality

Augmented Reality adalah teknologi yang menggabungkan benda maya dua
dimensi dan ataupun tiga dimensi ke dalam scbuah lingkungan nyata tiga dimensi lalu
memproyeksikan benda-benda maya tersebut dalam waktu nyata (real time). Tidak
seperti realitas maya yang scpenuhnya menggantikan kenyataan, namun Auvgmented
Reality hanya menambahkan atau melengkapi kenyataan.

Menuryt Ronald Azuma pada tahun 1997, Augmemted Realify adalah
menggabungakan dunia nyata dan virtual, bersifat interaktif sccara real time, dan
bentuknya merupakan animasi 3D. Yang dimaksud interaktif disini adalah, adanya
interaksi dari wser ke AR tersebut. Schingga ada pengaruh di Augmented Reality
tersebut, seperti misalnya, user menggunakan handphone yang terdapat tombol-tombel




untuk menjalankan atau member efek pada Awgmented Reality. Augmented Reality
seperti ini biasanya ada digunakan Smartphore untuk membuat Game Augmented
Reality yang bersifat Interaktif.

Benda-benda maya menampilkan informasi yang tidak dapat diterima oleh
pengguna dengan inderanya sendiri. Hal ini membual Augmented Reality sesuai sehagai
alat untuk membantu persepsi dan interaksi penggunanya dengan dunia nyata. Informasi
yang ditampilkan oleh benda maya membantu pengguna melaksanakan kegiatan-
kegiatan dalam dumia nyata,

Ada tiga karakteristik yang menyatakan suatu teknologi menerapkan konsep
Augmented Reality, vaitu :

1. Mampu mengkombinasikan dunia nyata dan dunia maya..
2.  Mempu memberikan informasi secara interaktif dan real-time.
3. Mampu menampilkan dalam bentuk 3D ( tiga dimensi ).

Gambar 2.3 Contoh AR
Selain menambahkan benda maya dalam lingkungan nyata, Augmented Reafity
juga berpotensi menghilangkan benda-benda yang sudah ada. Menambah sebuah

lapisan gambar maya dimungkinkan untuk menghilangkan atau menyembunyikan
lingkungan nyata dari pandangan pengguna. Misalnya, untuk menyembunyikan sebuah
meja dalam lingkungan nyata, perlu digambarkan lapisan representasi tembok dan lantai
kosong yang diletakkan di atas gambar meja nyata, sehingga menutupi meja nyata dari
pandangan pengguna.

Sebagai contoh adalah saat pembawa acara televisi membawakan berita, ada
animasi atau objek virfual yang ikut bersamanya, jadi seolah-seolah dia berada didalam
dunia virtual tersebut, padahal sebenarnya itu adalah tehnik penggabungan antara dunia
virtual dengan dunia nyala yang dinamakan dengan Augmented Reality.




2.3.1. Jenis-jenis Augmented Reality
Augmented Reality ( AR ) terbapi menjadi dua macam berdasarkan metode
penggunaannya yaitu Marker Augmented Reality dan Markerless Augmented Reality.

A. Marker Augmented Reality ( Marker Based Tracking )

Merupakan salah satu metode yang memanfaatkan Marker berupa ilustrasi hitam
dan putih berbentuk persegi atau lainnya dengan batas hitam tcbal dan latar belakang
putih. Melalui posisi yang dihadapkan pada sebuah kamera computer, maka computer
akan melakukan proses menciptakan dunia virtual 21D atau 3D.

Gambar 2.4 Proses deteksi Morker

B. Markerless Augmented Reality

Salah satu metode Augmented Reality yang saat ini sedang berkembang adalah
metode "Markerless Augmented Reality”, dengan metode ini pengguna tidak petlu Jagi
menggunakan sebuah Marker untuk menampilkan elemen-elemen digital.

Seperti yang saat ini dikembangkan oleh perusahaan Augmented Reality terbesar
di dunia Total Tmmersion, mereka telah membuat berbagal macam teknik Markerless
Tracking sebagai teknologi andalan mereka, seperti Face Tracking, 3D Object Tracking,
dan Motion Tracking,

2.3.2 Cara Kerja Augmanted Reality

Sistem Augmented Realify bekerja berdasarkan deteksi citra dan citra yang
digunakan adalah Marker. Prinsip kerjanya sebenarnya cukup sederhana. Webcam yang
telah dikalibrasi akan mendeteksi Marker yang diberikan, kemudian setelah mengenali
dan menandai pola Marker, webcam akan melakukan perhitungan apakah Marker




sesuai denpan database yang dimiliki. Bila tidak. maka informasi Marker tidak akan

diolah, tetapi bila sesuai maka informasi Marker akan digunakan untuk me-render dan

menampilkan objek 3D atau animasi yang telah dibuat sebelumnya.

Gambar 2.5 Prinsip kega Augmanted Reality

Untuk lebih lengkapnya, berikut tahapan utama sistem Augmented Reality

tersebut :

IE:

Pertama — tama dibuat terlebih dahulu objek vang akan ditampilkan. Secara
umum objck yang dibuat adalah benda 3D |, foto, video, ataupun animasi yang
dibuat dengan software perancangan objek seperti Google sketchup, 3DMax .
atau dengan Blender.

Setelah objek jadi, maka objek tersebut akan disimpan ke dalam library.
Kemudian setelah itu yang perlu dibuat adalah Marker. Marker adalah sebnah
penanda yang memiliki pola khusus. Marker yang digunakan untuk teknologi
Augmented Reality ini adalah pola kotak dengan standard tertentu. Marker inilah
yang nantinya akan dideteksi olch webcam untuk menampilkan objek. Setelah
itu pola Marker yang dibuat harus disimpan ke dalam library juga agar nantinya
aplikasi yang dibuat dapat membedakannya dengan Marker yang lain. Biasanya
penyimpanan Marker ini membutuhkan bantuan aplikasi lain seperti Marker
generator,

Kedua komponen utama yaitu Marker dan objek tclah jadi. Setelah itu kita
membuat aplikasi yang dapat membangkitkan objek dari Marker yang dibuat
dengan bantuan builder, untuk tugas akhir ini adalah dengan Adobe Flex SDK
vang bersifat open source dan berbasis action seript.

Sekarang saatnya mencoba dengan menghadapkan Marker ke depan webcam.
Akan ada beberapa proses pendeteksian dan pengkalkulasian gambar yaitu :
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»  Get Webeam Image. Webeam mendeteksi seluruh citra yang berada di dalam
lingkupannva. Saat ini webcam berfungsi seperti webcam biasa yaitu
menampilkan gambar seperti kebalikan dari cermin.

CGrambar 2.6 Tampilan webhcam awal

* Process webeam image. Untuk bagian ini webcam mengubah citra yang

terekam dari komposisi warna RGB menjadi grey scale kemudian wama

diconvert menjadi hitam putih

Gambar 2.7 Proses Greyscale Marker
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Gambar 2.8 Process Convert menjadi hitam putih

* Labeling. Setelah it akan ditemukan pola kotak-kotak yang merupakan pola
dasar Marker AR. Dari pola dasar inilah akan dilakukan labeling .

Gambar 2.9 Proses Labelling

» Match up the patterns . Labelling menentukan pola-pola yang kira-kira
dideteksi sebagai Marker. Sekarang akan dilakukan perhitungan dan pencocokan

Marker vang dideteksi dengan Marker di dalam database.
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Gambar 2.10 Match up the patterns

» Jika Marker telah sesuai dengan Marker yang ada didalam database, baru
setelah itu image dirender dan ditampilkan ke dalam dunia maya.

Cambar 2.11 Match up the patterns
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Gambar 2,12 Hasil Render objck

2.4. Robot

Robot berasal dari bahasa Czech, rebota, yang berarti pekerja. Pada dasarnya
robot dibuat untuk mendukung dan membantu pekerjaan manusia,scperti yang banyak
terlihat dibidang industry dimana robot dapat meningkatkan hasil produksi 13ndustry.
Kata robot diperkenalkan dalam bahasa inggris pada tahun 1921 oleh Wright Karel
Capek dalam salah satu drma satiristiknya, R.U.R (Rossum’s Universal Robots).

Sedangkan pengertian robot adalah system atau alat yang dapat berperilaku atau
meniru perilaku manusia dengan tujuan untuk menggantikan dan mempermudah
kerja/aktifitas manusia.Awal muncul tubot dapat diketahui dari bangsa yunani kuno
yang membual patung yang dapat dipindah-pindahkan . Sekitar 270 BC. seorang
insinyur Yunani membuat dengan komponen yang dapat dipindahkan.Tahun 1941,
barulah istilah robotics digunakan dalam teknologi robot oleh penulis fiksi ilmiah Isaac
Asimov. Dia juga memprediksi akan munculnya robot-robot 13ndustry canggih dimasa
13ndust, Jika kita lihat hari ini, maka apa yang dibayangkan olehnya terbukti dimana
begitu pesatnya perkembangan robot-robot industry saat ini. Istilah revolusi robot, era
robot sudah menjadi hal biasa untuk menjelaskan perkembangan itu. Robotics diterima
sebagai istilah atau kata untuk mendeskripsikan semua kemajuan teknologi yang
berhubungan dengan robot.
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24.1. Perkembangan Rohot

Ketika Georde Devil dan Joseph Engelberger membentuk perusahaan robot
pertama kali tahu 1956. Devil memprediksi robot akan menjadi bagian penting di
industri sebagai operator pabtik dan membantu pekerja dalam menjalankan mesin-
mesin pabrik. Beberapa tahun kemudian atau tepatnya 1961, General Motor pertama
kali menggunakan tobot untuk pabrik otomotifnya. Robot industri kemudian
berkembang dan mulai banyak digunakan tahun 1980 oleh perusahaan selain otomotif
dimana perkembangan elektronik dan computer membuat robot modem lahir.

Karakuri ningyo, merupakan istilah Jepang yang berarti boneka mekanik atau
automata, diternukan pada abad ke-18 dan 19 Masehi. Di jepang Karakuri dapat dibagi
menjadi tiga tipe ulama yakni:

1. Butai karakuri {(stage karakuri), digunakan untuk keperluan dunia teater

2. Zashiki karakuri (tatami room karakuri). merupakan tipe karalkuri berukuran kecil
dan digunakam sebagai elemen dekorasi ruangan

3. Dashi karakuri (festival car karakuri), digunakan dalam acara atau festival
keagamaan, dengan menampilkannya mitos-mitos tradisional atau legenda-
legenda Bangsa Jepang.

Ketiga jenis karakuri tersebut dinilai telah memberikan pengaruh besar bagi
perkembangan dunia teater Jepang seperti Noh, Kabuki, Bunraku.

Dewasa ini. karakuri pun berkembang menjadi Matsuri karakuri, digunakan untuk
keperluan festival, Kogvo karakuri, digunakan untuk keperluan hiburan seperti
pertunjukan boneka. Zashiki karakuri, digunakan untuk keperluan dekorasi (clemen
dekoratif) dalam ruangan.Saat ini konfigurasi kinematik dikenal sebagai standart lengan
rohot. Terakhir pada tahun 2000 Honda memamerkan robot yang dibangun bertahun-
tahun lamanya bernama ASIMO, serta disusul oleh Sony yaitu robot anjing AIBO).

Robot banyak dibuat oleh industry Riset, universitas, Departemen Pertahanan,
serta institusi besar lainnya sepeti NASA dan SONY. Saat ini hamper scmua industry
manufaktur menggunakan robot, karena biaya oer jam untuk mengoperasikan robot jauh
lebih murah dibandingkan menggunakan manusia Robot pada awalnya digunakan untuk
melakukan fungsi spesifik, misalnya pengecoran, penyoderan, dan lain-lain, Namun saat
ini sudah banyak robot yang melakukan banyak fungsi.
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Bentuk robot seperti manusia tidak lagi diperhatikan meski perkembangan robot
android atau humanoid tetap berlangsung dan mengalami penyempurnaan, Kini robot
adalah pekerja industri atau berupa tangan dan lengan yang dikontrel oleh computer dan
dapat dirubah fungsinya dengan mengedit program robot. Bentuk robot industri ini lebih
dikenal sekarang dibanding robot menyerupai manusia.

Kemampuan robot untuk melakukan gerakan manusia sangat membantu dunia
industri seperti industri mobil, proses pengelasan, perakitan, pemindahan dan banyak
lagi. Gerakan berulang yang presisi adalsh salah satu keunggulan robot daripada
manusia sehingga didapat hasil produksi yang konstan dan standard,

Robot industri harus diprogram untuk melakukan semua step gerakan atau kerja
sebelum ia digunakan. Tahap awal ini bisa disebut merangkai atau membangun pola
berfikirnya robot. Benda kerja harus ditempatnya ditempat yang pasti dan tidak
berubah-ubah selama proses (meski sekarang kemajuan object recognition sudah maju
namun dalam prakteknya benda kerja masih harus diposisikan ditempat yang letap).
Jika benda kerja meleset dari posisinya maka proses akan salah dan robot tidak bisa
mengkoreksinya. Rohot tidak bisa melihat dan mendengar. Dia tidak bisa merasakan
objek dan meprediksi adanya kesalahan dan robot fidak memiliki kemampuan
mengadopsi situasi baru yang lerjadi disekitarnya.

Robot memberikan keuntungan tersendini bagi pekerja industri dan suatu negara
dimana ia bisa memperbaiki kualitas hidup manusia karena bebas dari pekerjaan yang
menjenuhkan, kotor dan penuh resiko atau dalam istilahnya 3D= Dull, Dirty and
Dangerous. Benar bahwa robot akan menimbulkan pengangguran tapi jangan lupa robot
juga menciplakan lapangan pekerjaan; Insinyur robot, Teknisi, Sales, Programmer dan
Pengawas/supervisor, Robot memberikan keumtungan bagi industri karena adanya
peningkatan output dan perbaikan kualitas, Industri robot tidak mengenal lelah dan
keluhan, ia bisa bekerja tanpa lelah siang malam dengan performance yang sama.
Akibatnya, biaya produk per unit akan turun, menaikan keuntungan dan memberi

dampak positif terhadap pasar serta ekonomi dunia secara keseluruhan.

2.4.2. Jenis-jenis Robot
Namun secara garis besar robot dapat diklasifikasikan menjadi beberapa jenis

antara lain:
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1)  Robot industri

2}  Robot antariksa

3)  Robot transportas

4)  Robot perang

5)  Robot kendali jarak jauh
6) Robot kedokteran

7y Robot riset

8) Robot bermain, dll

2.5. Visual Basic

Microsoft Visual Basic (sering disingkat sebagai VB saja) merupakan sebuah
bahasa pemrograman yang bersifat event driven dan menawarkan Integrated
Development Environment (IDE) visual untuk membuat program aplikasi berbasis
sistem operasi Microsoft Windows dengan menggunakan model pemrograman
Common Object Model (COM). Visual Basic merupakan turunan bahasa BASIC dan
menawarkan pengembangan aplikasi komputer berbasis grafik dengan cepat, akses ke
basis data menggunakan Data Access Objects (DAO), Remote Data Objects (RDO),
atau ActiveX Data Object (ADO), serta menawarkan pembuatan kontrol ActiveX dan
objek ActiveX, Beberapa bahasa skrip seperti Visual Basic for Applications (VBA) dan
Visual Basic Scripting Edition (VBSeript), mirip seperti hainya Visual Basic, tetapi cara
kerjanya yang berbeda.

] Featuring
Microsoft®

L 3 --.‘

Tch nology

Gambar 2.13 Logo Visual Basic

Para programmer dapat membangun aplikasi dengan menggunakan
komponenkomponen yang disediakan oleh Microsoft Visual Basic Program-program
yang ditulis dengan Visual Basic juga dapal menggunakan Windows APL tapi
membutuhkan deklarasi fungsi eksternal tambahan.
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Dalam pemrograman untuk bisnis, Visual Basic memiliki pangsa pasar yang
sangat luas, Dalam sebuah survey yang dilakukan pada tahun 2003, 62% pengembang
perangkat lunak dilaporkan menggunakan berbagai bentuk Visual Basic, yang diikuti
olch C++, JavaScript, C#, dan Java.

Visual Basic merupakan bahasa yang mendukung OOP, namun tidak
sepenuhnya. Beberapa karakteristik obyek tidak dapat dilakukan pada Visual Basic,
seperti Inheritance tidak dapat dilakukan pada class medule. Polymorphism secara
terbatas bisa dilakukan dengan mendeklarasikan class module yang memiliki Interface
tertentu. Visual Basic (VB) tidak bersifat case sensitif.

Pada dasarnya Visual Basic diawali dari perkembangan hahasa BASIC di
darthmouth College, Amerika Serikat, pada awal tahun 1960-an. Sejak semula BASIC
memang dirancang untuk mudah dipelajari. Begitu sederhananya sehingga nyaris semua
pakar pemrograman komputer mengpunakan BASIC sebagai bahasa pemrograman
pertamanya. Pada tahun 1982 IBM/PC diperkenalkan pada masyarakat, Microsoft pun
membuat sistem operasi MS-DOS untuk komputer ini. Didalamnya disertakan pula
bahasa BASIC yang dikenal sebagai QuickBasic (QBASIC). Pada tahun 1990-an era
DOS berlalu digantikan era Windows. Tampilan grafis windows yang sangat bagus dan
lebih interaktif mengubah pemrograman dari pekerjaan yang memusingkan kepala
menjadi sebush pekerjaan yang sangat menyenangkan. Microsoft pun akhirmya
membuat BASIC versi Windows yang dikenal dengan Microsofi Visual Basic. Visual
Basic memungkinkan pembuatan aplikasi Grapichal User Interface (GUI) ataun
pemrograman yang menggunakan tampilan grafis sebagai alat komunikasi dengan
pemakainya. Pembuatan tampilan user interface dapat dilakukan dengan meletakkan
objectobject grafis ke lembar (form) yang sudah disediakan oleh Visual Basic.

Seperti vang telah diketahui, Visual Basic mcrupakan bahasa pemrograman
Visual yang dapat mempermudah dalam mendesain tampilan program atau lebih
dikenal dengan istilah wser inierface. Sehingga hal ini sangal bermanfaat untuk
membuat program yang bekerja dalam lingkungan windows yang tampilannya lebih
rumit. Dengan Bahasa Pemrograman biasa / Non Visual, wakiu seorang programmer
lebih banyak dihabiskan untuk mendesain tampilan program dibandingkan dengan
penulisan program utamanya. Visual basic adalah suatu bahasa pemrogramman visual
yang merupakan pengembangan terakhir
dari Basic.
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2.5.1. Sejarah Visual Basic

20 Mei 1991

Microsoft merilis Visual Basic versi 1.0} untuk Windows di Windows World 1991,
Atlanta, Amerika Serikat. Programmer dapat membuat antar muka pengguna
dengan mudah. Pembuatan aplikasi bisa lebih cepat dibandingkan sebelumnya.
Kode ditulis cleh programmer untuk memberikan aksi terhadap Event darn
pengguna (bagaimana pengguna merespon kepada object yang terdapat di antar
muka pengguna).

1 September 1992

Microsoft mengumumkan Microsoft Visual Basic for MS-DOS® dalam edisi
Standard dan Professional. Seperti Visual Basic untuk Windows, versi ini
mengkombinasikan kemudahan perancangan secara grafis dengan kekuatan dan
keunggulan dalam banyak hal di pemrograman tradisional.

2 November 1992

Mictosoft mengumumkan kemampuan dari Visual Basic versi 2.0 untuk Windows
pada edisi Professional dan Standard. Versi ini menyertakan lebih dari 300 fitur
baru dan peningkatan untuk pengembangan aplikasi yang lebih cepat, pengaksesan
ke fitur-fitur tingkat lanjut di Windows, dan produktivitas pengembang yang lebih
besar lagi. Di antaranya: MDI Forms, ODBC, dan variabel object.

14 Mei 1993

Microsoft mengumumkan Visual Basic versi 3.0 untuk edisi Standard dan
Professional. Versi 3.0 menyediakan kemudahan akses ke berbagai sumber data
yang banyak dengan mengintegrasikan mesin database Microsoft Access Database
for Windows 1.1 dan kemampuan di bidang aplikasi melalui Object Linking and
Embedding (OLE) 2.0. Juga ditambahkan tools baru berupa controls baru,
penggunaan yang lebih mudah, dan sebuah peningkatan standarisasi control bagi
pengguna,

29 Juni 1993

Microsoft mengumumkan bahwa Microsoft Visual Basic [or Applications (VBA)
akan diintegrasikan ke dalam Microsofl Excel 5.0 dan Microsofi Project 4.0. Visual
Basic akan melayani hahasa Macro yang umum di versi yang akan datang dari
aplikasi-aplikasi untuk Windows dan Macintosh. Fitur Macro yang umum untuk
aplikasi dan OLE 2.0, keduanya merupakan clemen penting di visi dan strategi
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Microsoft untuk aplikasi yang dapat diprogram —yang akan memberikan
kemampuan bagi pengguna untuk mengintegrasikan aplikasi-aplikasi, tugas-tugas
otomatis, dan pembuatan solusi yang bersifat kostumais. VBA memiliki mesin
pengembangan tangguh dan fleksibel yang sama yang membuat Visual Basic
menjadi terkenal, teknologi pemrograman yang memperoleh penghargaan.

14 November 1994

Visual Basic versi 4.0 untuk Windows didemonstrasikan di Fall/COMDEX "94 di
Las Vegas. Demonstrasi ini berfokus pada perannya sebagai aplikasi berbasis
Windows 32-bil pertama yang menggunakan kontrol kostumais OLE {(OCXs) —
komponent perangkat lunak yang dapat digunakan kembali yang ditetapkan dengan
spesifikasi OLE. Pada versi ini diperkenalkan: Class, OXC’s, dan programmer
dapat membuat add-ins sendiri dengan mudah.

12 September 1995

Visual Basic versi 4.0 untuk MS-DOS, Microsoft Windows NT®. dan Windows 95
diumumkan. Unluk meningkatkan edisi Standard dan Professional, maka Edisi
Enterprise yang baru diperkenalkan untuk memenuhi kebutuhan perusahaan dan
teamn pengembang. Semua versi menyertakan dukungan teknologi OLE yang lebih
dikembangkan. perbaikan akses data, sebuah lingkungan pengembangan yang
bersifat visual, dan migrasi ke Windows 95 dan Windows NT untuk aplikasi-
aplikasi yang sudah ada.

7 Desember 1995

Microsoft mengumumkan Microsoft Visual Basic Scripting Edition (VBScript),
sebuah bahasa skrip Internet berbasiskan pada Visual Basic. VBScript merupakan
sebuah skrip dengan performansi yang tinggi yang didesain untuk membuat isi
yang bersifat aktif pada suatu situs. VRScript membolehkan pengembang untuk
mengaitkan dan mengotomatiskan berbagai jenis object di halaman situs, termasuk
object OLE. VBScript menjadi sebuah spesifikasi yang diusulkan berlisensi gratis
vang tersedia bagi komunitas Internet.

3 Februari 1997

Microsoft membuka sistem pemrograman Visual Basic versi 5.0, Edisi Professional
— too] versi terakhir vang paling terkenal di dunia untuk membangun aplikasi yang
tangguh (Rapid Application Development RAD) tool. Fitur-fitur Visual Basic versi
5.0 terdiri dari sejumlah performansi yang signifikan dan peningkatan produktivitas
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yang akan membuat para pengembang lebih efisien dan fleksibel serta cepat dalam
memberikan solusi bagi pengguna akhir. Fitur-fitlur tingkat lanjut — seperti
kompilasi berjenis native code, akses database berkecepatan tinggi, dan sebush
lingkungan pengembangan yang ditingkatkan — membuat Visual Basic vers: 5.0
menjadi versi vang paling hebat, Sebagai lambahan, kemampuan teknologi
pembuatan komponen Microsoft ActiveX® di Visual Basic versi 5.0 akan
membolehkan lebih dari 3 juta pengembang menggunakan Visual Basic dalam
membuat aplikasi yang berbasis pada komponen yang bertujuan untuk digunakan di
Internet, intranets, dan lingkungan tradisional client/server.

10 Maret 1997

Versi terakhir yang dirilis dari Visual Basic 5.0, Edisi Pembuatan Kontrol tersedia.
Edisi Pembuatan Kontrol adalah cara mudah untuk membuat ActiveX Controls
bagi Internct, intranets, dan aplikasi client/setver.

15 Juni 1998

Microsoft mengumumkan Visual Basic versi 6.0, dan dimasukkan ke dalam
Merosoft Visual Studio® versi 6.0. Fitur-fitur Visual Basic versi 6.0 menyediakan
pengaksesan data secara terintegrasi dan bersifat prafis ke sumber data (data
source) ODBC atau OLE DB manapun, dan perangkat tambahan database yang
didisain untuk databage Oracle dan Microsoft SQL Server™. Fitur unggulan di
versi ini adalah: ActiveX Data Objects (ADO} untuk memanipulasi dan membuat
database. Fitur Pengembangan Situs membawa kemudahan dalam penggunaan,
model pemrograman berbasis komponen dari Visual Basic untuk membuat HTML
— dan Dynamic HTML (DHTML) — herbasis aplikasi. Fitur-fitur baru ini —
dikombinasikan dengan optimisasi performansi, pengembangan aplikasi yang
disederhanakan dan debugging, dan dukungan untuk Microsoft teknologi server —
membuat Visual Basic versi 6.0 sebuah pilihan yang ideal untuk membangun
aplikasi berskala perusahaan.

2 September 1998

Visual Studio 6.0, solusi tool pengembangan lengkap berskala perusahaan tersedia.
Visual Studio 6.0 menvertakan Visual Basic versi 6.0, Microsoft Visual C+—+E&,
Microsoft Visual FoxPro®, Microsoft Visual InterDev® Web, dan Microsoft
Visual J++®. Bersamaan dengan diluncurkannya Developer Days 98, lebih dari
115 perusahaan papan atas mengumurnkan dukungan terhadap Visual Studio 6.0.
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28 April 1999

Lingkungan pengembangan VBA versi 6.0 dan Software Development Kit (SDK)
VBA (SDK) versi 6.0 tersedia bagi vendor perangkat lunak pihak ketiga melalui
program lisensi VBA, VBA 6.0 merupakan scbuah teknologi pengembangan yang
tangguh untuk aplikasi yang dikemas secara kostumais dan merupakan sebuah
komponen utama di Microsoft Office 2000.

15 Febman 2000

Steve Ballmer, presiden yang baru saja ditunjuk dan CEO dari Microsoft
Corporation, berhicara kepada lebih dari 2.000 pengembang dalam pidatonya pada
Visual Basic Insiders Technical Summit (VBITS), menyatakan visi Microsoft
terhadap situs yang dapat diprogram dan memaksa kembali komiimen perusahaan
yang dalam terhadap para pengembang Visual Basic.

11 Juli 2000

Microsoft menyampaikan Tool Platform NET untuk XML Web Services. Dalam
pidatonya vang ditujukan pada acara Microsoft Professional Developers
Conference (PDC) 2000 yang kedelapan, Paul Maritz, wakil presiden kelompok
dari Platforms Group di Microsoft, memperhihatkan Microsoft NET Framework
dan Microsoft Visual Studio NET. Ini merupakan versi terakhir dari perangkat
pengembangan yang digunakan di seluruh dunia, Visual Studio NET menyediakan
dukungan untuk pengembangan drag-and-drop terhadap XML Web Services.
Secara bersama, kedua produk tersebut menyediskan produktivitas yang tinggi
kepada para pengembang, suatu lingkungan yang terdiri dari banyak bahasa untuk
pembangunan, pengantaran, dan pengintegrasian XML Web Services pada platform
Microsoft NET.

13 November 2000

Microsoft mengumumkan kemampuan Visual Studio NET versi Beta 1. Dalam
pidato acara COMDEX/Fall 2000, Bill Gates mengumumkan kemampuan versi
beta pertama Visual Studio NET dan NET Framework, dua teknologi kunci uniuk
memungkinkan para pengembang membangun XML Web services pada platform
NET. XML Web services merupakan aplikasi dan komponen yang dibuat tersedia
melewati situs dengan menggunakan XML dan Simple Object Access Protocol
{SOAP), dan kunci yang dapat diprogram untuk membangun generasi masa depan
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Internet. Microsoft membuat Visual Studio NET Beta 1 dan NET Pramework
tersedia bagi jutaan pelanggan dan rekanan industri.

e 13 Februari 2002
Microsoft mengumumkan kemampuan dari Visual Studio NET versi akhir. Maka,
dapat disimpulkan ringkasan versinya sebagai berikut :

1. Visual Bagic 1.0 1991

2. Visual Basic 2.0 : 1992

3. Visual Basic 3.0 ; 1993

4. Yisual Basic 4.0 : 1996

5. Visual Basie 5.0 : 1997

6. Visual Basic 6.0 : 1998

7. Visual Basic 7.0 : 2003

8. Visual Basic 8.0 : 2005

9. Visual Basic 9.0 : 2008

10. Visual Basic 10.0 : 2010

11. Hingga Sekarang versi terbaru visual basic terus dikembangkan

2.6. Visnal Studio

Microsoft Visual Studio merupakan sebuah perangkal lunak lengkap (suite)
vang dapat digunakan untuk melakukan pengembangan aplikasi, baik itu aplikasi bisnis,
aplikasi personal, ataupun komponen aplikasinya, dalam bentuk aplikasi console,
aplikasi Windows, ataupun aplikasi Web., Visual Studio
mencakup kompiler, SDK, Integrated  Development  Environment (IDE),  dan
dokumentasi (umumnya berupaMSDN Library). Kompiler yang dimasukkan ke dalam
paket Visual Studio antara lain Visual C++, Visual CH, Visual Basic, Visual Basic
NET, Visual InterDev, Visual J4++, Visual J#, Visual FoxPro, danVisual SourceSafe.




Microsoft®

Visual Studio

Gambar 2.14 Logo Visual Studio

Microsoft Visual Studio dapat digunakan untuk mengembangkan aplikasi
dalam native code (dalam bentuk bahasa mesin vang berjalan di atas Windows)
ataupun managed code (dalam bentuk Microsoft Intermediate Language di atas NET
Framework). Selain itu, Visual Studio juga dapat digunakan untuk mengembangkan
aplikasi Silverlight, aplikasi Windows Mobile (yang berjalan di atas .NET Compact

Framework).

2.7. Bluetooth
2.7.1. Pengertian Bluetooth

Bluetooth adalah sebuah teknologi komunikasi wireless (tanpa kabel) yang
beroperasi dalam pita frekuensi 2,4 GHz unlicensed ISM (Industrial, Scientific and
Medical) dengan menggunakan sebuah frequency hopping tranceiver yang mampu
menyediakan lavanan komunikasi data dan suara secara real-time antara host-host

bluetooth dengan jarak jangkauan layanan yang terbatas.

Bluetooth sendiri dapat berupa card yang bentuk dan fungsinya hampir sama
dengan card yang digunakan untuk wireless local area network (WLAN) dimana
menggunakan frekuensi radio standar IEEE R02.11, hanya saja pada bluctooth
mempunyai jangkauan jarak layanan yang lebih pendek dan kemampuan transter data
yang lebih rendah.
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Gambar 2.15 Logo Bluetooth

Pada dasarnya bluetooth diciptakan bukan hanya menggantikan atau
menghilangkan penggunaan kabel didalam melakukan pertukaran informasi, tetapi juga
mampu menawarkan fitur yang baik untuk teknologi mobile wireless dengan biaya yang
relatif rendah, konsumsi daya yang rendah, interoperability yang menjanjikan, mudah
dalam pengoperasian dan mampu menyediakan layanan yang bermacam-macam.

2.7.2. Perkembangan Sejarah Bluetooth

Nama bluetooth berawal dari proyek prestisius yang dipromotori oleh perusahaan-
perusahaan raksasa intermasional vang bergerak di bidang telekomunikasi dan
komputer, di antaranya Ericsson, [BM, Intel, Nokia, dan Toshiba.

Provek ini di awal tahun 1998 dengan kode nama bluetooth, karena terinspirasi
oleh seorang raja Viking (Denmark) yang bernama Harald Blatand. Raja Harald Blatand
ini berkuasa pada abad ke-10 dengan menguasai scbagian besar daerah Denmark dan
daerah Skandinavia pada masa itu. Dikarenaken daersh kekuasaannya vang luas, raja
Harald Blatand ini membiayai para ilmuwan dan insinyur untuk membangun sebuah
proyek berteknologi metamorfosis yang bertujuan untuk mengontrol pasukan dari suku-
suku di dserah Skandinavia tersebut dari jarak jauh. Maka untuk menghormati ide raja
Viking tersebut, vaitu Blatand yang berarti bluetooth (dalam bahasa Inggris) proyek ini

diberi nama.

2.7.3. Cara Kerja Bluetooth

Protokol bluetooth menggunakan sebuah kombinasi antara circuit switching dan
packet switching. Blustooth dapat mendukung sebuah kanal data asinkron, tiga kanal
suara sinkron simultan atau sebuah kanal dimana secara bersamaan mendukung layanan
data asinkron dan suara sinkron. Setiap kanal suara mendukung sebuah kanal suara
sinkron 64 khfs. Kanal asinkron dapai mendukung keccpatan maksimal 723.2 kbis
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asimetris, dimana untuk arah sebaliknya dapat mendukung sampai dengan kecepatan
57,6 kb/s. Sedangkan untuk mode simetris dapat mendukung sampai dengan kecepatan
433.9 kb/s.

Sebuah perangkat yang memiliki teknologi wireless bluetoath akan mempunyai
kemampuan untuk melakukan perfukaran informasi dengan jarak jangkauan sampai
dengan 10 meter (~30 feet), bahkan wntwk daya kelas | bhisa sampai pada jarak 100
meter. Sistcm  bluetooth terdiri dari sebush radie transceiver, baseband link
Management dan Control, Baseband (processor core, SRAM, UART. PCM USB
Interface), flash dan voice code. sebuah link manager. Baseband link controller
menghubungkan perangkat keras radio ke baseband processing dan layer protokol fisik.
Link manager melakukan aktivitas-aktivitas protokol tingkat tinggi seperti melakukan
link setup, autentikasi dan konfigurasi. Secara umum blok fungsional pada sistem
bluetooth secara umum dapat dilihat pada Gambar dibawah ini.

Gambar 2.16. Blok fungsional sistem bluetooth.
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Gambar 2.17. Layer-layer pada sistem bluetooth.
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Tiga buah lapisan fisik yang sangal penting dalam protokol arsitektur Bluetooth ini
adalah :

1. Bluetooth radio, adalah lapis terendah dari spesifikasi Bluetooth. Lapis ini
mendefinisikan persyaratan yang harus dipenuhi oleh perangkat tranceiver yang
heroperasi pada frekuensi 2.4 GHz ISM.

2.  Baseband, lapis yang memungkinkan hubungan RF terjadi antara beberapa unit
Bluetooth membentuk piconet. Sistem RF dar bluctooth ini menggunakan
trekuensi-hopping-spread spectrum yang mengirimkan data dalam bentuk paket
pada time slot dan frekuensi vang telah ditentukan, lapis ini melakukan prosedur
pemeriksaan dan paging untuk sinkronisasi transmisi frekuensi hopping dan clock
dari pcrangkat bluetooth yang berbeda.

3. LMP, Link Manager Protocol, bertanggung jawab terhadap link set-up antar
perangkat Bluetooth. Hal ini termasuk aspek securiti seperti autentifikasi dan
enkripsi dengan pembangkitan, penukaran dan pemeriksaan ukuran paket dan
lapis baseband.




BAB I11
PERANCANGAN DAN DESAIN APLIKASI

3.1. Analisa Sistem

Aplikasi yang di buat diharapkan memiliki kemampuan untuk mengontrol
sebush robot beroda dengan memanfaatkan teknologi augmented realify dan juga
menggunakan komunikasi Bluctooth vang diharapkan dapat dikontrol dari jarak jauh.
Dan juga diharapkan dapat menggantikan sensor accelerometer pada smartphone

sebagai controller robal.

3.2. Deskripsi Umum Sistem

Aplikasi pemanfaatan augmented reality sebagai pengontrol robot adalah
aplikasi yang dibangun untuk mempermudah melakukan pengontrolan sebuah robot
berada dengan memanfaatkan tcknologi augmented reality, dan juga dapat
menggantikan sensor accelerometer pada smartphone yang digunakan sebagai
controller robot.

Aplikasi berbasis desktop ini ketika dijalankan secara otomalis akan mendeteksi
Capture device dan menyalakannya. Capture device ( webcam ) berfungsi sebagai
pembaca marker. Saat marker telah terdeteksi oleh capture device, propram akan
menyesuaikan dengan markeryang telah tersimpan pada library dengan bantuan marker
generator. Jika pola marker sesuai secara otomatis akan menampilkan objek 3D.

Selanjutnya ketika marker digerakan kearah tertentu akan diperoleh koordinat
3D, hasil pergerakan marker yang berupa koordinat 3D ini akan diolah oleh program
dan diterjemahkan dalam bentuk character. Character inilah yang nantinya akan dikirim
ke mikrokontroler yang terdapat pada robot melalui Bluetooth. Mikrokontroller akan
memberikan perintah gerak kepada motor servo sesuai dengan arah gerak yag diterima.

3.3. Analisa Kebutuhan Sistem
Analisa kebutuhan menjadi dasar penentuan komponen, fasilitas, dan solusi yang
akan diimplementasikan di dalam aplikasi ini. Adapun kebutuhan perangkat-perangkat
pendukung terbagi menjadi dua kategori, yakni kebutuhan akan perangkat lunak dan
perangkat keras.
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3.3.1. Kebutuhan Perangkat Lunak
Tahel 3.1 menunjukan perangkat lunak yang digunakan dalam proses pembuatan
aplikasi ini.

Tabel 3.1 Spcsnf'kam Permgkdi Lunak

2 Accelkit Source untuk
memperoleh
koordinat 3D dari
pergerakan marker

3  Visuoal Studio 9 2008 Untuk pembuatan
aplikasi

3.3.2. Kebutuhan Perangkat Keras

Adapun kebutuhan perangkat keras dalam proses pembuatan aplikasi, seperti
vang ditunjukkan pada tabel 3.2 berikut ini
Tabel 3.2 Spemﬁkam Perangkal Keras

l Kmnpuherflaptw Llengﬂﬂ Pfﬂse.snr Untuk m]m
sctara Intel Dual aplikasi

Core
2  Kamera(webcam) 03 MP (setara Sebagai sensor
kualitas VGA) input yang
menangkap marker
3  Printer Deskjet/Inkjet Untuk mencetak
pola marker
4  Marker Berukuran Sebagai patokan
40mmx40mm bagi aplikasi
5  Biuetooth 2.4 Ghz Sebagai jalur
komunikasi

3.4. Perancangan Aplikasi
Perangcangan aplikasi adalah tahap penyusunan struktur, alur kerja, dan
bagaimana interaksi antar komponen-komponen di dalam aplikasi pengontrol robol.
Tahapan ini terbagi menjadi dus, vakni perancangan diagram blok dan diagram alir
(flowchart).
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3.4.1. Diagram Bilok
Diagram blok dibuat untuk mempermudah pemahaman terhadap cara kerja
aplikasi dan interaksi antar komponen-komponen yang terlibat.

Komvers sudul XYL
mangadi Charactor

Gambar 3.1 Diagram Blok

Seperti yang terlihat pada gambar 3.1, user mengakses aplikasi melalui
komputer atau laptop vang sudah terdapat kamera (webcam). Kamera (webcam)
berfungsi menangkap pola marker. Aplikasi akan melakukan render objek 3.

Saat user menggerakkan marker akan diperoleh sudut XY, Z. Nilai sudut inj
akan dikonversikan atau diproses oleh program menjadi sebuah karakter, dan katakter
inilah yang akan dikirim oleh aplikasi melalui bluetooth ke mikrokontroler. Saat data
diterima oleh mikrokontroler, data tersebut akan dicocokan dengan data karakter yang
telah diprogram pada mikrokontroler sebagai arah gerak. Jika data cocok, maka secara
otomatis robot akan bergerak sesuai arah gerak yang dikirim.

3.4.2. Diagram Alir
Untuk memperjelas aplikasi, maka dibuat diagram alir scperti gambar 3.2
dibawah ini :
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Inpust vidlen dan
webcam | caplure
device

Deioksi marker?

Honvers sumbie X, Y, Z
berupa karakier

Kirim karakter ke mikro

w

Tampilkan pergerakan
HP di layar komputer

Berhenti?

(Gambar 3.2 Diagram Alir { Flowchart )

Seperti vang terlihat pada gambar 3.2 saat aplikasi dijalankan, secara otomatis
mendeteksi Capture device (webcam) dan menyalakannya, dan menerima input berupa
pola marker. Saat marker terdetcksi secara otomatis me-render objek 2D atau 3D. Pada
saat marker digerakkan akan memperoleh koordinat X,Y,Z, lalu dikonversikan ke dalam

bentuk karakter huruf. Data vang telah diterjemahkan akan dikirim ke mikrokontroller
melalui blustooth.
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3.5. Perancanpan Tata Letak Antarmuka
3.5.1. Tampilan Antarmuka Video Capture
Pada halaman ini adalah halaman yang berfungsi sebagai sensor input aplikasi.
halaman ini menjadi sangat penting karena dihalaman ini akan mendeteksi marker yang
muncul di depan Caprure device (webcam). Rancangan tata letak video capture
ditunjukkan pada gambar 3.3 di bawah ini,

TAMPILAN CAPTURE DEVICE
WEBCAM

Gambar 3.3 tata letak halaman video capture

3.5.2. Tampilan Antarmuka Menn Utama
Pada halaman vang ditunjukkan gambar 3.4 merupakan tampilan menu utama.
Pada halaman ini berisi status koneksi dengan bluetooth, menampilkan sudut X.Y dan Z
yang dihasilkan dari pergerakkan marker, dan juga menampilkan karakter yang akan
dikirim beserta perintah arah gerak.




TAMPILAN SUDUT KOORDINAT

x —
Y 2
3 —

[ ]

Gambar 3.4 tata letak halaman utama

3.6.Perancangan Proses Deteksi Marker
3.6.1. Sistem Koordinat AR

Camera Coordinates Observed Screen
XC xc quri Inates
ldeal Screean i
|
Coordinates \«\@

T y0)

Imege Distortion Function

]
v

-

xm

Zm is directed to upside

Gambar 3.5 Sistem koordinat kamera terhadap marker

Pada gambar 3.5 merupakan sistem koordinat kamera terhadap posisi marker

atau penanda saat berapa di depan kamera ( web cam ).




33

Dalam menampilkan objek 3D yang sesuai dengan posisi dan orientasi marker,
perlu diperhitungkan hasil proycksi yang diterima viewplane (bidang proyeksi di layar)
untuk kemudian ditampilkan. Menurut [4] selain proyeksi pada bidang 2D, dalam
pergescran marker maupun kamera perlu diperhatikan perubahan posisi dan rotasi
dalam sistem koordinat 3D. Posisi dan orientasi dari marker didapat dan hasil fracking
marker yang ditransformasi dengan operasi translasi dan rotasi, sedangkan posisi dan
orientasi yang ada pada proveksi di layar didapat dar perhitungan transformasi proyeksi
perspektif,

a. Transtormast Translasi

Kc L O 0 Tx Xc

0 1 0 TyY
== 2 2 S (1)
1 0 o o0 1 1

b. Transformasi Rotasi

R11 R1Z R13 O][Xc
[ } R21 R22 R23 0||ve
n31 332 R33 0||2Zc (2)

o 1l

¢. Iransformasi Proyeksi Perspektifl

x| tfe 0 u 0|

; Ye
0 fc v O Ze (3)

1l lo 0 1 o]

d, Transformasi Objek pada Sistem AR

u 0
[I f‘-‘ o 5 R21 RZZ R23 Ty {:?r
10 H31 R32 R33 Tz||Cz {il}
0 0 1 1

[ } R11 R12 R13 Tx][Cx

3.6.2. Kalibrasi Kamera
Tujuan dari kalibrasi kamera adalah untuk menghitung tingkat distorsi dari
sebuah lensa kamera vang digunakan agar gambar yang dihasilkan mendekati gambar
yang ideal. Inilah yang menjadi acuan nantinya dalam perhitungan pada proses sistem
koordinat.
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Ideal Image Distorted Image

Gambar 3.6 Perbandingan antara gambar ideal dengan gambar
vang discbabkan faktor distors:

Berikut adalah persamaan hubungan antara ldeal and Observed Screen
Coordinates.

d = (Ir _xn)z +(J”; = 3*':1)2
p={l- fd'}
Xp = (X, = %)+ %00 Yo =p(¥r—Ya) + 20

(x5,¥,) : Center Coordinates of Distortion
f: Distortion Factor




3.6.3. Flowchart Sistem Detelsi Marker

/ INPUT IMAGE /

w

KALIBRASI KAMERA

:

THRESHOLDING IMAGE

¥

MARKER DETECTION

¥

POSE AND POSITION
DETECTION
PERHITUNGAN
1 TRANSFORMAS| TRANSLAS!
PERHITUNGAN
| TRANSFORMASI ROTAS! [ 7]
PERHITUNGAN PROYEKSI
B PERSPEKTIF —¥
PERMITLUNGAN
Lyl  TRANSFORMAS| OBJEK >
SISTEM AR
¥
OVERLAY
IMAGE
L 4
END

Gambar 3.7 Diagram Alir Proses Deteksi Marker
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Pada gambar 3.7 merupakan proses deteksi marker untuk memperoleh nilai
sudut koordinat 3D yaitu sumbu x, y dan z. Langkah pertama inputkan image atau
dalam hal ini kita menggunakan marker, selanjutkan sistem akan melaknkan kalibrasi
kamcra untuk menghitung tingkat distorsi dari sebuah kamera. Setelah mengalami
proses thresholding langkah selanjutnya adalah mendeeksi marker. dimana sistem akan
mengenali bentuk dan pola yang ada pada marker. Sistem akan mencari bagian yang
memiliki bentuk segi empat dan menandainya, dan menghilangkan arca yang lidak
berbentuk segi empat, sehingga yang akan ditampilkan pada layarhanyalah area yang
memiliki segi empal. Langkah selanjutnya adalah pose and position detection, pada
proses ini terjadi perhitungan trnasformasi translasi, rotasi, proyeksi perspektif dan
transformasi objek sistem AR. Langkah terakhir adalah menampilkan objek 2D atau 3D
di atas marker.




BAB IV
IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN

4.1. Tmplementasi

Tahap implementasi merupakan proses pengubahan rancangan dan spesifikasi
vang telah disusun sebelumnya menjadi suatu aplikasi yang siap untuk dijalankan.
Implementasi aplikasi pengontrol robot berbasis augmented reality dilakukan sesuai
tujuan awal yakni pemanfaatan augmented reality sebagai pengontrol robot dan juga
menjadi alat bantu riset bagi tim robot elektro ITN Malang. Proses implementasi terbagi
menjadi dua bagian, yakni implementasi pembaca pola atau marker dan program
pengirim perintah gerak

Pembuatan aplikasi pembaca marker menggunakan source code yang sudah ada,
yakni menggunakan accelkit yang dikembangkan dari library-library ARToolkit dengan
menggunakan bahasa C/CH,

Aplikasi utama yakni aplikasi yang bermgas sebagai pengirim data arah gerak
kepada mikrokontroler melalui Bluetooth dibuat dengan menggunakan Visual Basic
(VB) karena program ini berbasis desktop.

4.2. Pengujian
Pengujian adalah tahap uji coba beberapa komponen vital dalam system agar
dapat diambil kesimpulan, apakah aplikasi ini sudah mencapai tujuan yang diharapkan
alau tidak. Pengujian dilakukan terhadap beberapa komponen wtama system, yang
terkait langsung dengan jalannya aplikasi inti pengontrol robot berbasis augmented
reality.

4.2.1. Pengujian spesifikasi

Pada pengujian spesifikasi terbapgi menjadi dua bagian, yaitu spesifikasi
perangkat keras dan perangkat lunak :
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4.2.1.1,Spesifikasi Perangkat Keras
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Pada tabel 4.1 menunjukkan spesifikasi perangkat kerang yang digunakan untuk

melakukan pengujian aplikasi pengontrol robot berbasis augmented realiry.

Tabel 4.1 speaiﬁkasi perangkar keras untuk pengujian

No | Nama Kebutuhan | L

i‘_lu i Komputer/Laptop | Dengan

I 1. '_"-_f_fj:lrc

' 2 | Kamera (webcam) 03 MP

L kualitas VGA)

' 4 | Marker | Berukuran

] TSt  40mmx40mm
'§ | Bluetooth 24 Ghz

4.2.1.2.5Spesifikasi Perangkat Lunak

_Spes ifikasi

. Prosesor
| setnara  Intel Dual

(setara |

| Keterangan
| Untuk menjalankan |
aplikasi
|
| Schagai sensor |
input vang
| menangkap marker
| Sebagai patokan
bagl aplikasi
Sebagai jalur
| komunikasi

Pada tabel 4.2 menunjukkan spesifikasi perangkat lunak yang digunakan dalam
melakukan pengujian aplikasi pengontrol robot berbasis augmented reality.

Tabel 4.2 spesiftikasi pemngkat lunak untuk pengujian

| No | Nama Kebutuhan |
1 [SisemOperasi | Windows Xp
|2 Accelkit [
I — 1]
'3 | Visual Basic | 2008

4.2.2, Pengujian Blueiooth

Spemﬁkam '_

i _ Keteran ._ﬂ"' ]

——hli =

. .SGUI'CE 11'[1'{'[]]'.(-
| memperoleh

 koordinat 3D dari |

' pergerakan marker |
| Untuk pembuatan |
| aplikasi

Pengujian Bluetooth dilakukan dengan mencoba komunikasi Bluetooth slave ke

laptop atau computer. Pengujian dilakukan dengan menggunakan AccessPort,

s Sebelumnya koneksikan terlebih dahulu Bluetooth slave dengan laptop.

e Jalankan AccessPort

¢ Selanjutnya akan muncul tampilan jendala dari accessport seperti gambar 4.1

dibawah ini.
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Ciambar 4.1 jendela accessport

* Selanjutnva melakuka configurasi dengan klik icon pada pojok kiri atas
« Maka akan muncul jendela seperti gambar 4.2 dibawah ini.

P T |
Evard Corndl

Fioel Lomood ko Biiad ok

Tirssoat Conkl —JErabic

Wumis Corrod

bl For Fetings
Poe  [OHE L

Canel |

Gambar 4.2 jendela configurasi accessport

e Pada gambar 4.2 diatas. pilih Gieneral, lalu pada bagian Port pilih COM6, COM6
didapat saat kita melakukan koneksi Bluetooth slave dengan laptop/komputer.

e Untuk baudratenya setting pada nilai 19200 sesuai dengan spesifikasi Bluetooth
slavenya.

s [Langkah selanjutnya mengirim karakter “aa;” lalu tekan send maka status TX
akan menampilkan data vang dikirim. Seperti yang ditunjukkan pada gambar 4.3
dibawah ini.
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(Gambar 4.3 pengujian pengiriman data melalui Bluetooth

Pada gambar 4.3 di atas nilai RX tidak mengalami perubahan dikarenakan
Bluetooth slave hanya menerima data dan tidak ada data balikan yang dikinm.

4.2.3. Pengujian Aplikasi
Penguwjian aplikasi bertujuan untuk mengetahui  kinerja system secara
keseluruhan apakah sesual dengan rancangan dan spesifikasi yang telah direncanakan.

4.2.3.1.Pengujian Arah Pergerakan Robot
Pengujian arah pergerakan robot dilakukan untuk mengetahui arah pergerakan
robot apakah sesual dengan perubahan marker.
Pengujian pertama dilakukan dengan menggerakan robot ke arah maju. Seperti
yang ditunjukkan pada gambar 4.4 dan 4.5,

BB £ Raairol Roho OfccefinLec: ntakklacce it onc

Gambar 4.4 posisi marker saal bergerak maju
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Gambar 4.4 memperlihatkan posisi marker saat melakukan pengontrolan robot

ke arah depan atau berjalan maju. Sedangkan pada gambar 4.5 memperlihatkan
koordinat sumbu X, Y dan 7 yang dihasilkan dari posisi marker pada gambar 4.4, Data
yang dikirim berupa karakter aa;

oS e S ) (G
; _Eluul;aﬁ ﬁ;dd_rus :DI:.I:I'!T:M:;Di EQEF ]
Bluetooth : Connected

X =-0.59823
Y =0.791269
£=0.126549

aa; - Maju

Gambar 4.5 koordinat sumbu X.Y dan 7 saat bergerak maju

Gambar 4.6 Robot bergerak maju

Penpujian kedua dilanjutkan dengan menggerakkan robot kea rah belakang atau
mundur. Seperti yang ditunjukkan gambar 4.7 memperlihatkan posisi marker saat ingin
melakuken pengontrolan robot, Dan dari posisi marker tersebut di dapat nilai koordinat
sumbu X, Y dan Z seperti yang ditunjukkan pada gambar 4.8, dengan data karakter
yang dikirim adalah cc:,




BB W) jol Hobal sy s RN anulallEsascem Kl et

Gambar 4.7 Posisi marker saat bergerak mundur

B o o et e @
Blustooth Address : 00:17:A0:01:69:EF
Blustooth : Connected

X=-0.787979
Y =-0.613563
Z=0.051282

cc; » Mundur

T R e e e

Gambar 4.8 koordinat sumbu X, Y dan Z saat bergerak mundur
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Gambar 4.9 Robot bergerak mundur

Pengujian ketiga adalah pengujian arah gerak kanan, Pada gambar 4.10
menunjukkan posisi marker saat ingin menggerakkan robot ke kanan, Koordinat sumbu
¥, Y dan Z yang dihasilkan dari posisi marker tersebut dapat dilihat pada gambar 4.11
karakter yang dikirim adalah ca;.

= I..:\’iﬂ|11rulH.F-I:-ﬂM‘.I:I:|.1.1|'|Ilnl:l|1llrhhl:l:eml1.f.‘m

Gambar 4.10 posisi marker saat bergerak ke kanan




T e oy 1 3|
Blustooth Address : 00:17:A0:01:62:EF
Bluetooth : Connected
X=0,073303
Y =0.216556
2=-0.076062
ca; - Kanan

Gambar 4.11 koordinat sumbu X, Y dan £ saat bergerak ke kanan

Gambar 4.12 Robot bergerak ke kanan

Pengujian lerakhir yang dilakukan adalah menggerakkan robot ke kiri { belok
kiri ). Seperti pada gambar 4.13 yang menunjukkan posisi marker. Sedangkan pada pada
gambar 4.14 memperlihatkan koordinat sumbu X, Y dan Z dengan data karakter yvang
dikirim adalah ac;.
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BS (:Waontral RobatecelkEE Kocula lieleoce Il osc

Gambar 4.13 posisi marker saat berkerak ke kini

.i-.g:;"- . - Rob o = - : S@L”g'q
i_' Blustooth Addrese : 00:17:A0:01:69:EF
| Bluetooth : Connected

X = 0.596694
Y =-0.789691
Z2=-0.142631

ac; - Kiri

Gambar 4.14 koordinat sumbu X, Y dan Z saat bergerak ke kiri
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Gambar 4.15 Robot bergerak ke kin

Dari hasil pengujian arah gerak robot ditunjukkan pada tabel 4.3 berikut ini.

Tabel 4.3 hasil pengujian arah gerak robot

‘ No | Arah Gerak © Nilai Koordinat X, Y | Parameter
i-‘rimaju X<0:Y>0 laa.,

i 2 [ Mupdw - I X<0:;Y<0 Ji"m:; _ |
3 | Kanan X>0:Y>0 n |c§,_ ]
4 |&8 === |= _|
s | Saat marker tidak terdeteksi oleh kamera |

[ Berhenti

4.2.4. Pengujian Deteksi Marker
Pengujian deteksi marker merupakan proses yang sangat vitak di dalam sebuah
aplikasi berbasis augmented reality. Proses ini menentukan apakah aplikasi akan dapat
koordinat sumbu X, Y, Z dari pergerakan marker. Berdasarkan hal tersebul, maka perlu
dilakukan pengujian untuk melihat sejauh mana aplikasi dapat mendeteksi marker
dengan baik. Pola marker vang digunakan dalam pengujian seperti terlihat dalam
gambar 4.16.
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Gambar 4,16 pola marker yang digunakan

4.2.4.1.Deteksi Marker Pada Intensitas Cahaya Tertentu & Pengarnh Arah
Pergerakan Robot
Pengujian pertama vakni pada intensitas cahaya yang beragam. Hal ini
dilakukan karena kemungkinan saat melakukan pengontrolan robot pada tempat yang
berbeda-beda dan dalam waktu vang berbeda pula. Pengujian dilakukan pada pagi,
siang dan malam hari untuk melihat perbedaan intensitas cahaya di sekitar kamera.
Pengujian pagi dengan intensitas cahaya yang tidak terlalu terang seperti terlihat
pada gambar 4.17 dibawah ini menunjukkan bahwa marker masih dapat dideteksi
namun tidak stabil karena aplikasi kadang tidak dapat membaca marker.

(el ad rlul.n_lu.j:.nﬁm:r.ul;t:::r_-'mdﬁ:ﬁ_ I’flﬂ

Gambar 4.17 pengujian intensitas cahaya sedang (pagi)
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Pengujian berikutnya dilakukan pada siang hari, dimana intcnsitas cahava sangat
cukup terang. Hasil yang didapat sangat memuaskan karena dalam pengujian aplikasi
selalu dapat mendeteksi keberadean marker dengan tepat seperti ditunjukkan pada
gambar 4.18 dibawah ini.

H.I.".lﬂh'n'rrl Iohaivece I':ﬂ‘.r'n.nri.!:hlﬂu celbil=an
5 W -

Gambar 4.18 pengujiun inlensitas cahaya baik ( siang hari )

Pengujian terakhir dilakukan pada malam hari, dimana intensitas cahaya rendah
dengan sumber cahaya utama dari lampu kamar dan cahaya dari layar pada laptop. Dari
hasil pengujian diperoleh bahwa aplikasi masih dapat membaca marker, namun
terkadang aplikasi tidak dapat membaca marker pada posisi kemiringan tertentu dan
pada jarak tertentu. Seperti yang ditunjukkan pada gambar 4.19 dibawah ini.

BT Wpn i | Aot ki MU sec il shiclared BT pae

Gambar 4.19 pengujian intensitas cahaya kurang ( malam hari )
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Hasil pengujian terhadap intensitas cahaya yang berbeda ditunjukkan dalam
tabel 4.4 berikut.

Tabel 4.4 hasil pengujian deteksi marker pada intensitas cahaya tertentu
| No | Waktu Pi-:ngujianflntensitus | Hasil Pendeteksian Hasil hergemknn
robot

| 1 P-agi' / infensitas cai:a}ra cu]mp tul-iiip, l-:ura.ng stal:l:l 1 il-u. kup_ . b;uk

2 | S'iang / intensitas céhaya baik | Sangai':mli:ai'k | Baik
3 | Malam hari Intensitas cahaya | Tidak stabil | Kurang baik
| kurang

4.2.4.2. Deteksi Marker Pada Jarak Tertentu & Pengaruh Arah Pergerakan

Robot.

Jarak merupakan factor lain yang berpengaruh langsung terhadap proses deteks:
marker. Semakin jauh jarak marker terhadap kamera, semakin keeil ukuran dan kualitas
pola marker vang diekstrak oleh aplikasi. Pengujian jarak ini bertujuan untuk
mengetahui ranteng jarak yang optimal agar marker dapal lerdeteksi dengan baik.

Pengujian dilakukan terhadap 3 rentang jarak, yakni dekat (0-30 ¢m), sedang
(31-60 cm), jauh (61-90 em). Dalam gambar 4.20 ditunjukkan pengujian rentang jarak
dekat yakni <= 30 c¢m dan dilihat bahwa marker dideteksi dengan baik. Dan pada
gambar 4.21 terlihat hasil koordinat sumbu X, ¥ dan 7 yang dihasilkan.

f o8 Lol ﬂuL‘uIH:-L‘ﬂl}.iii'll avi bt etk Rl

CGiambar 4.20 posisi marker dengan jarak dekal
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Bluetooth Address ; 00;17;40:01;69:EF
Bluetooth : Connected

X = -0.715807
Y =0.584902
Z2=-0.381458

aa; - Maju

Gambar 4.21 hasil koordinat sumbu X. Y, £ saat jarak dekat

Pengujian berikuinya yakni pada rentang jawak sedang, yditu antara 31-60 cm.
pada pengujian ini terlihat pada gambar 4.22, marker dapat dideteksi dengan cukup baik

seperti halnya saat jarak dekat Dan pada gambar 4.23 menunjukkan hasil koordinat
sumbu X, Y dan Z yang dihasilkan.

o oMot rn ] Bo hatthere B ere ol sl arre I, per

Gambar 4,22 posisi marker saat jarak sedang
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,[ Bluetooth Address : 00:17:A0:01:60:EF

i Bluetooth : Connected

| X = 0.683434
Y=0.711788
Z=-0.161886

ca; - Kanan

(ambar 4,23 hasil koordinat sumbu X, Y, Z saat jarak scdang

Pengujian jarak terakhir yaitu rentang jarak jauh antara 61-90 e¢m. pada jarak 90
cm, marker tidak dapat terdeteksi dengan baik. Terkadang kamera tidak bias
menanggkap pola marker saat marker digerakkan terlalu cepat. Akan tetapi masih hisa
melakukan pengontrolan jika marker digerakan dengan cukup pelan. Seperti yang
ditunjukkan pada gambar 4.24 dan gambar 4.24 dibawah ini,

H = O Wonirol }i.nl:-ul':l.l.'l:r:lﬁ-‘i'.ll.lzr_'ul.nllh:\.-n:l:z Wil .cus

Gambar 4.24 posisi marker saat jarak jauh




BABY
PENUTUP

5.1. Kesimpulan

1:

LA

Konsep augmented reality dapat diterapkan sebagai pengontrol sebuah robot
beroda.

Pada kondisi kekurangan cahaya ( malam hari / lampu ruangan ) dan dengan
rentang jarak yang cukup jauh antara marker dengan kamera aplikasi sulit
melakukan deteksi marker dengun baik.,

Data yang dikirim berupa karakter, sehingga pergerakan kecepaian robot masih
sulit untuk di kontrol.

Marker dicetak pada kertas yang tebal agar lebih mudah saat mendeteksi.
Marker yang berukuran 40mmx40mm, jarak opiimal agar aplikasi pengontrol
robot dapat mendeteksi marker dengan baik yakni antara |5- 60 em dari posisi
kamera / webcam,

5.2. Saran

Berdasarkan kesumpulan di atas, sangat mungkin untuk dilakukan

perkembangan ke depan terhadap aplikasi pengontrol robot berbasis android. Berikut ini

saran-saran untuk pengembangan aplikasi. antara lain :

1.

Mengpunakan kamera dengan resolusi yang lebih tinggi sehingga dapat

menangkap pola marker lebih baik.
Pengiriman data tidak hanya dalam bentuk karakter. melainkan hasil dari

koordinat sumbu X, Y dan 7 agar dapat mengendalikan kecepatan pergerakan
robot.
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Cpenal. units.
Efofine WIEW DISTRNCE MIN i A4 oBdecta eloser L
will moz be aismt dyPu,
L3aF VILW DISTANCE MAX 100.0 f4 UbBYecta Surthes

=nan thig will not be dizplayed.
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it Becomeas G

o

GED Lo Wy W

o the camera than this o

away Trom ths

SdfEra "4

Sat to 0 W

i Shradl Wbk e S P i e Ermeesiaiting oy = o
pir
i == —— == gt
£ BPreforsnced,
shal o 1ar prefWindowsd = TRUZ;
ststis nt prefWidth = ©407 A4 pdllscreen mods widbh
gtstid in: prefleight = @503 L weld=creen mede height.
statis 17t prelfbDepkh = 32§ S Follscreen modes bic depsh.
vloalie Lo pretRefrash = 0; ff Fullaoraen noeds refresh raze:
fi use defanlt zste.
A4 Tmsge acgudzitlon.
atatic ARUIDES *gARTTmaqge = HULL;

Af Markor detsction.
ghptdss ine gbRTThresnhold = 1405
statis lung glallCountMarkerDetect = O
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Hf lransSCormat lon wmaleiis “atrigval |

=3 R W o i gralt width = 3.0 S Per-maryer, bob wesare waing only o
marker.

statle Smaste gatt_centre[2] = (0.0, 0.0}; /¢ Per-msryer, but wo arc Csing arl iy

I marear .

=zazic Suldsle gPatt trans[3] [4]¢ L8 PRL=a ke bl owe are uslig only 1 ¥
marker,

% - b ol gPatt found = FRLSE; ff Par-marker, oot owecara usieg enly W
Marker.

et der Lz gkatt idg £ Per-marker, oot we are uiing only 1 W
MErLors

£ Dimswingg .
static ARParam GARTCparams
alelic BRGL_CONTEET SETTINGS BEF gArglisttings — BULL;

JiteRturss
HEITMAF bmph =
HEITMAE DmpE =

Glaint texture]

vz
03
2

15 /fdefine 2 textures

A N e e e =t e

S Fumokbions

" — S a1 e T vy L

wrid LoadEiTexture (HRITMAR bibtmap) 7 lLoad ®ibreans And Coavarst

S ghors BiTiap dzte Ih A voctor
i ie] wthar datafEBe*£T9%4);
unsdansd ohar bull;

int g

HDC h3Cy

HWMO hwod = 0;

int res;

A melap 24 pits bltmap structore
BITMAPINED dinfa;

BITMAPINFOHEADER headar;
header.hifize = s_ o= {BITMAPINFCGHEADER] ;
heador.biWidth = 2%&;
headar.bifleight = 479;
header.biFflanss = 1;
header.biBitCount = 24;
header.biCompressicn: = BI RGE?
header.bijiselmnage = 0F
headar . BiClrUged = C;
header.biC_rInportant = 0;
info.pmilleader = header;
Infa.bmiColora=>rgbRed- = NULL:
infe.bmiColors-»rogbGreen = MULL;
info.bmiCelors—>rgbBlua = NULL;
info.bmiColora=sronResarvad = NITLL;

S staore pitmap dasta fnoa weniior
hiz GetDC {hWnd) ;
ras

ras = ReleaselC (hiNnd, hDCy;

Ll cpnvast Zrom BSE To 2GR
for(L=0; l<256*475; it++t)
1

ouff = dazali*3l;

LE [EF=SE)

[

data[1*3] = dataii*2x2];

data|[z%3+2] = buff;

T

Textures

GetDIBits |hDC, bitmap, 0, 479, sdata, Linfs, DIB RGR COLORE)
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}

gl@enTextures (1, &texture[01): /7 Cieale The Texture
A Buila Tewlyrs

i

S ypicael Uexture Generazicll Using Uata Frew lne Bitmas
nglndTexLuretcL TEXTURE 20, texture[0]);

ff Generate The Texture

giTexImageiD (GL TEXIURE 20, 0O, 3, 256, 478, 0, GL REB, GL UHWSIGNED BYTE, &data);
glTexParameterd (GL TEXTURE 20, &L TEXTURE MIN FILTER,GL LIHEAR].
glTaxFarameteri|GL TEXTURE 2D GA ‘TEXTURE HPL FILTER, =L LlNL&R].
glTexParameleri (GL TEATURE ED GJ TEXTURE WEAP 8¢ GL_ CLEMP!
glTexParamatar {GL IEKTURE 20, r:'_:_r TEXTURE WEAP .61 ,_CLAMP}

P ﬁ_mhthzﬂg Le Icek at, draw 2 retating coleour oubes.
statio wed 2 DrawWPd {veoid)

il

1
BITMAZTNFOHEADER bruih out;
[Ioc Tnh, enahie;
BITMAP bmp;
RETTMAR ald bitmap;
A3TITMAF image;
wisidd *pinela=HULL:
Foonal w=2506,h=256;
177 kexzxb=0, Lexw=0;
1Lt rekb;

Afpainl hToaulBllaeag on Cedtuze

ARTTMAP wpThmp = walapture (bmphi |}

i F{wpTbnp ! =NULL)

1
S
Af get the dimensions of Che passed bitomap
Gelobiect {blosalBitrap, sizecf (BITMAPRY, &GDmo;
h = floal)kys .. cmlicicht;
w = flogt)Bmooomiicdth;

AfocEieure sub what khe tawlire divbraicng have fa be o order LE pRCOOpPpEssS thew
anll e image

texh = next pol{(labihl;

Eun r.ex1'.:p:'.i-'. Fall g R TN

Fodreave a IS big enolgh to held he aelginal image and @1l of I0's pasding
brah pub.bislae = sizaot (ool aull;
breeh out.bilWidens — tenw;

baih out kifeignt = taxh;

pmih out.blPlanes =:Z7

bHmih eut bBiEiLTounl Iy

'{:Iﬁi:ﬂjlj-ut iTompression = L- RED;

nmih _cut.blsizelnsgs =

amih oul blEFalsPerMerer = {;

amin ont kil ¥YPalaPerMeter i

bmih ous . biC] rised a;

i sut . biClrTmportant = 0

image = CrerleElESec e on t HGLL, -::iT'I‘M.-'J.F:t‘{L-ﬂ':IE]:II.'I'-.J'__-"J_:'_'.T.', DT'F!_J'-.L‘-E_CSL:IRS, & "

frtwel=z), HULL, [O;

ff o aeléct the Ditmap resoirne ‘nbd Input DC
inDs = CrestaCompatiblel (RTLTG ¢
SelecsOhiect (ioDf, hiscalBitmaz] ¢
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L melect the now DIB asctipn inte the ocutpot DO
= Oreatetompatizlabt (HULL) ;
old bitmsp = (ABTTYAL! F2lecliblect (oulDDy Dhacdl s

£ wapy Lhe npdmmap Into the aew UIH secblion awd then ons

from e oulblc
pt = HBITBIt {putDC, LB, texh—{intlln, {Ant)w, iiac)hy
SelaatOlject (sufDEF ald Witmap):

je afe i'“ F*‘:
Ff eroato the foxturs

glierTaxtcres (1, ftcEture[d] )
gl Bl Texluece (GL TEXTJAR ZL, Leature [O7)7

glTexTmageiD (Gl TRE2IRE AL, o, CL EEBA, w, A, O, GL_|

Soplxe—ay:

—nlz,

elect tha DIBR sactlon

f, 0, SICCOEYIG

BEAA EXT, GL UNSILNZD BYTEW

gllexFarsmeterl (G TERTURE STy GT, TEXTLRE WLH_EIQIEH,SL LINEAR) ;
gl TaxFaremotori (G0 _TEETURE /D GT. TEXTURE _MAE FLILTER,GL LINEAR) :

qltexbarareteri {GL TEXTIEE éDrJL TuxiLﬁE nHrF BRI ﬁLHfP];
glTexTarémeterd (L TEXTURE 2D, 6L [EXTLRE Wﬁﬁq T GL CLBME )

LT izmage ! »KAILL) Delkztetbhectiimagel;

LoadGLTexture [Lmgh) 7

FJlPaghMatris() 5 74 Sava world socrdinate system.

glTranslatef (0.0, 0.0, D.0v: & FPlade base O Cude oh Marker

£ Enable teutoring ard select [lrat texturs
JlCalar3f(1.0f,1.00,1,.00);

J1lEnable (GL TEXTURE ZIDj;

71RindTexture (GL TEXTURE #3, texture[d]):

S Draw the top Lok

ngeg_nlCL_QEnDE];

glTexCoordZf (0. 0f,2 0L glvertex3f(-1.6%, 2.43f, (.01}
gilTexCuord2 £11.05,1.08) glvertexdE(| 1.6f, 2.43£, 0.0
giTexCeord2 £ (1.0£,0.0£] ¢ glVertexdf( 1_6f,-2.00E, 0.0
giTexCoordZf (0.0f, 0.08); gl¥ertexdfi(-1.6f;-2Z.00f, 0.0Z

glEnd i)

JleopMatrix{)s f/ Zestores wor. d coondinate gystam.

F
BOOL is polin. a)
[
if ta <= 0} ==turn FALSE;
rofiuzn [ la & =a) == al;
I
Il next poliint a)
t 1 -
ol 3y
D iz podiiad] -=lurn a;
Perrn [1-13 d==sissor{lial|*8&; 14+
[

B »x= 13
(£ [a == 1) sTEaks
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f

ratn=n (1 << 1),

Ff Heport state of OBRToolFii gipbal wariables arbitcingMods,

£ '_JnJﬂl__Jum|u 3r11'tawH dF, grTemplateMatochingMaede, arMateningzCaMods.

L~ s i L. LT dEbthEpGTtHDuEE
i
_SflarFittinghode =— AR FLTTING TO IKREUT |
fprint flardery, "t ingMede 1R INPLT EMAGT YY)

Joalae of

Tprintf (stdorr; "HlLitlagMede (R0 SOMBENSATED [RMAGEN:
]
L0t rarImageProcMode == AR IMAGE PROC IN TOLL ) |

fprintf (stderr. "Troc¥ods (L) D OFOLT WAL AR
Yoedse |

fprintf (stderr, "DoooModa (X : NALE TMAZELRY) ¢
]

fprintilatderr, "M~ Mode 10 s 2t UPhEW DTRELS\n™):

{arg]DrawMadeFeL(gﬁrgl ettings] == AR_DRAW BY GL DRAH_

}
ilyead, | I getupCanera (ol chiar YCparam ndne, bas Tvoonl, ARPLrdm
i
AEParam Wparam;
il Agdie, yslper
A Oppen the vicao parh.
1 farVideoGpen (veonl) < 0
fprintf (stderr, "sataniamerad )l zable o open conaneoticm o Z3
retirs (FALSE)
i
ELOF LR Lhe size ol The wradow,
f jarvVideoIngSize (kxsiee, &ysize) <€) rebarn (FALSE)
fprintf {stdout, "Car=ra image =lns w0 [, wer! Nty ChEive, yalie);
fF Load the camers paransters, resize [or the window and iadlt.
LF f{arParamlodd [cparam name, 1, &wparam) < 0) |
fpeinbf{stdery, “ssouptam=ras i Breor ieadicg paramsisas 1
¢ Cparam mame)
zaturn {FALSE]):
4
arParanChangefize {fwporam, xalza, :,,-._,j.zc., Craram) ;
Fprintf istdant, "**4 Domafs Fararerars =i plig
arParamDisp icparam;i ;7
ArlnitCparatn (cparam) ;
L f larVideoCapStart{} != G |
rprintfistdery; "sotupfanera ) Dna-le To begin caners dsbs caps
rerlo L (FALSE)
|
seelorn ITRUE) ¢
i
ol b Lul BetupMarker{ocrost char *patt name, inf *matt id]
L
Ji{*patt id — arTosdPatt(patt name)) < B} |
fprintf(atderr, MsotopHarka= () rattsrn ldad esoor B WA
rEdu (FALSEY ;
]
goarn [TRUE] ;
!

"y

PIXELZ} 1

Feparan)

TR

i B

gl me L2 {nrngmeapN‘DdFLeL[q!—arq;ﬂcttlngsi = P.R_DRAH_'J.‘EXTURE_]_-‘[}LZ_IHAGE} i

0t
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fprintf{stdery, "lLoowhode 155 FEXZTURAF WMAFPTNG T aF TTaT 1" ks
il -]

Fprintt tatderrs, "Drswdode [T 1 TeXTOST MATETNS (HALT AEASCCLTICE i o
'
it arfenplateMatchingMods = AR TEMPLATE MATCHING COLOR | |

fpzlncfistdect, “Tew,<alaaMa, oh DngMode (M oTulor Tenwlaledn™)
Jrledize

fprinti{stderr, "TensiabaMachingMods Bl Tang atain!ls

t

" arMatchingPCAiMode
Cpr_ntfistderc, "MulohiTigPe

Joetas 1

EMade [F; : Wl

nyz

TEkT

AR MATCAZNG WITHCUT PCA ) |

tprintt (stoerr, "MactchingPCRMode (2] Wizh BTRENn" .
|
vold Quit{vs-a)
arglCleanup I garqlSectings);
arVideaCapStop{};
arVideallose ()
exit (0
ghat i voin Eeyboard(unsicnod chal key, Nt #e Int y)
int mods;
awl ool vkey)
[
e SN O
Quiti);
eHi
tresk;
caze 15V:
T T -
mode = arglDrawModeGet (ghrglSettings);
it (mowde = AH DRAW BY GL Dol PIARLS)
{
arglDrawModeSet (ghrglSettings, AR URAW BY TEXTURE MAPPING] ;
arglfexmapModeset (ghrglSettings, AR_DRAW TEXTURE FULL IMAGE);
b
1
mode = argllfesmapModeGet (gRhrgliettings)
it imads == AR ORAW TEXTURE FULL TMAGE] ‘arglTaxmipModeSet
(gAarglSettings, AR _DREW TEATURE HALF IMAGE);
&l argl DrawModeSat lg!—'lrg_-l_ELttJ_nq._-., AR DRAN RY GT. TRAW PIXELS] 7
}
fprintf (sedecr, "*-* Camosc 4 (Sramefseavn™y  [dook ey
qCallCountycrkerFetprrfaruh¢lilmcrt1h.
gCallCountMarkaerietaent = (;
arytilTimerReset () ;
debugReportMesa ||
h_;hk;
paEe O
caaa it
ariiabng = !arbebag:
hrezky
e L} 1 LI
Az Vi1
prinb " ¥ewno ™)
printf(Y o 2z lTeso (h T
printi{” Chance arglSopetsde and arg |l Tesn anMode Sl
printf{" d Aotiwste ) SAouslléatie gdabug I = 0"
primtE{" 7 ar ¥ Shew thi= help_ ”i
printt M yofodd Ulanallyy the flEVIden | e fpploed the tollowing L

g

[
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arVidecDispOption (};

£f Pointsr tooarray holding the

£ Count of nanbgr of markers

ppdate more oftan than 100 2z,

ff Higher

GCamara Izilg

b N B
detaslos
WE=d iy
}
}
SlEl e v EdLies [weld)
(|
slalle: lnl ms RILev;
1T pEE
(Maat sielapsed;
ARULNLE *Imayge;
ARMarksrInko *marker intos
detaile ol detected mnarkers,
Lol mAaY KeT Tam;
delaaban,
int g
L0 pind-oun how long sineoe Idleqd) _ast ran.
ms = gluctGet (GLUT BELAFSED TIME) ;
g _elapeed = ([luzl) (me = m= prevy] * 0.001;
if (& elapsed < 0 01EY eeturns A8 Dot
m3I. Prev = maj;
24 Grabip wldes Tedaga .
it [{image = arVideoCGetImage()) |= NOLL)
i
ghRTImage - image: 7 Save the fotched dmags.
Bazt found = FRLSE: £ Inmralidate any previous de-ecstec markers.
gCtallConntMarkerbetect++; 4/ Tnorsmsnt ARloollil FES dounter.
£ Twneal Lhe mwmrkecs Lo Lhe dldes fzzoe.
it [arDetectMarker (gARTImage, gARTThreshhceld, &marksr info, dmarker num] < 3
{
exit(=1);
}
# Chesk ZhYsugh ths merker_{nfo arrvay for hignest goaldence
A owldaible markey matching our preferved fatterno.
k=-1:
tor 43 = 07 4 < marker num; JHi)
= {marker_infﬁ[j].id == ghkatt id) |
(f (k===11 k=43¢ ¥ Fira: marksr datsctad,
#lue | [imaxker ‘infolj].ef > merker dnfolk].cf) k = Ji
conficente Narhsr cetaoted.
b
]
s i s e T 1 R
L et —he transtornation betwead Lhe morkor ang tThe teal
gPati =w533. )
arGetlransMat [aimarksr_infaik]), gPall centres, glatt _width,
gPatt found = THUE;
I}
A Tell CLUT the displsy has changed.
glukPostRedisplay [} ;
]
I
.-'I.."l
A4 MRyE s Euvpsdion 1iE galisdidn adents whern THa wigibiliaty ol Che
L4 GLIOT window changes (ncluding when first becomes wisible) .

ey

atatic e

i

| wisibility(int wviaihle)

[vigible == CLUT YISIBLE)

g?att_trﬂns:l 3

4
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El

i
glubTdlefuna {Idle) ;

glutIdlefunc (HULL) ;
t

'
s
Hi
s
stotls Yoz

{

This
GLLT

tonetion 28 called when the

wWihindiiw Ls reaizen.

Reshapei ' n- w, int hy

glClear (6L COLOR BUFFER EIT | 3L _DEPTH BUFFER BIT);

glViewporcia, 0, !GLsizeil w,
glMatrixMode (6L FROJECTION) ;
glloadldentity )}
glMatrizMode (L, MODELVIEW) ;
glicadIdentity (] ;

£ Call hrough

'

Fa
YYOTHis tuncsion °&
S

zalled when the

artanle sodd Tisplay |voeid)
[
Ghdouble pllEl:
GLdouble m[16;
L oSplent wwnrrzant. bheffer Tor
glOrawdulloec (GL BACK);

glhlear (GL_COLOR BUFFER BIT | GL DEPTH BUFFEE_BIT); // Cleav

franme.

arglbisplmage (gART Image,
arvideoCaphlext [];
ghAlTImage — NULL; //
1t
1

(gPazt found)

A e aat Jen cransformation.

Lo anyone elss wnn

{GLeizeil

needs

window

EJRRTCoaram,

rage data L no

n);

(]

neads

chis context.

1.0, gArglSerstingsyy S

Bela wreldd

TTEY

arglCamerafrustunBH (&gRARTCparam, VIEW DISTANCE MIN,

glMatrixMode (GL FROJECTION) ;
glLoadMatrisd (p];
glMatrixMode (5L MODELVIEW) ¢

Ffoiewing transformation,
glhoadTdent ity ();

=odrawing.

afle

=

kiraw about windaow slzing here.

the burfers for new o

= 1.00

O

izall _pg aryldeslapMeast ).

V1IEW DISTANCE MBX, B)i

A Llghting and geonstry that toves wikth Liie camcre saoald go here.

P R ¥l

finons

fat Epeci

wocutx = gPatt trans[1]100):
wsouty = gPatt trans[1][1]y
wacuts = glatt trans([1] 2]

.

r

AdToo  Hit gupo. ied dlslacee

b,
arglCameraViewRd gFatt _trans,
il Tzadia Le Lad () 7

fAALL ooher
DrawWbB7 (| ;

e millimETres, 2

T g

lighting and gecmnetTy Qo088

VikwW SCalLEFRCTOR) ;

GEIE.

=gl betore wiewing transforrmasions.)

24|

Dperil Lo kWork In myw
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Jd Bny ZD zverlays qo neze.
S inong

glutSwapBaffers ()

HEITHMAF LoadBmgi)

[
£f losd bitrap from rescuxco Eile
HBITHMAE Ditmap - LoadBitmap (GetModuleHandle{WULL), MAKEINTRESCURCE|1DB BITMARPL)) 7
rizbirn Ditmap;

I

_nt malniint argo; char** argwv)

chiar glutCamemoda | 327 &

corsl char rocparam pame: = “Tmca/ canera pareaodat s
oy
£F Camera aontigurstion.
4
#lrd=F WNIN32
anaY Fyoonf o= "NEEEAWETY csne AT o -
Izlse B =
e .1 rvoont = A3
Pt F
const char Fpabl oamg = "Twoadnat | casoel;
e
ff Library inits.
Hf

glutlaicl{iarge, argv);

£ oErart our webh servsr
l'llf-ll
WSarverStart [ 88);

g B S e o S St M e

e e e e e e

£ Hardware detip.

s

= {leetupfanera (cparam nams, voonf, sgARTCparam)} |
ERriftf fatdare;: Medir () Ghaale bte 8@t e AR dameracin™ls
exibl—=1}q

{ bgetupMariker ipatt nama, &gPast id]) |
fprintT (stderT, "maini): Urable to 3et un BF narkac.An")j
axit(-=1}

}

R S e e e e e e
Ff Library sstup.

Bt

FfOBsE un B4 santextis] for CpenGl to drisw Znto.
glulTnilbisplayMede (GLOT DOUBLE | GLUT _RGERA | GLUT DEPTU);

{lprefWindowad) |

iprefRefresh) sprintf{glutGamemode, “"nixil:ni@ci®, prefWidib, prefHeight, "4

prafibeplh, prefRefreah);

alza sprintf{glutGamemode, "ligni:vi", prefWidth, prefHeight, prefDepthl;

glutGameModestring {glutGamemods) ;

glutEnterGameMode ) ;
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} =lae |
glutInitWindowsSize proflidth, prefzsight)
glutlCreateWindow (argy [01):

]

A setupoargl library Tor eorrent conzText.

i© {{gArglfeliings = arglietupForCurrencContexti})
fprintflacdery, "maic!l: qrglSstupTorCurrenson
exiti-171;

J

debugRepsrtMode
glEnable (Gl DEPFIH_TEST) 7
artilTimer3sset ()

S Heglster GLUY even——kard] ing sl lbhascks.
J4 AR Idled) == registered Dy Visibllity,
glurBisplayrnne | Display] ;

aglutBeshapeTunc (Reshapel ;
glutVisibilityFunc (Visibility) ;7
glutKEeybocardilFuns [Keyboard) ;

bopl = LoadBap ||

LeadBlhTextnra [Hmph) ;

FrwgSrar i Skinw o =caow™)
LIl e

wgSLdLLI:"'-'.F'-'__T.-"'-'.r‘ N b F

qlutMainleop () ;

Deletadhject (bmod)

seturn L9

o, N

1@
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kreg o Copyright notice

B o e e B R e
£ BpcolororcsterEmiBaeddinofrant hrgs., o

S Comyrblgnt. (0] BRestellanos BMikes. Al”-xights reserved.

i e e e e e e

fondr rzicon

sl oy System;

usi-ig Bystem.Collecticns.Gereric:
us1ng avsten. Longs

u=sl=g System. Texh;

i=i=g Microseft. Devices . Sensors:

famestaoe WKadt, Seraors

1

prizale do.cle X ¥, B

prblzs AccelercometerBnuieadingbventArgs (dounls xe double vy aoabiie )

[

thes., X = =

thzs. ¥ = ¥:

Loz B = &F
i
et WA I T [ O (W Timeatawp [ gt [ —s=tuzn dcw =1 irz |}
pulslcn donble X { ‘gel { petuzo Xr) )

przblze deouble: ¥ Loaes d relorn 2Xrobod
prubl o double B ges | vebu— A Rl S
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fregiszy Copyright notice
e
o ——— M A e eyl S R T T A e O o e o N LS T e e i S e e ]
LE BedalarereterEmy oo
&F Conyrignt (€] Faoetellangs Mikes. &1 rights.rescrved.
e e e - - e N e D
Béradrge Lo
dzdrg Byeten;
using SBystem.Collecltions.Generiay
uslog 3ystenm. Lingy
azivg System. Text;
UA1nTg Microsoft, Devioses. S8nsars;
4 Syszem. Security;
BES Syaten. Toreading;
1= SveTem.Net;
ST Syaten.Windows . Media. hnimation;
cancspace Nhash. sensors
1
T AT £ setoripaios EDTL=]
i
rriwats stanit Microsoft.Devices.Sensors.Accelerometer accelerometer;
crivate Storyboacd timer;
piamle Svenl W [ <AecelerometerEnuleadi ngBrenthrgar ReadingFmulThangad ;
o I T =t i ]
puislie hAccslerometersms ()
i

accelérareter = now Microaofi.Devices.Sensors.Roceleromster ();

1f (MicTosofl.Devices.Bnvironment.DeviceType =— Micrusofl.levices.
Cevicelyvpe, Device!l

1
ReadingChanged += rew Lver o3l <haccelercneterfeadingBEventArgss
(hocelerometerEmu ResdingChanged)

}

3 o~ o P
}
palx_ le BenzcrSlLate State
[

el {rezurn ecosliecomeler.SLate; |
|

£ SUmma =y s
AP Deeure when new detz: srcives fron the aoftaleromebar.

s R R E O B Flas- ler<hcnelerometerReadingbrentirgs> ReadingChanged;
[ 5 I TR =T = o |.|]
piel 2o woic Ddsposatl)
L
accelercmeter.Dispose|]);
I
3 (REY ik ol Ty B |
ol oo wo o Starti()
§

accelarometar. Start ()

f (Microseft.Devices.Environment.Revicelype == Microsoft_Devices.
DeviceType Emulatox)

1
timer = now Storyboa=d();
Fimer.Duration = T =9+ FromMillisecsnds (1000/10) ;
timer.Completed += new "ol ban o (TimerCallBack)

timer.Beglni):




DNCOLLEGES L e BECHBONGANSKEEIPSIKUNAccelRithEmuClassesi\AcceleroneterEmu. cs

'

i

S Rurmme vy

#F Stops data acguisition from the acoEleronmeier.
[ i } 1

ey e wola Stepl)
i

accelerometer . Stop () ;
it Microsoft_ Davices_ Fnvironment . DeviceType == Microsoft.Devices.
Devicelype. Emulator)
I
timer.Ston ()
timer = nually

[
I
vl d RoeelorometerEmu ReadingChanged (cbjoo- sender,
AccaleroneterfsadingEventArgs e)
§
ReadingChanoed{th =, a;
i
puabil _8 vold TimerCallBack(ozjoct sender, Fo b oy =)
[

WebZ]lient wes
wio = now WebOClienk():
wi, Al lowEeadStreamBuelfering = = Hef
we. DownloadStringComplecsed += n=w DownloadStringCompletedBventHandlar
fwo DownloadStringConpleted] ;
- wesDownloadstringhsyne (nes Uri{"trrop: VL2709 L1367 ™) ) ;

TR LTI

culd we DownlosdStringlomplatad(shlact sender,
DownloadStringConpletedEventhrgs )

[
== leiBrror =l 1) | cimeriBeginll: =eturns )

‘e RBesult = nul ) | Limer.Beglnl): colacog f
gtri=g i var—eiReaul g Bplatypea s s Pty ey
dosin e X = 07 v JTobonbleivofli):
docbhle ¥ = Al cTeDouble (vofll);
deBle &= 7 sort TeDoaublelve (27 )2

Acoe leronelerBEnuReadlngEventArgs are = new
AocoleraneterBmuleadingSventArgsix, ¥, =l
EeadingEmuChanged{t-is, are);

fimer . Beain();
1 LR o




3 ACOLLEGEYFile KECEBONG\SKETESIKU\AccelKit\sroc\WServer.c

i
lasoelkit!
Copyrignrs i Aoy Nikos BEastsllanos
This program =i free software! Pou cEn redistribuce iT sodfcr nodlFy
It uzder ‘the terms ol the: GNU Gegeral Pupiic Licemse az publishad by
the Free foitwars Foundsticny vesrslon 2 of O Dloenbe,
Imig pragrar e dlstriouleds i tae hope that it will bo useful,
mat WITHOUOT ANY WAREANTY; witsoub even Lie Ilnplled warcdanoy af
ERCHANTART L2 o FITNESS FOR 54 PARTICULAR PLCRPOSE. Bes fthe
CHY Genersl Public License for moze detaile:
You sassld have zeceivad a oapy of the GHI General Puclic Tdoenss
alarg wlth thla program; il oz, write to the Fres Software
Eopndasisn, ThGer 1 temprle Flapa, Suite 30, Bogton Ma. [2ill=1307%7 USA
c-mail: nkastellarosEgmal locomn

i

kool uas "“Wierwer.r!

hincluds <Wizdows. ks

Finelude cetring.hs

LA ROUTMET ca Rimp vy A bypmnaed for an oanadgrned drot.

SOCKET server;

SIAWERDNDN 1= a Btruct: thet is filled dp By tho <all tz HEAStartup
NEADATA wsalata;

AdTha gockaddr Jo specifisy Lhe Sode-sss of che =xooks!

S0CKADDR TN local;

Shiar LszThreadParem[3d]:

anr e WstulR  Wweosuly wsallE;

wilrel Wlervergtart (il port)

{
HARMOLE hThreads

OWCRD dwsenericThresd:
wanutx=0,wsouty=—1,wsoutz=0_;

lszThreadParam|Q] = oort;
hThread = CreateTh:a&diNULL,U,HServerThréad,&lszThreaﬂParam,ﬂ;&dﬁGenericThread:;

“ZihThread == NULL)
[
DWORD dwError = GetlLastErrord):
Sloopte<SEMiErrar in Credating shresd'acdwErsor<<snal 7

=¢Luzng

OWORD WINAPL WicrverInit(i L pozt)

i
femEhstartup initializea the progrem tor calllog Winsook.
FilTae ZTivel paramcter speciiies the hignest wersion of Lhsa
FiANinSack specifica v, the progzasm s -allowes Lo uss.
Nl wsargt=Wassctartug (22101, swsalata) i

CIMERStATTUR refCuIns: zZeln O SucoesSs:
SETED DL Tl ol gbalt,
iz{wsarat 1=0)
{
relars Ui

]

fiow we populats Rhe seotdadde lpn sfEructurs




J:NCCLIEGESFile RECEBONGA\SERIFSIEO\RccelKit\sra\WServer.q

locat.sin Family=AF INET; //Bdirsss Sami_vw

local.sin_addr.s addr=INADDR BNY; //Wild card 1P addiress

local.ﬂiﬂ_parL=htonﬁ:{u_shur%]pnrth; flopnrt to u=ms
Litrm gaskes Tufidtiar Sreases ont SOCRED

server=socket (aAF [NET.SOCK STREAM, D) ;

FATE Ehe ssakal () Fenction £aild we &xit
Tizarver==iNVALLL SOCEET)
¥
=cbuzn O
I

Afoind 1lekes Lhe socket we jods d-gated with che sockadds

Aistrocture: Basieodally it connects the =cckot with
ffth= local addresz and a specliied dorl.

FATE Az Teturns non-fero guit, as this indicdles acfor

Cihind{server, (SOCERDOEY ) &local, & saol [ locall )y =09

{
eeTurn 9
1

£fl4ETen dngtrocts the Sooket to Ligter fes Lopoedsg

Afoonnections from clionte. The second sog ds bhe back

Lf{listenh isexrver, 10) 1=0)
[
I |_ - 0'._

4

itk =X

;

DACRD WINAPFZ WServerLiasten()
[
Sfwe owl |l nees veriari=2s bt hold the client socket.
Hithus we declsre them asre
ZOCEET client;
SOCRADDE, 1N fraom;
it fromlen=sqz=o7 (from);

chas temp[i024*4Y;
it coveodnt=0;
char TYrad;

Hlracoept ] wilill ageapr an Ingoming
Floelient comnectiom

=g

client=accept (server, {(atroo- spokaddr®) &from, &fromi=n);

A7 confume the =zaguest headar

wh |={TRUE}

l
revoount=racv [alient, temp, 1024%4 .0} ;
fliflroveounTt==0} continue;
flran=etrace (Lemd, "Seiabehn") ;
bresk; ’

t

Flue g mp1y el PN shrimg bo LEs oliant
Slanrinnfitesmp, "Your T2 14 wahrho®, ineb pnoosifrom.sin
f!:enj.u.1Ent.tfmp;str'Enﬁtemp};UJ;

Fiwend doavmy DLLp oeades

sprintf|teamp, "AUTer1.0 200 SEN AR
sendiclient, teng, striencenp) , D]

gprinkf |(temp, “Earvar: FTTTacasl 1 08 rsnty e
zend{client, temp, strlen (tenp) 0] ;

sprintf iteme, M tonTent="1yns: . app i inek tongoet el —a s De A’

sendic]ient;temprstrLEnftEmp},D];

gprimbEf (tempm, "Eapd ross | Thay, 0 TEw T99E T haale B SMTH

gendiclisnt, temp,strlen[Lemp} Ia
sprintf{temp, "Pracies; ad-cashesrsn™ )

Aeledr

L9 e -

—I1




JIVCOLLEGEAFile KECEBONG SKRIPSIEU\AccelXithsro\Wierver.c

send {client, temp, strlen|tenp!,0f;
sprintf (temo, "h\oin" ) Jfend
sandiclient, temp, strlen (temp) . U);
fiflate: Sat, 27 Wow 2004 10:19:07 oMT
HICUHLEHL—Luuth: LNLTE

sprinl Cf{témp, "t 17, 40" s waoubx, weauty, waoutz) ¢ //ond
sendicli=snt, temp, strien (temp) 0
Flocent o NlnppeatInn: Seom Midd Thaas atefa{fromssin_adar) coMesinT:

flaloge The dlzent sockes
clasesscketiclient);

o U o ot B

DWCED WIHAPI WoerverlLleanup(l

i
Slfolumsacoret |} ocloses che gooksk and relezzss the sockeat desoriptor
claogesacies{saerver);
floriginally this functisn prokably had. admhe Use
Alonrrently this L8 quast for hackward compatibdilicwy
Aibub 1k e safer teeall It 45 T still believE aome
Afimplemantasions wea thiz £5 terminate gse of WE2_3P_NIS
WodCizanup () ;

b

MWORD WINAPT WServerThread (TEVOID iValue)

{
irt puce = ([pheo*pivaloe) [0]

LEfIAServerInit{port)) retzro FRALSE:
wi-t = {TRUE! J/us z2r= logping end_essly
{

WoezverLlstent) i
}

WoerverCleanup|);

i - '
SSOLLTT 185
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