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ABSTRAK 

Projek ini dibangunkan adalah untuk membina sebuah robot yang dapat 

memanjat sebuah tiang bulat berbentuk seperti tiang gol. Tujuannya adalah untuk 

memasuki Pesta Pertandingan Robot Malaysia (ROBOFEST). Secara amnya, robot ini 

mesti boleh memanjat secara menegak dan juga secara melintang. Kemudian, ianya 

perlu menyelamat objek ketika memanjat secara melintang dan berada di atas tiang 

tersebut. Untuk itu, robot ini harus mempunyai tiga mekanisma yang penting iaitu 

Mekanisma Pencengkam (Gripper Mechanism), Mekanisma Menyeberang (Traverse 

Mechanism) dan Mekanisma Menyelamat (Rescue Mechanism). Ketiga-tiga mekanisma 

ini penting untuk menjadikan robot ini dapat berfungsi dengan baik dan lancar seperti 

yang telah dirancang. Di dalam projek ini fokus diberikan kepada Mekanisma 

Pencengkam. Di akhir projek ini nanti ketiga-tiga mekanisma yang telah siap akan 

digabungkan untuk dijadikan sebuah ROBOCLIMB. Kemudian ia akan diuji sama ada 

ia dapat berfungsi dengan baik dan seterusnya membuat analisa berkenaan robot 

terse but. 
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ABSTRACT 

This project is develop to build a robot that can climb round pole look alike a 

goal post. The project purpose is to enter the Malaysia Robot Competition Festival 

(RoboFest). This robot must can climb vertically and horizontally. Then, it has to climb 

horizontal and save an object on that pole. So that, it must have all three mechanism 

which is Gripper Mechanism, Traverse Mechanism and Rescue Mechanism. All this 

mechanism are important to make sure this robot climbing perfectly and smoothly as 

planned. In this project, focus is given to Gripper Mechanism. In the end of this project, 

this mechanism will be combine with other mechanism to build the RoboClimb. Then, it 

will be tested either it will function perfectly or not and then do the analysis about the 

robot. 
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