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ABSTRAK 

Pada zaman yang serba maju dan canggih ini. robot bukanlah sesuatu benda yang 

asing bagi kita. Ki.n.i , penggunaan robot banyak diaplikasikan terutamanya dalam sektor 

perindustrian untuk melakukan kGrja-kerja yang tidak mampu dilakukan oleh manusia 

di samping mengurangkan kadar kebergantungan terhadap tenaga manusia. Penggunaan 

robot juga dapat mcmbantu sektor ini untuk mcnghasilkan produk yang bGrkualiti dan 

pada masa yang sama dapat menjirnatkan masa dan meminimumkan bilangan pekerja. 

Untuk Projek Sarjana Muda, projek yang dihasilkan adalah robot manusia Robot yang 

akan dihasilkan ini mempunyai anggota fizikal asas manusia seperti tangan, kaki, 

kepala. badan dan pinggang robot. Untuk menjayakan projek ini, robot ini tclah 

dibahagikan kepada 8 bahagian .Pengolah bahagian 1 adalah merujuk kepada bahagian 

tangan robot dan akan memfokuskan untuk mcnghasilkan bahagian tangan robot 

bermula dari bahu ke bahagian siku robot untuk kedua-dua belah tangan. Bahagian ini 

boleh mclal'ukan pergerakan asas mcmghampiri pcrgcrakan manusia seperti mcmbuat 

hayunan ke hadapan dan belakang serta berkemampuan untuk membuat depaan. Ruang 

kerja adalah merangkumi menghasilkan bahagian pGrkakasan, kemudian membuat 

kawalan pergerakan dan akhir sekali 8 bahagian tadi akan dicantumkan menjadi robot 

yang sempuma. Jenis penggerak yang dipilih adalah motor servo dan ptmgaturcaraan 

kawalan adalah menggunakan mikropengawal PIC. 
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ABSTRACT 

In the era of science and technology. robotics arc not the new things for us. Now. 

we can see a lot of robotic applications especially in industrial sector to make the tasks 

that normally cannot be done by human and reduce the ncccesity of human in this sector. 

The robotic application also helps this sector to produce the quality product and save the 

process time and also minimize the number of workers. For this Undergraduate Project. 

the selected title is humanoid robot. This robot will has the basic parts of human body 

such as head. hands. body, waist and legs .. To build this robot. this is very challanging 

task because we need to integrate between software and hardware. This robot also has 

divided into eight parts. Manipulator part 1 is refers to the arm part of the robot and will 

focused on shoulder to elbow part for both arms. This part can make the basic 

movement similar to the human such as swinging foward and backward and also capable 

to fathom. The scope of works are including the hardware part, making the controller for 

movements and fmally combin~d all parts to become the perfect robot. The actuator that 

choosen for this project is servomotors and for the control part, the PIC microcontroller 

was selected. 
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