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ABSTRAK

Sebuah robot beroda mudah alih adalah mesin yang mampu bergerak dalam suatu
persekitaran tertentu. Projek ini menyampaikan berkenaan perkembangan prototaip robot
beroda mudah alih untuk keperluan ketenteraan. Tujuan utama projek ini adalah untuk
menghasilkan robot kawalan mudah alih beroda yang mampu bergerak di atas permukaan
rata, pasir, dan rumput. Projek ini memfokuskan kepada penghasilan rekabentuk
prototaip untuk roda robot mudah alih. Pembangunan bermula dengan pemilihan roda
untuk digunakan pada robot. Dalam projek ini, tiga rekabentuk konseptual dicadangkan
dan rekaan yang terbaik dipilih untuk dihasilkan. Perisian Solidworks 2009 telah
digunakan untuk mereka rekabentuk dan dokumentasi robot mudah alih. Mikrokontroler
PIC16F877A tertanam dengan program secara manual untuk mengendalikan sistem
robot. Pembuatan program robot mudah alih telah dibuat dengan menggunakan perisian
MicroC PRO untuk PIC. Program ini akan menghubungkan ke mikrokontroler dengan
menggunakan pengaturcara [UCOOA. Untuk menganalisis fungsi dan kecekapan, robot
mudah alih telah diuji untuk bergerak di atas permukaan yang tidak sekata seperti lantai,
rumput, pasir dan di jalan raya. Keputusan dari ujian yg dilakukan menunjukan bahawa
robot mudah alih boleh bergerak di atas permukaan yang diuji. Prototaip dari robot
mudah alih beroda sesuai untuk aplikasi tentera.

Kata Kunci: Robot Mudah Alih Beroda, Robhot Ketenteraan, Medan
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ABSTRACT

A mobile robot is a machine that is capable of movement in a given environment. This
project presents the development of an all terrain wheel mobile robot prototype for
military purpose. The main aim of this project is to develop manual wheeled mobile robot
that is able to move on the flat surface, sand, and grass. This project focuses on develop
the prototype design for wheel mobile robot. The development starts with wheel selection
to be used on the robot. In this project, three conceptual designs were suggested and the
best design was selected to be fabricated. Solidworks 2009 software had been used for
detail design and documentation of the mobile robot. Microcontroller PIC16F877A is
embedded with the manual programmed to operate the system of the robot. The
programming of the mobile robot are been made by using the MikroC PRO for PIC
software. The program will interface to the microcontroller with the IUCO0A
programmer. To analyze its functionality and efficiency, the mobile robot had been tested
to move at terrain surfaces which are flat surface, grass, sand and on the tar road. Results
confirmed that the mobile robot can move on all tested terrains. The prototype of the

wheeled mobile robot is suitable for military platform.

Keywords: Wheel Mobile Robot, Military Robot., Terrain
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