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ABSTRACT 

The purpose of the report is to show a complete system for global navigation for 

mobile robot. The navigation system enables the robot to determine one's position in 

absolute and to move to a desired destination point. The main objective of this project is 

to navigate safely and reliably in their environments using the C programming language. 

In addition, the global navigation will concentrate on vision aspect since it was the 

important part compared to other parts. The advantage of this vision aspect lies in their 

ability to directly provide information about the surrounding area especially in unknown 

environment. The vision part such as digital color camera is used to detect the objects, 

walking path, etc while vision sensor is used to capture image features or regions that 

match the landmarks or maps. Plus, an infrared PSD sensor also is included for obstacle 

detection. The C programming language will consist of how to move full cycle for wheel 

robot and the navigation system to move the mobile robot including the direction, speed 

and other parameters. An interface between C programming language and EyeBot will 

occur in order for the mobile robot to navigate safely regarding to the coding added. The 

result of the mobile robot using vision based positioning is that it can travel safely in any 

place until it reaches the goal destination. 
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ABSTRAK 

Penulisan repot ini bertujuan untuk menunjukkan satu sistem lengkap tentang 

pergerakan global untuk sistem robot bergerak. Pergerakan sistem ini membenarkan 

robot itu untuk menentukan sesuatu kedudukan dengan mutlak dan bergerak ke arab 

destinasi yg telah ditentukan. Objektif utama projek ini adalah untuk bergerak di mana­

mana kawasan dengan selamat dengan menggunakan aturcara C. Walaupun begitu, 

pengawalan sistem pergerakan global ini hanya tertumpu kepada aspek penglihatan 

kerana ia adalah satu bahagian yang penting berbanding dengan bahagian-bahagian yang 

lain. Kelebihan penggunaan aspek penglihatan terletak kepada kemampuannya untuk 

memperuntukkan maklumat tentang sesuatu persekitaran terutama di tempat yang asing. 

Sahagian penglihatan seperti kamera digital berwarna digunakan untuk mengesan 

sesuatu objek, lorong dan sebagainya. Sementara itu, sistem pengesan penglihatan ini 

digunakan untuk menangkap gambar ciri-ciri atau sesuatu kawasan yang sepadan 

dengan tanda tanah atau peta. Tambahan pula, sistem pengesan PSD infrared juga 

digunakan untuk mengesan sebarang halangan sepanjang jalan yang dilalui. Aturcara C 

akan mengandungi bilangan kitaran penuh untuk robot ini bergerak dalam sesuatu masa 

dan pembolehubah pergerakan sistem ini untuk bergerak seperti arab, kelajuan dan lain­

lain. Satu simulasi gabungan di antara aturcara C dan EyeBot akan berlaku yang mana 

robot itu boleh bergerak secara selamat dan hanya bergantung kepada program yang 

dibuat sahaja. Hasilnya ialah satu sistem robot yang menggunakan sistem penglihatan 

untuk bergerak secara selamat di mana-mana tempat sehingga sampai ke destinasi yang 

ditetapkan. 


































