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ABSTRAK

Asas projek ini adalah memberi penekanan tentang cara membuat kajian,
menganalisa, merekabentuk, dan menghasilkan prototaip demonstrasi Rhino Robot yang
mana pergerakannya dijana menerusi perisian komputer. Perisian Visual Basic berfungsi
sebagai pengantara antara perisian robot dan perkakas model. Terdapat 10 lampu di atas
pentas dan setiap lampu mempunyai suis untuk mengaktifkan atau menyahaktitkan
lampu. Ini bermakna terdapat 10 input. Persembahan bermula apabila salah satu di
antara 10 lampu tersebut diaktifkan. Kemudian Rhino Robot akan bergerak menuju ke
arah lampu yang telah diaktifkan tersebut. Hanya satu lampu sahaja yang boleh
diaktitkan dalam satu masa. Lampu tersebut boleh diaktifkan secara manual dengan
menekan butang suis tekan (pushbutton). Jika tiada siapa yang menekan butang suis,
kesemua 10 lampu akan menyala mengikut turutan yang tersendiri yang mana akan
membentuk satu corak persembahan lampu. Projek ini amat sesuai dijadikan bahan
penarik bagi menarik minat orang ramai untuk mengenali seterusnya mempelajari
tentang sistem robotik. Hasil gabungan perkakasan dan juga perisian, Rhino Robot yang
mempunyai keupayaan bergerak mengikuti lampu dengan kawalan komputer dapat

dihasilkan.
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ABSTRACT

This project is based on research, analyze, design, and develop a robot
show/entertainment. The movement of the rhino robot is controlled by computer where
Visual Basic is the program that being used. There are 10 lights on the stage and each
light has a toggle switch in order to on/off the light. It means that there are 10 inputs.
The show will start when 1 of the 10 lights is activated. The rhino robot will move to the
active light. Only one light can be activated in one time. The lights can be in activated
and deactivated manually by an audience by pushing the pushbutton switch. If nobody
activates the light, then the 10 lights will run in pattern. It will be a light sequence. The
combination between the software and hardware, produce interesting robot

demonstration which the movement are controlled by computer.
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BAB 1

PENGENALAN

Projek ini merupakan sebuah usaha antara pelajar dan pengajar bagi
membangunkan sebuah prototaip demonstrasi model robot yang mana pergerakannya
dikawal menggunakan komputer. Projek ini adalah berbeza dan ternyata menarik
berbanding projek robotik yang lain kerana pergerakan robot dikawal melalui komputer
melalui perisian Visual Basic. Objektif projek ini adalah untuk membangunkan sebuah
model demonstrasi robot yang menarik seterusnya diharap dapat menjadi sumber

rujukan dalam bidang robotik dan perisian komputer.

Asas kepada projek ini adalah untuk membina dan merekabentuk Rhino Robot
yang mana pergerakannya dijana menerusi perisian komputer. Perisian Visual Basic
berfungsi sebagai pengantara antara perisian robot dan perkakas model. Terdapat 10
lampu di atas pentas dan setiap lampu mempunyai suis untuk mengaktifkan atau
menyahaktifkan lampu. Ini bermakna terdapat 10 input. Persembahan bermula apabila
salah satu di antara 10 lampu tersebut diaktifkan. Kemudian Rhino Robot akan bergerak
menuju ke arah lampu yang telah diaktifkan tersebut. Hanya satu lampu sahaja yang
boleh diaktifkan dalam satu masa. Lampu tersebut boleh diaktifkan secara manual
dengan menekan butang suis tekan (pushbutton). Jika tiada siapa yang menekan butang
suis, kesemua 10 lampu akan menyala mengikut turutan yang tersendiri yang mana akan

membentuk satu corak persembahan lampu.

Bahagian rekabentuk perisian sistem tindakbalas robot ini adalah dibangunkan
dari perisian Microsoft Visual Basic. Di akhir projek ini diharapkan supaya model
demonstrasi robot ini dapat memberikan manfaat kepada orang ramai terutama sebagai

sumber rujukan dan sebagai bahan penarik minat orang ramai terhadap bidang robotik.

-i- Universiti Teknikal Malaysia Melaka



1.2 Pernyataan Masalah & Objektif Projek

Projek ini dilakukan kerana di masa kini kurangnya pameran tentang robot yang
menarik perhatian ramai seterusnya menarik minat untuk mempelajari ilmu tentang
robotik. Pembelajaran tentang Rhino Robot dan komputer juga tidak mencukupi untuk

dijadikan sebagai bahan untuk pembelajaran pembelajaran.

Dengan menggunakan perisian Visual Basic, input lampu yang aktif dapat
diproses dan dianalisis supaya model persembahan robot ini mampu bergerak secara
automatik ke arah yang sepatutnya seterusnya membentuk satu persembahan robotik

yang menarik untuk perhatian ramai.

Diharap model demonstrasi robot ini dapat mengambil bahagian dalam pameran
robotik yang mana dapat menambahkan pengetahuan orang ramai tentang Rhino Robot

dan perisian komputer.

Objektif projek ini adalah untuk membangunkan sebuah model persembahan

robotik dimana menggunakan Rhino Robot yang dikawal melalui perisian komputer.

-i- Universiti Teknikal Malaysia Melaka



1.3 Skop Projek

Projek ini diletakkan dibawah beberapa skop supaya matlamat projek ini dapat

dicapai seterusnya membuka halatuju dalam pembangunan prototaip ini menjadi lebih

jelas. Antara skop projek ini adalah:

1

2)

3)

4)

5)

Merekabentuk, membangunkan, dan membaiki sebuah model untuk turutan
lampu.

Projek ini terdiri daripada pembangunan perkakasan dan aplikasi perisian dan
penambahbaikan untuk sistem yang sedia ada.

Membangunkan pengantara muka yang menarik dan mesra pengguna.
Perkakasan terdiri daripada suis sebagai input untuk komputer, lampu
sebagai output daripada komputer dan robot rhino yang dikawal oleh
komputer (visual basic) dan komponen elektrik seperti geganti (relay).
Perisian terdiri daripada aplikasi daripada perisian pemprogram(Visual basic)

untuk komputer.

1.4 Metodologi Projek

Metodologi merupakan agen perancangan terpenting bagi menentukan hala tuju

kaedah bagi menjalankan sesuatu projek. Terdapat beberapa kaedah penyelesaian yang

boleh dipraktik terhadap permasalahan yang timbul dalam merealisasikan projek ini.

Berdasarkan ini, disenaraikan beberapa kaedah metodologi yang diguna pakai.

1.4.1 Perancangan

Sebelum memulakan sesuatu projek, perancangan yang teliti perlu dibuat dari

segi tempoh projek dan kos projek. Masa yang diperuntukkan untuk projek ini adalah

satu tahun. Kos projek yang dibiayai oleh universiti adalah RM 200.00. Penekanan ini

penting bagi memastikan perjalanan projek berjalan dengan lancar dan sebarang masalah

dapat diatasi.
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1.4.2 Kajian dan Pembangunan

Kajian mendalam keatas projek telah dijalankan bagi memastikan ia mencapai
objektif yang telah ditetapkan. Selain itu kajian yang mendalam dapat melahirkan idea-
idea inovasi yang baru terhadap projek tersebut. Kajian yang telah dijalankan meliputi
perkakasan robot dan perisian yang digunakan. Ini termasuklah memahami jenis
keperluan serta penggunaannya, termasuklah aturcara perisian, paparan program,
struktur model dan litar kawalan. Dengan segala pemahaman berkaitan perkara ini
barulah penggabungan antara perkakasan dan perisian dapat dilakukan dan dapat

menghasilkan projek yang berfungsi.

1.4.3 Merekacipta

Setelah memahami segala permasalahan serta keperluan projek, barulah proses
merekacipta dapat dilakukan. Proses ini terbahagi kepada dua bahagian utama iaitu
perkakasan dan perisian. Proses ini amat penting dalam memastikan prototaip yang

dibina menepati objektif.

1.4.4 Penggabungan Sistem Perisian dan Perkakasan

Apabila selesai melakukan proses rekacipta yang perlu untuk keperluan prototaip
yang ingin dibangunkan barulah proses penggabungan boleh dilakukan. Diperingkat ini
sistem perisian Visual Basic akan dihubungkan melalui soket selari ke sebuah litar

kawalan.
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1.4.5 Carta Perancangan Projek

PERANCANGAN PROJEK
PROJECT PLANNING

Senaraikan aktiviti-aktiviti utama bagi projek yang dicadangkan. Nyatakan jangka masa yang diperlukan
bagi setiap aktiviti.
List major activities involved in the proposed project. Indicate duration of each activity to the related

month(s).

2007 2008

Aktiviti Projek J J [F

Project’s Activities

Kajian [lmiah dan Penyelidikan

Perbincangan dengan penyelia projek

Rekabentuk pentas

Pengujian komponen

Pemasangan komponen dan rekabentuk

perkakasan

Rekabentuk perisian untuk
memprogramkan rhino robot(Visual Basic)|

dan simulasi

Penggabungan perkakasan dan perisian

Pengujian dan pengesanan masalah

Penghantaran Laporan
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BAB 2

KAJIAN ILMIAH

2.1 Teori pergerakan robot.

Pergerakan robot adalah penting dalam penentuan ketepatan dan kebolehan
pergerakan sesuatu robot.Bagi Rhino robot, darjah kebebasan atau degree of freedom
adalah sangat penting. Setiap darjah kebebasan merupakan sendi di lengan robot tersebut
dimana ia boleh membengkok atau pun berputar. Biasanya darjah kebebasan boleh
dikenalpasti dengan melihat bilangan motor pemacu rada robot tersebut. Setiap darjah
memerlukan motor, pengekod (encoder) dan algoritmanya yang tersendiri. Rajah 2.1
adalah contoh robot yang mempunyai 3 darjah kebebasan.

Rajah 2.1 : Robot yang mempunyai 3 darjah kebebasan.
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2.1.1 Ruang kerja Robot

Ruang kerja robot adalah semua tempat atau kawasan yang dapat dicapai oleh
penghujung gripper. Ruang kerja dalah bergantung kepada sudut dan had darjah
kebebasan, panjang lengan robot, dan konfigurasi sesebuah robot tersebut. Seperti yang
ditunjukkan dalam Rajah 2.2, robot Rhino mempunyai ruang kerja berdasarkan

konfigurasi fizikal robot tersebut.

Approxinate Ara Shown

All Din. In Inches
\EV BESRFTION DRAW BY
XR-3
Working Envelape

TR o oure
e AAY 9-18-03

PO NOT SEALE BRAWING

Rajah 2.2 : Ruang kerja Rhino Robot
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