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ABSTRAK

Projek ini bertujuan untuk menghasilkan sebuah prototaip robot automatik yang
menggunakan motor penginjak dan pembinaannya adalah berdasarkan pertandingan
Robocon 2008. Projek ini dibahagikan kepada tiga bahagian utama iaitu litar
elektronik, reka bentuk mekanikal dan membuat aturcara dalam bahasa C.Objektif
utama adalah untuk mengarahkan robot automatik itu bergerak dari kedudukan asal
ke kedudukan yang dikehendaki. Sejurus sampai ke kedudukan yang terakhir, robot
itu akan kembali ke kedudukan asalnya dengan tepat.Konsep yang digunakan adalah
dengan mengira jumlah jarak yang harus dilalui robot automatik berdasarkan
koordinat-koordinat yang telah dimasukkan pengguna. Berdasarkan jarak yang telah
dikira, mikro pengawal akan mengira jumlah sudut langkah yang akan dilakukan
oleh kedua-dua motor penginjak. Jumlah sudut langkah ini akan diproses oleh
mikropengawal 18F4550 dan dihantar kepemacu motor penginjak. Aturcara
algoritma untuk kawalan motor akan ditulis dalam bahasa aturcara C. Bas bersesiri
sejagat (USB) digunakan sebagai pengantaramuka antara litar pengawal mikro dan

komputer untuk muat turun program ke dalam PIC.
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ABSTRACT

This project is about development of an automatic robot prototype using stepper
motor and this robot is based on Robocon 2008. This project divides into three
sections that are electronic circuits, mechanical design and programming in C
language. The main objective is to make the robot move from the initial position to
the desired position accurately. Then the robot must move back to its initial position
correctly after its complete the task. The concept thatis being used is by calculating
the total distance for the robot to move from the old coordinate to the new one. Then,
microcontroller 18F4550 will calculate the total of step angle according to the
distace measured before. The data of total step angle will be sent to the stepper motor
drive to make the motor move. The program is done in C language and the Universal

Serial Bus (USB) cable is use to interface between the controller and computer.
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BAB |

PENGENALAN

1.0 PENDAHULUAN

Projek ini bertujuan untuk menghasilkan sebuah robot penentu lokasi
automatik yang dapat bergerak dari satu kedudukan asalan ke beberapa koordinat
baru yang dikehendaki pengguna. Robot yang dibina ini merupakan sebuah prototaip
dan jika prototaip ini berjaya, robot sebenar akan dibina untuk digunakan dalam
pertandingan Robocon 2008.

Di atas struktur badan robot automatik ini terdapat sebuah papan kekunci
yang akan digunakan untuk memasukkan nilai-nilai koordinat yang dikehendaki dan
nilai-nilai tersebut akan dipaparkan pada paparan kristal dan dibaca oleh mikro
pengawal. Data-data yang dibaca oleh mikro pngawal akan digunakan untuk mengira
jumlah jarak yang harus dilalui oleh robot tersebut dan jumlah sudut langkah yang
harus dilakukan oleh motor penginjak. Setelah selesai membuat pengiraan, data-data
tersebut akan dihantar ke pemacu motor penginjak bertujuan untuk menggerakkan

moto penginjak.

1.1  OBJEKTIF

Projek ini dibangunkan bertujuan untuk menghasilkan sebuah robot
automatik dengan menggunakan motor penginjak. Projek ini dibahagikan kepada
tiga bahagian utama iaitu litar elektronik, rekabentuk struktur mekanikal robot
automatik dan memprogramkan robot dengan menggunakan bahasa C.
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Objektif utama adalah untuk mengarahkan robot automatik itu bergerak dari
kedudukan asal ke kedudukan yang dikehendaki. Sejurus sampai ke kedudukan yang
terakhir, robot itu akan kembali ke kedudukan asalnya dengan tepat.

1.2 KONSEP

Konsep yang digunakan adalah dengan mengira jumlah sudut langkah yang
akan dilakukan oleh kedua-dua motor penginjak. Jumlah sudut langkah ini akan
dikira oleh mikropengawal 18F4550. Dua pemacu motor digunakan untuk mengawal

kedua-dua motor penginjak seperti rajah 1.1.

Paparan Nilai Koordinat
Nilai
Koordinat
Dimasukkan l
. Pengiraan
Sudut
Langkah
Rajah 1.1: Rajah blok konsep robot automatik
1.3 SKOP

Berikut adalah skop-skop yang perlu saya lakukan.

I. Menganggap tiada sebarang bentuk ganguan atau halangan diatas lapangan
ujian robot penentu lokasi automatik.

ii. Maksimum hanya 3 nilai koordinat boleh dimasukkan melalui papan kekunci.

iii. Robot automatik hanya sesuai digunakan digelanggang pertandingan robocon.
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14 PENYATAAN MASALAH

Kebanyakkan robot penentu lokasi automatik yang digunakan dalam
pertandingan Robocon tidak dapat menentukan kedudukan asal dan kedudukan akhir

dengan betul dan tepat.

Disamping itu masalah pada penjajaran robot akan memberi kesan pada
pergerakan robot. Jika hal ini tidak diambi Kira, ralat akan timbul apabila robot itu

hendak bergerak ke koordinat tertentu.

Setiap kali peserta ingin mengubah nilai koordinat yang baru, program yang
baru perlu ditulis atau diubah. Ini akan menyulitkan lagi keadaan dengan kekangan

masa yang dihadapi peserta semasa pertandingan Robocon.

Cara yang sering digunakan untuk memuat turun program dari komputer ke
dalam pengawal mikro adalah dengan menggunakan port sesiri. Maka para peserta
perlu membawa komputer peribadi ke tempat pertandingan dan hal ini akan
menyusahkan para peserta. Ada pula sesetengah peserta menggunakan komputer riba
yang mempunyai port sesiri, tetapi bukan semua model komputer riba yang
mempunyai port sesiri kerana sekarang kebanyakkan komputer riba mempunyai port
USB sahaja. Walaupun dipasaran wujud alat penukar dari USB ke port sesiri, tetapi

malangnya, tidak semua mikro pengawal boleh menyokong peranti tersebut.
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BAB 2

KAJIAN ILMIAH

2.0 PENDAHULUAN

Bab ini akan membincangkan kepentingan mikropengawal, kelebihan
mikropengawal, kriteria pemilihan mikro pengawal, jenis-jenis motor penginjak, litar
pemacu motor penginjak dan projek-projek terdahulu yang berkaitan dengan kajian
saya. Kefahaman secara teori ini amat penting sebagai panduan dalam menjalankan

sebarang kajian.

2.1 PROJEK YANG BERKAITAN

2.1.1 Mobile Robot Localization using an Electronic Compass for Corridor

Environment

Journal ini membincangkan berkenaan robot automatik yang menggunakan
kompas elektronik sebagai penunjuk arah kepada robot tersebut. Kompas elektronik
sering kali digunakan pada robot automatik mudah alih seperti Rajah 2.1. Tetapi
penggunaan kompas elektronik tidak sesuai digunakan didalam bangunan. Ini adalah
disebabkan terdapat kelemahan pada kompas elektronik di mana ianya mudah
diganggu dengan keadaan persekitaran seperti dari sumber ekektromagnet (contoh,

kabel elektrik) atau kesan dari struktur electromagnetik-ferro (contoh, rak buku
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besi). Tetapi robot ini menggunakan gangguan luaran ini sebagai panduan untuk

mengenal kedudukan semasa[4].

Exit door

-
-

Hallway

Hallway 2

(2)

R

Hallway 1
A
A

W | Start point

Rajah 2.1: Kompas elektronik yang dipasang pada robot Help-Mate
dan laluan koridor robot tersebut

2.1.2 Mobile Robot Localization Using Landmarks

Robot automatik ini menggunakan kamera sebagai peranti untuk mengesan
kedudukan semasa robot itu sendiri seperti Rajah 2.2. Imej yang dirakam ini akan
menjadikan rujukan untuk dibandingkan dengan peta yang telah dimuat turun ke
dalam sistem robot tersebut. Kemudian aturcara akan membuat analisis imej dan

mengira kedudukan semasa robot menggunakan konsep segitiga.

@ Universiti Teknikal Malaysia Melaka




maobile robot

Rajah 2.2: Struktur robot

Konsep segigita ini telah digunakan didalam aturcara robot ini dan ianya
telah meluas digunakan dalam mencari penyelesaian untuk robot tersebut
menentukan lokasinya dengan sendiri seperti Rajah 2.3 [5].

A
Z;
v, |‘43. - \Lv!
. e W 1
Y, R Yl /o -
v J
()
Zi / zj[r}
" L
|zﬁ YT
@ ] %"
P
4 P
x. P X;  X; -

Rajah 2.3: Penentuan kedudukan menggunakan teorem kos

2.2 PENGGUNAAN MIKRO PENGAWAL PIC

Revolusi komputer sejak 15 tahun kebelakangan ini telah menghasilkan
komputer yang mempunyai kelajuan dan berkuasa tinggi tetapi masih mengekalkan
ciri-ciri yang padat dan kecil. Revolusi ini telah membawa kepada pembangunan
teknologi Large Scale Integration (LSI) dan Very Large Scale Integration (VLSI)
yang mempunyai berbilion-bilion transistor didalam satu litar bersepadu. Dengan
adanya teknologi seperti ini, maka terhasilah satu teknologi yang dipanggil mikro

pengawal. la mempunyai port keluaran, memori, pemasa dan bermacam-macam lagi.
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2.2.1 Kiriteria pemilihan mikro pengawal [3]

Kriteria utama dalam pemilihan mikro pengawal ialah ianya harus sesuai
dengan aplikasi yang hendak digunakan dan harganya yang efektif. Pemilihan jenis
mikropengawal 8-bit, 16-bit atau 32-bit juga sangat penting kerana ianya harus dapat
mengawal dan melakukan kerja pengiraan setimpal dengan kerja yang diberikan.
Antara pertimbangan lain dalam kategori ini adalah seperti berikut:

(a) Kelajuan yang mampu disokong oleh sesebuah mikro pengawal.

(b) Bentuk litar bersepadu yang dihasilkan oleh pengilang. Adakah ianya datang
dalam bentuk DIP (dual inline package)atau QFP(quad flat package) atau
dalam bentuk yang lain. Ini adalah penting dari segi ruang cara pemasangan.

(c) Faktor penjimatan kuasa sangat penting lebih-lebih lagi jika produk
meggunakan sumber bekalan kuasa bateri.

(d) Jumlah ROM dan RAM vyang terdapat didalam litar bersepadu.

() Jumlah I/O dan pembilang (timer) yang terdapat didalam litar bersepadu.

(F) Kos satu unit sangat penting dalam penghasilan produk yang menggunakan
mikropengawal. Jika dibeli secara pukal harga satu unit mungkin sangat
rendah berbanding membeli secara sedikit.

2.2.2 Mikro pengawal PIC18FXXX

Teknologi Mikrochip mempunyai siri pengawal mikro dipanggil PIC.
Biasanya PIC digunakan untuk kawalan perantaraan antara perkakasan dan perisian.
Dengan adanya PIC masalah kecekapan litar dapat diatasi jika dibandingkan
penggunaan komponen elektronik biasa yang dipengaruhi deangan faktor suhu dan
hingar. Terdapat beberapa jenis keluarga PIC seperti 12CXXX, PIC16FXXX,
17CXXX, 18FXXX dan bermacam-macam lagi. Setiap jenis PIC ini mempunyai ciri
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yang tersendiri seperti bilangan pin keluaran dan masukan, memori, kelajuan dan
fungi-fugsi yang istimewa lain-lain lagi.

Mikro pengawal yang terbaik didalam keluarga PIC 8-bit adalah jenis
PIC18XXXX. Ini adalah kerana ianya mempunyai prestasi yang tinggi dari pelbagai
aspek. PIC18 juga didatangkan dalam pelbagai pakej dari 18 pin sehingga 80 pin [3].
Antara kelebihan yang terbaru ialah ianya terdapat pin data untuk USB dan
meggunakan teknologi Nanowatt iaitu penggunaan tenaga secara efisien seperti
Rajah 2.4.

2.3 MOTOR PENGINJAK

Motor penginjak ialah sebuah motor yang menukarkan isyarat yang berubah-
ubah kepada pergerakkan mekanikal. Jika bekalan kuasa yang berterusan diberikan
kepada motor penginjak, motor itu tidak akan bergerak. Dengan mengubahkan kadar
isyarat yang berubah-ubah, motor penginjak dapat bergerak dengan kelajuan yang
sangat perlahan atau pada kelajuan 4000 putaran sesaat. [7]

Terdapat banyak kelebihan menggunakan motor penginjak. Antara

kelebihannya ialah seperti:

1. Sudut putaran motor adalah berkadaran dengan input nadi.

2. Mempunyai daya kilas yang tinggi ketika berhenti (jika gegelung masih
dibekalkan sumber kuasa yang berterusan).

3. Kedudukan sudut yang tepat.

4. Respon yang tinggi bila motor hendak bergerak dan berhenti.

5. Kebolehharapan motor peginjak sangat tinggi kerana motor ini tidak
menggunakan berus karbon.

6. Kendalian motor menjadi mudah disebabkab motor ini sebuah sistem yang
terbuka.

7. Kelajuan motor dapat dikawal dengan mudah disebabkan kelajuannya

bergantung dengan nilai frekuansi isyarat masukkan.
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