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ABSTRACT 

This proposal presents a design and implementation of a rescue robol It a 

basic operation system of any rescue robot that already been made. The main task of 

the robot is to detect the human temperature and send a signal to the rescuers for 

rescue operation. The robot will be equipped with several sensors such as negative 

temperature coefficient sensor (NTC) and bump sensor. 

In controlling the robot it requires a 16F877 A PIC microcontroller which will 

be programmed using MikroC, PROTEUS for circuit designing and IC Prog for . 
burner or loads the programming into the microcontroller. It also use L293 as a motor 

driver to control the rotation of the DC motor. 

The unstructured terrain or landscape at the area will need the robot using a 

suitable wheel such as tank wheels. By using 9V DC motor and large wheel the robot 

should be able to move around unstructured landscape and able to climb over the pile 

of collapse building or ruin. 
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ABSTRAK 

Laporan ini adalah berkaitan tentang merekabentuk dan menghasilkan robot 

penyelamat. Robot yang akan dihasilkan adalah robot penyelamat yang hanya 

mmpunyai ciri-ciri asas suatu-suatu robot penyelamat. Tugas utama robot ini adalah 

untuk mengesan haba mnusia dan menghantar isyarat kepada penyelamat untuk 

menjalankan kerja-kerja menyelamat. Robot ini akan dilengkapkan dengan beberapa 

pengesan seperti pengesan haba in:framerah dan suis pengesan. 

Dalam mengawal robot ini ia memerlukan 16F877 A Microcontroller dimana 

ia akan di programkan menggunakan perisian MikroC. Perisian PROTEUS 6 

Professional digunakan untuk melukis litar dan manakala perisian IC Prog digunakan 

untuk memindahkan data atau memuat turun data ke Microcontroller. Robot ini juga 

akan menggunakan L293 sebagai pengawal motor, dimana ia akan mengawal arah 

pusingan motor DC tersebut. 

Robot ini akan beroperasi secara automatik yang berupaya bergerak sekeliling 

kawasan dan mencari mangsa-mangsa. Pergerakan robot ini adalah berpandukan 

daripada isyarat yang dihantar daripada pengesan-pengesan ssekeliling robot dan 

robot ini hanya beroperasi pada kawasan dan keadaan terkawal sahaja 
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