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ABSTRAK 

Projek robot gerakan lurus menggunakan PLC adalah satu contoh projek aplikasi 

kejuruteraan dimana ia dapat bergerak secara automatik disamping dapat mengangkat 

beban dengan menggunakan konsep perubahan gerakan secara automatic. PLC adalah 

satu pengawal dimana ia mempunyai aturcara yang telah diprogramkan untuk 

menjalankan pengoperasian mengikut kaedah yang telah ditetapkan berdasarkan 

masukkan dan keluaran. Dalam projek ini mempunyai 2 bahagian utama iaitu 

pembangunan program menggunakan komputer dengan menggunakan PLC. FPO - C 14 

telah digunakan untuk pembangunan program. Bagi pembangunan perkakasan pula, ia 

termasuklah pemilihan alat pengesan yang akan digunakan untuk mengesan laluan bagi 

robot dan juga proses merekabentuk sistem robot yang akan dibangunkan. Alat kawalan 

ini boleh diaplikasikan secara meluas dalam kehidupan terutama bagi projek yang 

bergerak secara automatik. Contoh yang dapat diaplikasi ialah untuk pertandingan robot. 

Dalam pertandingan ini, robot akan ditugaskan sebagai penyelamat bagi sesebuah 

pasukan. Robot yang direka ini akan bersiap sedia untuk beroperasi di garisan pennulaan 

sewaktu pertandingan sedang berlangsung. Apabila laluan bagi pasukan kita dihadang, 

robot pasukan kita akan memberi isyarat yang menandakan ia memerlukan bantuan. 

Setelah mendapat isyarat bantuan, robot ini akan beroperasi dan sampai ke tempat yang 

sepatutnya menggunakan konsep "line follower robot". Ia akan beroperasi dengan 

menggunakan konsep gerakan lelurus yang akan beroperasi secara automatik. Kelebihan 

robot ini ialah ia dapat berubah dengan 3 mekanisma pergerakan gear yang berlainan. 
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ABSTRACT 

Project prismatic lifter robot with PLC is an example of engineering application 

which can run automatic besides pick up load using automatic gear changing concept. 

PLC is controllers which have orders that program to run the operation with method 

refer to the input and output. In this project, there are 2 main parts which is program 

development by using computer with PLC. FPO - C 14 is used to develop this program. 

For the hardware development, it is about choosing the sensor that will be used to detect 

line to for robot and also designing process of the robot system to develop controller is 

widely used in life application especially for project that run automatically. The example 

of application is for robot competition task of this robot is as rescuer of the team. This 

robot will standby to operate at the starting point when the competition starts. When the 

team was block by other team, the team robot will send signal to show that they have 

problem. After received the signal, this robot will operate to reach the suppose area 

using line follower robot concept. It will operate automatically by using lifter concept. 

The advantage of this robot is it can change the gear movement with three mechanisms. 


































	Prismatic Lifter Robot By Using Programmable Logic Control ( PLC ) Mohd Faizul Bin Rozali001
	Prismatic Lifter Robot By Using Programmable Logic Control ( PLC ) Mohd Faizul Bin Rozali002

