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ABSTRACT 

The aim of thi s project is to develop a ping pong ball collector robot that will 

be able to perform object detection, obstacle avoidance, object loca6on and object 

collection. One of the parts to implement this project is concentrate more on 

CMUcam2. Object avoidance begins with the use of sensors to locate all of the 

objects around the robot. This can be done using vision non-contact sensor, which is 

CMUcam2 by means. PIC is used as the main controller for the robot. Program is 

developed using C language. Project then are produce to modi fy and upgrading an 

existing robot enabling it to collect ping pong balls. The implementatim of this 

project is then di scussed the ability of the robot produced to fulfill the specification 

made is tested. Further the evaluation of robot's ability to find and detect ping pong 

ball is performed. 
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ABSTRAK 

Tujuan projek ini adalah untuk membangunkan robot pemtn1gut bola ping 

pong yang berupaya untuk mengenalpasti objek, mengelak halangan, menentukan 

kedudukan objek dan pemungutan objek. Salah satu bahagian dalam melaksanakan 

projek ini adalah lebih tertumpu keatas CMUcam2. Pengelakan objek bermula 

dengan penggunaan sensor yang memberitahu kedudukan kesemua objek yang 

berada disek:itar kawasan objek berada. lni boleh dilakukan dengan menggunakan 

pengesan penglihatan tidak bersentuhan, dimana yang dimakstrlkan adalah 

CMUcam2. PIC juga digunakan sebagai pengawal utama untuk mengawal robot ini. 

Aturcara dibangunkan dengan menggunakan bahasa C. Kemudian, projek yang 

dihasilkan adalah dengan mengubahsuai dan menaiktaraf robot yang sedia ada 

supaya berkeupayaan memungut bola ping pong. Perlaksanaan projek ini kem udian 

membincangkan tentang keupayaan robot yang telah dihasilkan agar memenuhi 

specifikasi yang telah dicadangkan setelah dibuat pengujian. Seterusnya, penilaian 

terhadap keupayaan robot ditemui dan pengesan bola ping pong dapat ditunjukkan. 


































