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ABSTRAK

Secara asasnya projek ini adalah untuk merekacipta sebuah robot yang
mempunyai kebolehan untuk menghasilkan pergerakan memanjat dan menyelamat.
Secara am nya projek ini adalah untuk penyertaan di pertandingan ROBOFEST. Di
dalam pertandingan ini robot terssebut perlu memanjat sebuah tiang bulat berbentuk
seakan-akan tiang gol dan memerlukan robot tersebut menyelamatkan barang yang
terdapat di bawahnya. Projek ini dibahagikan kepada tiga mekanisma iaitu mekanisma
penyeberang, mekanisma mencengkam dan mekanisma menyelamat. Semua ketiga-tiga
elemen tersebut akan digabungkan menjadi sebuah robot yang boleh memanjat dan
menyelamat. Dalam projek ini pemfokusan dibuat kepada membina mekanisma
penyelamat bagi robot tersebut.

© Universiti Teknikal Malaysia Melaka



ABSTRACT

This project is basically to invent robots that have an ability to create a climbing
movement and rescuing an object below the pole. This project is made for participate in
the Robofest competition. In this competition the robot has to climb a pole that look like
a goal post and then rescuing an object below the pole.This project is divided into three
mechanisms that are traverse mechanism, gripper mechanism and rescue mechanism.
The entire three elements are meant to be joined at the last section of this project. In this

project the focus are on the rescue mechanism for the robot.
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BAB 1

PENGENALAN

1.1 Latar Belakang Projek

Secara amnya, tujuan utama projek ini adalah untuk menyertai pertandingan
robot Malaysia (ROBOFEST). Robot tersebut berfungsi dengan memanjat,
menyeberang dan menyelamat sebuah objek yang berupa seperti sebuah patung dan
perlu dialihkan ke tempat selamat yang telah di sediakan.

Projek ini dibahagikan kepada tiga mekanisma yang mempunyai fungsi yang
penting pada RoboClimb. Tiga mekanisma itu adalah mekanisma mencengkam,
menyeberang, dan juga menyelamat. Semua ketiga-tiga elemen ini pada akhir nanti
digabungkan menjadi sebuah robot yang boleh memanjat dengan lancar. Dalam

projek ini pemfokusan adalah pada untuk membuat sebuah mekanisma penyelamat.
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1.2 Latar Belakang RoboClimb

RoboClimb adalah sebuah robot yang akan bergerak dengan memanjat dan
menyeberangi sebuah tiang seakan-akan tiang gol. Kemudiannya, robot ini akan
berhenti pada kawasan yang bertanda hitam untuk menyelamat objek di bawah
kawasan bertanda hitam tersebut dan seterusnya meletakkan objek tadi pada kawasan
hitam yang ke dua (zon selamat). Seterusnya robot ini akan menyeberangi tiang
tersebut sehingga turun ke zon penamat. Semasa pertandingan, robot ini diberi
peluang sebanyak 3 kali untuk percubaan dan masa yang perlu diambil untuk robot
ini bermula dari zon mula sehingga ke zon tamat ialah selama 5 minit. Rajah 1.1 di
bawah menunjukkan gambar lakaran RoboClimb.

PERATURAN PERTANDINGAN
1. Berat : kurang dari 1 kilogram
2. Sumber kuasa : kurang dari 24 VDC
3. Panjang jangkauan : kurang dari 30 cm

Rajah 1.1:Lakaran RoboClimb ketika memanjang.
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1.2.1 Ciri-ciri dan rekabentuk tapak tiang memanjat

Tiang memanjat bagi RoboClimb dibina seakan tiang gol. lanya dibina
supaya membolehkan RoboClimb bergerak dalam 4 keadaan iaitu keadaan menaik,
membengkok, menyeberang (dari lengkung pertama ke lengkung ke dua), dan
menurun. Semua ukuran pada tiang memanjat ini dibina mengikut ukuran sebenar
daripada pihak penganjur.

Spesifikasi tiang memanjat:
Silinder akrilik : Diameter dalam 46mm
Diameter luar 50mm
Penyambung PVC  : Diameter dalam 50mm
Diameter luar 54mm
Tapak kayu : Tinggi 300mm
Panjang 500mm
Lebar 500mm
Tapak menyelamat  :Tapak menyelamat dan meletak (300mm tinggi,500mm
panjang, dan 500mm lebar)
Objek (patung) : 250mm panjang dan 200mm lebar

Rajah 1.2 dan rajah 1.3 menunjukkan pelan bagi tapak memanjat RoboClimb serta
objek patung yang akan di bawa (diselamatkan) oleh mekanisma menyelamat.
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Rajah 1.2: Pelan tapak memanjat bagi RoboClimb.

Rajah 1.3: Patung yang akan di bawa.
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1.2.2 Ciri-ciri mekanisma penyelamat

Mekanisma penyelamat adalah sebuah mekanisma yang akan berfungsi
apabila tugas untuk mengangkut objek di bawah kawasan hitam dikesan. Mekanisma
ini akan mengangkut objek dari kawasan hitam yang pertama sehinggalah ke
kawasan hitam yang kedua. Mekanisma ini penting kerana tanpanya, tugasan untuk
Roboclimb tidak akan terlaksana dengan sepenuhnya. Mekanisma ini juga hendaklah
kukuh serta kuat supaya objek yang diangkutnya nanti tidak akan terlepas. Oleh itu
pemilihan jenis motor serta bahan yang digunakan adalah sangat dititik-beratkan di

dalam pembangunan mekanisma ini.

1.3 Objektif

Dalam menghasilkan sesebuah projek, objektif penghasilannya adalah sangat
penting supaya projek tersebut dapat dibangunkan sehingga berjaya. Oleh itu, dalam
penghasilan projek ini terdapat beberapa objektif yang telah ditekankan iaitu:

i. Untuk menghasilkan sebuah RoboClimb bagi menyertai pertandingan
Robofest.
ii. Untuk menghasilkan mekanisma dan kawalan.menyelamat bagi sebuah
RoboClimb.
iii. Untuk menggabungkan kesemua mekanisma lain supaya menjadi sebuah
RoboClimb yang sempurna dan dapat beroperasi dengan baik.
iv.  Untuk dijadikan bahan rujukan bagi pelajar KUTKM pada masa akan datang.

Objektif tersebut juga berperanan dalam membantu pembangunan projek
supaya tidak terkeluar daripada tujuan utama penghasilannya.
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1.4  Skop Projek

Pada projek ini perkara-perkara berikut akan dilakukan bagi memastikan
objektif projek yang dinyatakan sebelum ini tercapai iaitu, membina struktur fizikal
robot (hardware) serta menetapkan kedudukan motorservo pada pengangkut. Setelah
itu, penggunaan litar pengatur sumber kuasa voltan perlu diaplikasikan untuk
menggerakkan motorservo. Penggunaan litar pengesan hitam dan putih juga
digunakan untuk mengesan kedua-dua kawasan hitam pada tiang memanjat.
Penggunaan litar PIC juga diaplikasikan yang akan berfungsi untuk menggerakkan
motorservo yang telah diletakkan pada pengangkut serta mengaplikasikan aturcara
yang digunakan untuk membuat pergerakan pengangkut. Akhirnya dua pergerakan
pengangkut penyelamat pada dua kawasan hitam dengan gerakan yang berbeza akan

terhasil.

1.5 Penyataan Masalah

Dalam membangunkan projek ini terdapat beberapa masalah yang dikenal

pasti iaitu:

i. Penghasilan mekanisma menyelamat dengan berpandukan pergerakan robot
yang fleksibel.
ii.  Pemilihan jenis bahan yang hendak digunakan.
iii. Memastikan robot yang dibina mengikut spesifikasi yang telah ditetapkan.

Mekanisma menyelamat ini hendaklah memenuhi syarat yang ditetapkan
supaya ianya tidak akan mengganggu pergerakan mekanisma lain pada robot ini
setelah ia digabungkan nanti. Mekanisma menyelamat ini juga hendaklah teguh
supaya objek yang dibawa tidak terjatuh dan meletakkannya pada kedudukan yang
telah ditetapkan. Oleh itu pemilihan jenis bahan pada badan, jenis motor, dan jenis
kawalan sangatlah penting dalam penghasilannya. Kesemua jenis-jenis bahan yang
digunakan akan dikaji agar bersesuaian dan mengikut spesifikasi yang telah
ditetapkan oleh pihak Robofest.
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1.6  Metadologi Projek

Projek ini dimulakan dengan kajian ilmiah dan kemudiannya dibahagikan
kepada 3 bahagian iaitu pembangunan model robot, penghasilan mekanisma, dan
penghasilan sebuah robot. Pembangunan model robot adalah merangkumi tentang
penghasilan konsep robot bagi projek ini dan tentang kajian yang mendalam untuk
operasi mekanisma menyelamat. Kerja-kerja lakaran dan pembuatan model robot
daripada kertas keras berdasarkan ukuran sebenar dilakukan di dalam bahagian ini

juga.

Kemudiannya, ia disusuli dengan penghasilan mekanisma menyelamat, iaitu
kerja-kerja mekanikal yang akan dilakukan untuk membuat mekanisma menyelamat
bagi RoboClimb ini.

Di sini bentuk sebenar mekanisma menyelamat dan sistem kawalan yang telah siap
di aturcara akan diprogramkan ke dalam PIC melalui perisian MikroC, IC Prog dan
PICDownloader. Semua pemasangan motor dan kerja pendawaian juga akan
dilakukan di sini.

Setelah mekanisma menyelamat berjaya dihasilkan, kerja-kerja
penggabungannya dengan mekanisma lain dilakukan di dalam bahagian 3 iaitu
penghasilan sebuah robot. Penggabungan mekanisma, pengaturcaraan , dan
pendawaian dilakukan dengan teliti supaya ada keserasian antara setiap atur cara
berdasarkan litar yang telah dibuat. Segala masalah yang mungkin berlaku akan
diselesaikan disini supaya tiada kecacatan apabila RoboClimb beroperasi kelak.
Akhir sekali, laporan penuh tentang projek ini akan disiapkan. Rajah 1.4
menunjukkan carta alir tentang metodologi bagi projek ini, manakala Rajah 1.5 pula
menunjukkan beberapa kedudukan model RoboClimb yang direka mengikut ukuran

sebenar dengan menggunakan kertas keras.
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Rajah 1.4: Metadologi projek.

Rajah 1.5: Model RoboClimb.
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