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ABSTRACTS 

Nowadays in this modern technology era, human use robots to help them and make 

their job easier. In fact usage of robot system can give human more and more 

advantage in completing the job even in the extraordinary and dangerous place. 

Robots are used in the auto, medical and manufacturing industries etc. Building and 

programming a robot is a combination of mechanics, electronics and problem 

solving. 

This robotic arm prototype system is a mechanical robot arm with 4 

individual servo motor. It consists of two major elements; a mechanical arm 

(hardware development) and PIC microcontroller system (software development) 

that will function as a brain to control all sequences of the pick and place system. 

The mechanical arm has a jointed-spherical geometry with 3 degree of freedom in 

the arm and wrist. The three axes of motion includy rotation at the waist for 

positioning the hand; then flex rotation motion in the wrist for orientation of the 

gripper. 

This prototype can be controlled by the PIC microcontroller software which 

is using C language as command program. The microcontroller is used to execute 

the program which is loaded to its program memory. All the robotic arm prototype 

motion is controlled under command program. So, the motion of 3 axes robot will be 

change accordingly to the program that was install to the PIC 16F877 A. The robotic 

arm will follow the command from PIC 16F877 A programming system to pick an 

object and place it at the other position. 
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ABSTRAK 

Dalam teknologi moden pada hari ini, robot kebanyakannya diguna untuk membantu 

manusia dan membuat sesuatu kerja menjadi mudah. Malahan penggunaan sistem 

robot boleh memberi banyak kelebihan kepada manusia dalam menyelesaikan 

sesuatu kerja walaupun dalam persekitaran yang luar biasa dan berbahaya. Robot 

sering digunakan dalam industri automasi, perkilangan dan bidang perubatan. 

Membina dan memprogram sesebuah robot adalah suatu kombinasi antara 

mekanikal, electrical dan penyelesaian masalah. 

Prototaip sistem lengan robot adalah sebuah lengan robot mekanikal yang 

menggunakan 3 servo motor. Ia terdiri daripada 2 elemen utama iaitu lengan robot 

mekanikal dan juga sistem PIC microcontroller yang akan berfungsi sebagai otak 

bagi mengawal keseluruhan operasi sistem 'Pick & Place ' . Lengan robot mekanikal 

mempunyai '3 degree of freedom' pada untuk bahagi~n lengan dan pergelangan 

lengan. 3 paksi pergerakan tersebut termasuklah putaran pada bahagian pinggang, 

untuk posisi tangan robot; bengkokkan dan putaran pada bahagian pergelangan 

lengan untuk orentasi elemen pencengkam 'gripper'. 

Prototaip lengan robot ini boleh dikawal dengan perisian PIC 

microcontroller. Microcontroller yang mana ianya menggunakan bahasa C sebagai 

program arahan. Microcontroller digunakan untuk melaksanakan kesemua program 

yang telah dimuatkan dalam program memorinya. Keseluruhan pergerakan prototaip 

lengan robot ini dikawal oleh program araban. Jadi , pergerakan lengan robot akan 

berubah mengikut arahan yang telah dimuat di dalam cip PIC 16F877 A. Lengan 

robot ini akan mengikut arahan dari program PIC 16F877 A untuk menjalankan 

operasi bagi mengambil sesuatu objek dan meletakannya pada posisi yang lain. 
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