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PENGHARGAAN 

Syukur kehadrat llahi kerana dengan limpah rah.mat kurniannya dapat juga saya 

menyelesaikan laporan bagi Projek Sarjana Muda ini dengan jayanya dalam masa yang 

telah ditetapkan. Pertama sekali, terima kasih diucapkan kepada pihak Universiti 

Tek:nikal Malaysia Melaka (UTeM) kerana menyediakan platfom untuk Projek Sarjana 

Muda ini dan juga segala peralatan yang digunakan. Selain itu, saya juga ingin 

mengucapkan ribuan terima kasih kepada penyelia projek, Encik Ahmad Zaki Bin Haji 

Shukor kerana telah banyak membantu dalam memberi sumbangan dalam bentuk. tunjuk 

ajar serta bimbingan yang berguna untuk. projek ini terutamanya dari segi masa, tenaga, 

kemahiran serta nasihat supaya projek ini lebih sempurna. 

Tidak lupajuga ribuan terima kasih diucapkan kepada kedua ibu bapa saya atas 

segala sumbangan samada secara langsung ataupun tidak langsung terutamanya yang 

melibatkan bantuan kewangan dan berkat doa serta sokongan mereka yang berpanjangan 

terhadap apa jua yang saya usahakan. 

Selain itu, ucapan terima kasih dihulurkan kepada rakan-rakan saya iaitu Ammar 

Bin Mohd Saufian dan Asrul Izwan Bin Salleh yang terlibat sama membantu dalam 

menyiapkan projek ini tidak kira masa dan tempat apabila diperlukan dan akhirnya 

kepada semua orang yang berada di sekitar saya yang turut terlibat dalam menjayakan 

Projek Sarjana Muda ini. Sumbangan anda akan sentiasa diingati selamanya dan moga 

kehidupan anda dilimpahi dengan pelbagai kebaikan serta diberkati oleh llahi. 
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ABSTRAK 

Pada zaman yang sekarang, penggunaan robot daJam kehidupan adalah sangat 

penting dan menjadi salah satu keperluan manusia yang utama terutamanya dalam bidang 

industri. Bagaimanapun sesebuah robot yang dicipta masih berfungsi secara terhad dalam 

melak:ukan kerja- kerja tertentu sahaja menyebabkan penggunaan tenaga manusia masih 

diperlukan. Sebagai contohnya melakukan proses memanjat di samping melak:ukan kerja

kerja mengambil dan meletakkan barang yang merupakan satu tugas yang sangat berisiko 

tinggi dan merbahaya Oleh itu, projek pembinaan robot yang dikenali 'RoboClimb' ini 

tertumpu kepada pembinaan sebuah robot yang boleh berfungsi daJam melak:ukan kerja

kerja tersebut dengan lebih mudah dan berkesan serta pada masa yang sama boleh 

mengurangkan risiko kehilangan nyawa manusia. 

Untuk projek Roboclimb ini, kaedah yang digunakan sebagai mekanisma 

memanjat robot ini ialah dengan menggunakan roda (roller) dimana roda tersebut akan 

digabungkan dengan bahagian badan robot dengan kuat untuk membentuk robot yang 

Lebih sempurna seperti yang dikehendaki dalam projek ini. Untuk teknik kawalan 

Roboclimb, semua fungsi dikawal dengan menggunakan Peripheral Interface Controller 

(PIC) dan pergerakan badan robot dilakukan melalui motor servo dan motor arus terus 

untuk pergerakan roda sebagai mekanisma memanjat. 
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ABSTRACT 

Nowadays, the usage of robot in our life is very important and has become one of 

the main necessaries for humans especially in industry. However, a robot that has been 

designed still have limited functions and used for specific tasks only. This results in the 

human service still needed. An example is a task to climb and at the same time pick and 

place objects. It is such a very dangerous and risky job for a human. Hence, this project 

'RoboClimb', is about a robot that functions to do the tasks which is climbing, picking 

and placing back objects efficiently and at the same time, reduce the risk of human life. 

For this RoboClimb project, the roller is used as the mechanism to do the climbing 

job. This roller will be attached to robot' s body firmly to make the complete robot as 

desired in this project. For RoboClimb control system, all functions controlled by 

Peripheral Interface Controller (PIC) with the movement of robot body by servo motor 

and direct current motor for roller as RoboClimb climbing mechanism. 
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