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ABSTRAK

Projek ini adalah berkaitan mengenai kajian tentang mobile robot yang mana
tujuan utamanya adalah untuk menyempurnakan dua tugas iaitu bergerak mengikut
garisan serta mengelak halangan sekiranya terdapat halangan. Pengaplikasian dua jenis
pengesan serta pengawal mikro juga adalah matlamat disebalik objektif utama yang
telah dinyatakan. Litar utama robot ini adalah litar pengawal mikro yang mengawal
masukkan dan keluaran kepada litar lain. Litar masukkan kepada litar pengawal ini ialah
litar pengesan garisan dan litar pengesan halangan. Manakala keluaran litar utama ini
ialah litar H-bridge yang mengawal pergerakan robot.
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ABSTRACT

This project is a research about mobile robot where the main objective of this
project are to accomplished two task which is mobile robot moving following the line on
the floor and avoiding obstacles if it had. Application of two sensor and microcontroller
is also objective behind the main objective. Main circuit of this project is a
microcontroller circuit which control input and output to other circuit. The other circuit
are a sensor circuits which played as input for the main circuit. The output of main

circuit is to H-bridge circuit which is control the motion of the mobile robot.

-
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BAB 1

PENGENALAN

Dalam bab ini, diterangkan serba sedikit mengenai pengenalan projek membina
model robot mencari jalan untuk sampai ke lokasi objektif sambil mengelak halangan
untuk Projek Sarjana Muda yang dibangunkan.

1.0 Pendahuluan

Pada masa ini, kebanyakan robot yang dibina adalah berkehendakkan kepada
robot yang mempunyai kelebihan atau keupayaan sendiri di mana robot tersebut seolah-
olah mempunyai fikiran sendiri. Robot yang dibina secara ringkas atau “mobile robot”
selalunya dibina untuk menyertai acara-acara seperti ROBOCON atau ROBOFEST
seterusnya menjadi landasan untuk membina robot yang lebih rumit. Projek ini adalah
berdasarkan pembinaan sebuah model robot yang mudah dan ringkas. Di mana robot
tersebut adalah berfungsi dengan membuat pilihan perjalanannya untuk bergerak dari
satu tempat atau titik permulaan ke tempat tujuannya atau titik akhir dengan sendirinya.
Robot tersebut juga perlu menghindari halangan yang terdapat dalam perjalanannya
menuju destinasi. Robot yang dibangunkan ini dilengkapi dengan sensor-sensor sebagai
deria robot untuk menyempurnakan tugasnya dengan mengesan halangan yang terdapat
dalam perjalanannya selain daripada Microcontroller sebagai otaknya iaitu untuk robot
itu merancang fungsi-fungsi bahagian-bahagian yang akan digunakan dalam mencapai

tujuan pembinaannya.
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Bagi menghasilkan projek ini, perkara-perkara seperti di bawah dinyatakan
dalam laporan ini iaitu:

- Objektif projek

- Skop projek

- Penyataan masalah

- Latar belakang projek

- Kaedah

- Hasil kajian awal.

1.1  Objektif Projek

Objektif projek pembinaan robot ini adalah untuk membina sebuah model robot
yang ringkas yang mampu bergerak dari titik awal atau titik permulaannya ke titik akhir
di mana titik akhir ini telah diprogramkan ke dalam robot tersebut. Selain itu robot ini
mestilah dapat melakukan fungsinya dengan baik. Objektif lain pula dalam menjalankan
projek ini adalah bagi membangunkan dan membina mekanisme kawalan bagi robot ini
seperti litar kawalannya. Selain itu, bagi mengaplikasikan pengawal mikro PIC atau
Microcontroller PIC ke dalam mekanisme kawalan pergerakan robot ini dan sensor-
sensor yang akan digunakan. Dan objektif akhir projek ini adalah bagi membina sebuah
robot yang dapat mengesan halangan yang terdapat dalam perjalanannya dari titik awal
ke titik akhir serta menghindari atau membuat landasan perjalanannya yang baru. Projek
ini juga sebagai landasan untuk mengaplikasikan pengetahuan elektrik, elektronik dan
microcontroller yang telah dipelajari.

1.2 Skop Prejek
Umumnya, setiap projek mempunyai skopnya tersendiri sebagai had atau garis

panduan dalam perjalanan projek. Beberapa perkara diberi keutamaan dalam membina
model robot ini. Antara skop projek ini adalah bagi membina sebuah robot yang
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mempunyai litar kawalan yang mana microcontroller digunakan sebagai mindanya.
Robot tersebut mestilah mencipta landasan atau jalan yang akan digunakan dengan
sendirinya. Selain itu robot tersebut perlulah dilengkapi sensor untuk mengesan
halangan atau sebagai pancaindera robot yang dibina ini. Adalah menjadi kemestian bagi
robot ini bergerak mencapai titik akhir sama ada terdapat atau tidak halangan di tengah
perjalanannya kecuali halangan tersebut menyebabkan robot ini gagal mencari jalan

yang selamat dan sesuai untuk dilalui.

1.3 Penyataan Masalah

Kebiasaannya robot yang dibina hanya tahu melakukan tugasnya seperti yang
diprogramkan pada litarnya. Dan akan gagal berfungsi apabila terdapat sesuatu yang
menghalangnya atau memberi keadaan rumit padanya. Selain itu, robot selalunya gagal
menyempurnakan tugasan seperti mengikut jalan yang telah diprogramkan ke dalamnya
secara betul dan tepat. Ini adalah disebabkan kekeliruan lokasi, kesilapan sensor, ralat
fungsi perkakasan mekanikal yang terdapat pada robot tersebut. Selain itu masalah
timbul semasa pembangunan litar mekanisme kawalan untuk robot ini di mana litar
yang sesuai iaitu litar yang ringkas dan berfungsi hendaklah dicipta untuk robot ini.
Masalah mengenal pasti, menentukan dan mencari perkakasan elektronik atau sensor
yang sesuai untuk projek ini juga timbul. Selain itu masalah pada robot tersebut yang
dikenal pasti adalah seperti kesesuaian sensor yang digunakan terhadap halangan yang
timbul serta kelemahan robot mengenal pasti lokasinya setelah bergerak dari titik
permulaannya.

Masalah lain yang dihadapi dalam membangunkan projek ini adalah seperti
masalah membina program untuk membolehkan mobile robot yang dibina dapat
membuat perancangannya sendiri dalam melakukan operasinya. Peralatan eletronik yang

terlalu sensitif dan perlu dikendalikan dengan sangat berhati-hati.
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BAB 11

KAJIAN ILMIAH

Dalam bab ini diterangkan serba sedikit mengenai kajian ilmiah bagi menjayakan
tajuk yang telah dicadangkan.

2.0 Kajian Literatur

Robot yang dibina secara ringkas atau “Mobile robot” selalunya terbahagi
kepada 2 jenis iaitu holonomic robot dan non-holonomic robot. Perbezaan kedua-dua
jenis robot ini adalah holonomic robot dapat bergerak bebas ke semua arah manakala
non-holonomic robot hanya bergerak dalam beberapa arah sahaja. Model robot yang
dibangunkan ini adalah robot jenis non-holonomic robot. Di mana ia bergerak lurus ke
hadapan, ke kiri dan ke kanan sahaja. Robot ini akan menggunakan pengesan garisan
(line sensor) sebagai panduan untuk mencapai tujuannya yang mana lantai untuk ia
bergerak mestilah mempunyai garisan. Pengesan halangan (obstacles sensor) pula
digunakan untuk mengesan halangan yang terdapat pada jalan yang digunakan oleh
robot ini dan akhir sekali PIC dipasang pada robot ini yang mana ia bertindak sebagai
minda mengawal pergerakan robot dan merancang jalan yang hendak digunakan. Carta
alir robot yang hendak dibangunkan dibuat bagi membolehkan objektif projek ini

tercapai.
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—®| Robot bergerak ke hadapan. J‘

Sensor mengesan

Tidak

Garisan?

Robot bergerak
mengelak
halangan.
Isyarat dihantar kepada
pengawal mikro.

Robot bergerak mengikut garisan dan
mengesan halangan.

Sensor mengesan
halangan?

Bergerak menuju lokasi akhir

1. Robot tiba di lokasi akhir.
2. Robot berhenti bergerak.

Rajah 2.0 : Carta Alir Operasi Robot.
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