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ABSTRAK 

 

 

Kawalan Motor Tetingkap Kuasa Untuk Kegunaan Menggenggam dan 

Mengangkat adalah satu idea bagi membina sebentuk tangan robot yang hidup yang mana 

mempunyai kebolehan untuk menggenggam dan mengangkat beban yang ringan. Projek 

ini menggunakan motor tetingkap kuasa iaitu sejenis motor arus terus ( DC ) sebagai 

mekanisma untuk menggerakkan tangan dan lengan robot ini. Motor tetingkap kuasa ini 

juga digunakan sebagai otot kepada tangan robot tersebut. Satu lagi kebolehan ditambah 

kepada tangan robot ini iaitu ia boleh memusingkan beban yang diangkat supaya beban 

yang diangkat akan berada dalam keadaan menegak apabila disimpan di belakang. 

Beberapa pengesan dipasang pada tangan robot ini bagi membolehkan ia mengesan 

kehadiran beban dan menghadkan kekuatan genggaman supaya beban itu tidak pecah 

apabila dipegang. Pengawal mikro digunakan sebagai otak untuk mengawal gerakan otot 

( Motor tetingkap kuasa ) dan pengesan seterusnya mengawal keseluruhan tangan robot 

ini. 
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ABSTRACT 

 

 

 

Power Window Motor Control for Griping and Lifting Purpose is an idea to build 

a robot’s hand. The hand has the ability to grip and lift light and small objects. This 

project is uses power window motor which is a type of direct current motor and used as 

mechanisme to move the robot’s hand. Other than that, this robot can also spin the object 

so that the object can stay vertical if kept behind. This robot’s hand has a few sensors that 

can detect the object and can limit the gripping so that the object will not be damaged 

when it is held. Microcontroller is used as a brain to control the motor movement ( power 

window motor ) and sensors. 
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BAB 1 

 

 

 

PENGENALAN 

 

 

1.1       Latar Belakang Projek 

 

 Model-model robot yang mempunyai beberapa kebolehan adalah bersesuaian 

dengan keadaan masa kini di mana kebanyakan manusia sibuk dengan mencetuskan 

idea-idea yang bernas dalam proses pembinaan sebuah robot yang lengkap dari kepala 

hingga ke kaki. Bersesuaian dengan ini juga, robot juga seringkali dikaitkan dengan 

pertandingan ROBOCON yang mana menampilkan robot-robot yang boleh 

dikategorikan sebagai sempurna iaitu mempunyai mekanikal untuk menggenggam 

barang dan mekanisma untuk bergerak. 

 

 Projek Kawalan Motor Tetingkap Kuasa Untuk Tujuan Menggenggam dan 

Mengangkat ini adalah bertujuan untuk menyelesaikan beberapa masalah yang sering 

kali terjadi dalam pertandingan ROBOCON iaitu perlahan dalam melakukan kerja, 

kurang cengkaman genggaman dan kurang ketepatan untuk meletak beban pada tempat 

yang sepatutnya. Robot ini juga dibina adalah bertujuan untuk menjadi model kepada 

robot yang akan dibina di masa akan datang untuk pertandingan ROBOCON. 
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1.2  Pernyataan Masalah 

 

 Pada masa kini, penganjur pertandingan robot ( ROBOCON ) menyediakan 

arena perlawanan yang semakin mencabar. Hampir kesemua daripadanya memerlukan 

robot-robot yang mempunyai tugas untuk mengangkat, menghantar dan meletak beban 

yang disediakan. 

 

 Setiap kumpulan yang menyertai pertandingan tersebut mempertaruhkan robot-

robot kawalan automatik dan kawalan manual yang mempunyai fungsi yang hampir 

sama bagi setiap jenis kawalan. Perbezaan yang terdapat pada robot-robot tersebut 

hanyalah kepantasan dan kepersisan untuk  melakukan arahan yang telah disetkan pada 

otaknya (Pengawal Micro).  

           

Tujuan robot ini dibina adalah untuk mengatasi beberapa masalah iaitu perlahan 

dalam melakukan kerja, kurang cengkaman genggaman dan kurang ketepatan untuk 

meletak beban pada tempat yang sepatutnya. 

 

 

1.3       Objektif Projek 

 

Untuk menyiapkan projek ini, beberapa objektif telah digariskan untuk menjadi 

panduan. Antaranya adalah:- 

 Untuk menghasilkan aturcara yang sesuai untuk digunakan pada pengawal mikro 

sebagai pemprosesan kawalan motor dan pengesan yang terdapat pada robot. 

 Untuk merekabentuk rangka robot yang sesuai untuk menggenggam dan 

mengangkat untuk tujuan demontrasi. 

 Untuk menggabungkan pengesan dan motor dalam litar pengawal menjadi satu 

model robot yang berkebolehan menggenggam dan mengangkat. 

 Untuk membolehkan robot melakukan kerja yang arahkan dengan cepat dan tepat. 

 Untuk menjadikan robot berfungsi sepenuhnya supaya menjadi contoh kepada 

robot-robot yang akan dibina bagi pertandingan ROBOCON. 
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1.4       Skop Projek 

 

Untuk menjelaskan lagi hala tuju projek ini, terdapat beberapa batasan yang 

perlu ambil kira semasa kerja-kerja menyiapkan projek. Antara skop projek adalah:- 

 Sebuah robot yang boleh menggenggam dan mengangkat beban yang tidak lebih 

daripada 500g. 

 Saiz robot berukuran tidak lebih 1m x 1m x 1m; mengikut spesifikasi pertandingan 

ROBOCON. 

 Robot yang hanya mempunyai mekanisma untuk menggenggam dan mengangkat 

sahaja tidak termasuk mekanisma untuk mengubah kedudukan robot ini. 

 Menggunakan motor tetingkap kuasa sebagai mekanisma penggerak dan pengesan 

infra merah sebagai pengesan beban. 
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BAB 2 

 

 

 

METODOLOGI PROJEK 

 

 

2.1 Pengenalan  

 

Bab ini akan menceritakan secara keseluruhan tentang perjalanan projek dalam 2 

semester ini. Metodologi adalah perkara yang perlu dititik beratkan kerana metodologi 

melibatkan pelan projek yang akan dijalankan sepanjang tempoh projek ini dijalankan. 

Carta alir dan jadual perancangan projek dibina supaya projek ini akan berjalan dengan 

lancar dan tersusun. 
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Gambar Rajah 2.1 : Carta Alir 

2.2 Metodologi Projek 
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Secara keseluruhannya, perjalanan projek ini dipecahkan kepada 3 peringkat. 

Pada peringkat pertama, pemahaman tajuk adalah sangat penting dimana secara tidak 

langsung ia menggambarkan permasalahan dan objektif projek. Setelah segala 

permasalahan tentang projek dikenal pasti, kajian ilmiah berkaitan dengan projek ini 

dicari, diselidik dan diolahkan supaya boleh diserasikan dengan projek yang dijalankan.  

 

Pada peringkat ini juga, simulasi litar dijalankan setelah beberapa litar dipilih. 

Simulasi dengan menggunakan software Proteus 7.0 dibuat bagi memastikan litar yang 

dipilih boleh berfungsi dengan sempurna ini kerana jika litar yang diambil dari internet, 

kebanyakannya telah diubah suai bagi menjaga hak ciptanya. Jika simulasi litar ini 

berjaya, maka ia akan dibina di atas papan litar yang sebenar. Litar-litar yang dibina 

adalah Litar Pemprogram dan Pengawal PIC, Litar Pengawal Motor Arus Terus dan 

Litar Pengesan Infra Merah. 

 

Pada peringkat seterusnya, setelah kesemua litar sebenar siap dibina, rangka 

robot dilakar mengikut ukuran yang sebenar. Kemudian barulah bahan-bahan rangka 

diukur dan dipotong. Selepas bahan-bahan ini disambung menjadi bentuk rangka yang 

dikehendaki, litar dan motor tetingkap kuasa pula digabungkan pada tempat yang telah 

disediakan pada badan robot. Pengubahsuaian akan dibuat jika motor atau litar tidak 

dapat diletakkan pada badan motor dengan kemas.  

 

Peringkat ketiga adalah peringkat dimana kesemua litar dan motor telah 

digabungkan sepenuhnya. Pada peringkat ini hanya aturcara yang perlu dibina untuk 

membolehkan robot mengesan kehadiran beban dan mengawal arah gerakan motor 

seterusnya mengawal meknisma penggenggam. Perisian yang digunakan ialah 

MicroC(menulis aturcara) dan WinPic800(memuat turun aturcara kedalam pengawal 

mikro). 

 

Segala perancangan projek diringkaskan ke dalam bentuk jadual supaya senang 

untuk disemak perjalanan projek. 
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Jadual 2.1 Jadual perangcangan projek 

 

 

 

PERANCANGAN PROJEK 

 
2007 2008 

Aktiviti Projek  J J A S O N D J F M A M J 

Mencari maklumat tentang Power Window Motor, DC motor 
control dan PIC. 

X X X X          

Membuat litar elektronik seperti penulis dan pembaca PIC, 
DC motor control. 

  X X X X X       

Membina rangka robot atau ‘hardware’   X X X X X X X     

Menambah sensor pada robot supaya dapat beroperasi 
secara automatik. 

   X X X X X X X X   

Menjalankan simulasi dengan menggunakan software yang 
dibekalkan. 

     X X X X X X   

Membuat ujian dan kerja-kerja kemasan pada model dan 
perisian system kawalan robot. 

         X X X  

Merekod segala perjalanan projek untuk menyediakan 
laporan 

X X X X X X X X X X X X X 

Menyiapkan laporan            X X 

Menghantar laporan             X 
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BAB 3 

 

 

 

KAJIAN ILMIAH 

 

 

 

3.1 Pengenalan 

 

Bab ini menjelaskan sumber idea tentang rekebentuk, konsep, spesifikasi dan 

lain-lain informasi yang berkaitan untuk meningkatkan kualiti projek. Terdapat beberapa 

sumber idea yang berkait rapat dengan projek robot ini. 

 

 

3.2   Kajian 1 - Model Robot ROBOCON 

 

3.2.1 Father Dragon – ROBOCON 2007 

 

 Model robot yang diberi nama Father Dragon dicipta dan dibina oleh pelajar 

Fakulti Kejuruteraan Elektrik dan turut dibantu oleh beberapa orang pensyarah. Robot 

ini telah menyertai pertandingan ROBOCON pada tahun 2007 dan telah memenangi 

anugerah rekaan terbaik. 
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Father Dragon ini adalah sumber idea yang utama kepada pembinaan projek 

robot yang bertajuk Kawalan Motor Tetingkap Kuasa Untuk Tujuan Menggenggam dan 

Mengangkat ini. Father Dragon mempunyai kebolehan untuk menggenggam dan 

mengangkat suatu beban. Ia menggunakan motor tetingkap kuasa sebagai mekanisma 

penggerak dan beberapa pengesan untuk mengesan kehadiran beban.  

 

Daripada model robot Father Dragon ini, beberapa kelebihan akan ditambah iaitu 

robot ini boleh mengetahui beban telah digenggam sepenuhnya dan boleh diangkat dan 

semasa mengangkat beban, robot ini boleh memusingkan beban supaya beban yang 

diletak di belakang berada dalam keadaan menegak.  

 

 Oleh kerana skop projek ini hanya tertumpu di bahagian untuk mengangkat 

sahaja, robot yang akan dibina ini tidak mempunyai mekanisma untuk mengubah 

kedudukan robot seperti kaki atau roda sepertimana Father Dragon. 

  

 

3.2.2 White Butter Gripper – ROBOCON 2008, UTeM 3 

 

 Disamping meneliti robot yang dihasilkan pada tahun 2007, robot yang dibina 

pada 2008 juga tidak ketinggalan. Ini kerana robot Father Dragon hanya mengenggam 

beban yang berbentuk silinder. Robot White Butter Gripper yang dibina oleh Adam dan 

Zaim, pelajar Fakulti Kejuruteraan Elektrik ini boleh menggenggam beban yang 

berbentuk kiub bersaiz 20CM X 20CM X 20CM. 

  

Robot ini juga mempunyai mekanisma yang boleh menggerakkan badan robot 

iaitu roda, tetapi kelebihan ini diketepikan kerana ia tidak temasuk di dalam skop untuk 

projek sarjana muda ini. 
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