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ABSTRACT 

This project is all about the combination mobile robot with floor level measurement 

application . The mobile robots have the capability to move around in their environment and 

are not fixed to one physical location by using complicated and controlled by C programming 

. Mobile robots are regularly found in industry , military and security environment . Basically 

gyro sensor is use as a sensor for floor level measurement application but for this project the 

accelerometer is use to measure floor level. For this project the accelerometer was chosen 

because it will measures acceleration with a minimum full-scale range of ±3 g . It can 

measure the static acceleration of gravity in tilt-sensing applications , as well as dynamic 

acceleration resulting from motion , shock , or vibration . The floor level will be measure from 

the angle of the floor. For the display the output of floor level measured, the standard 

solution is using VB programming . VB Programming is created to display the data , convert 

the data from gravity to voltage and draw the movement of mobile robot . In additional the 

programming can simplify the all problem for this case . These combination will make life 

easy for us to measure the distance and convert the data. For purpose succeed this project a 

combination based on Mobile Robot, C Programming and VB Programming had used. 
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ABSTRAK 

Projek ini adalah gabungan " mobile robot " bersama aplikasi sistem pengukuran paras lantai . 

"Mobile Robot" mempunyai keupayaan untuk bergerak dikawasan persekitarannya dan tidak 

terbatas pada sesuatu kawasan sahaja dan dikawal oleh pengaturcaraan C . "Mobile Robot" 

sering terdapat dalam industry , ketenteraan dan sistem keselamatan . Pada kebiasaannya 

pengesan gyro digunkan dalam aplikasi sistem pengukuran paras lantai tetapi untuk projek 

kali ini meter pecut digunakan dalam aplikasi mengukur paras lantai . Bagi projek ini meter 

pecut telah dipilih kerana ia boleh mengira nilai pecutan dengan saiz minimum ±3 g . 

Disamping itu ia juga dapat mengukur pecutan statik graviti dalam keadaan terbalik melalui 

cara pergerakan , kejutan dan getaran . Bagi memaparkan keluran paras lantai yang diukur 

dengan menggunakan " mobile robot " pengaturcaraan VB digunakan . Dengan menggunkan 

pengaturcaraanjenis ini data boleh dipaparkan, data boleh ditukar nilai dari gravity kepada 

voltan dan ia juga berfungsi untuk melukis kawasan yang dilalui oleh "mobile robot" . 

Tambahan pula pengaturcaraan ini akan memudahkan manusia untuk menyelesaikan masalah 

dalam kes ini dari segi megukur paras lantai dan menukarkan nilai kepada voltan . Bagi tujuan 

menjayakan projek ini satu kombinasi berdasarkan robot mudah alih, pengaturcaraan C dan 

pengaturcaraan VB telah digunakan . 




































