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ABSTRAK 

Projek ini adalah bertujuan untuk merekabentuk dan membina sebuah Robot 

Pemeriksa Terowong atau "Tunnel Inspection Robot" yang mempunyai saiz yang agak. 

kecil disamping mudah untuk dikawal. Ia terdiri daripada sebuah kenderaan yang 

bertindak sebagai platform utama, set sistem kamera tanpa wayar, lampu dan sebuah 

"Turntable device". Robot ini juga menggunakan sepenuhnya sistem tanpa wayar atau 

lebih dikenali sebagai "Fully wireless system". Fungsi utama robot ini adalah untuk 

bertindak. sebagai alat peninjau atau risikan bagi menggantikan manusia untuk 

melak.sanakan tugas-tugas yang merbahaya dan berisiko tinggi seperti pemeriksaan 

system saluran paip bawah tanah, limbah beracun, kawasan runtuhan dan kawasan­

kawasan yang di penuhi dengan bahan letupan. Selain itu, robot ini juga berupaya untuk 

menghantar isyarat vidio atau imej bagi sesebuah kawasan yang telah dilalui untuk 

dianalisa melalui computer. 
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ABSTRACT 

The purpose of this project is to design and construct a tunnel inspection robot. 

The tunnel inspection robot should be small and easily controlled. The tunnel inspection 

robot is made up of a moving platform controlled by two de motors. On top of the 

moving platform is a turntable controlled by a stepper motor via wireless system made 

up of a transmitter and receiver. On top of the turntable is a miniature camera connected 

remotely to a computer system for monitoring and manual steering of the robot. 

Together with the camera is a searchlight for lighting up dark areas. The whole platform 

should be able to move in rugged areas. This tunnel inspection robot is controlled by a 

fully wireless system to avoid wire entanglements. This robot can be used as a 

surveillance robot in dangerous areas. 


































