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BAB 1

PENGENALAN

1.1 Objektif

Objektif projek ialah untuk mencipta satu model kawalan automatik kereta
kawalan jauh yang akan dipacu oleh kamera dan dibantu oleh penggunaan perisian
Visual Basic 6.0 dan Matrox 7.5. Model akan diuji ke atas satu landasan yang
bersesuaian berdasarkan kawalan oleh pengimejan kamera di mana model dapat
bergerak samada ke arah hadapan, belakang, kiri atau kanan. Projek akan memproses
imej landasan dengan membezakan warna landasan hitam dan putih.

1.2 Skop projek

Skop projek ini adalah seperti berikut:

1. Mengubahsuai satu model kereta kawalan jauh.
2 Membina satu litar kawalan untuk menghubung litar kawalan radio
dengan komputer peribadi.

Membina aturcara untuk perisian Visual Basic 6.0 dan Matrox 7.5.

4, Memadankan kamera sebagai masukan data (gambar) dan pengawalan
motor sebagai hasil keluaran.

3 Inpout32.dll diperlukan untuk membolehkan input dan output yang
melalui soket selari dapat dikonfigurasi oleh pc.



6. Membina landasan untuk menguji kefungsian projek.

1.3 Susunan Tesis

Secara keseluruhannya, laporan ini terbahagi kepada lima bab. Bab 1 merupakan
pengenalan serta latar belakang bagi projek ini. Bab 2 membincangkan tentang kajian
yang telah dijalankan ke atas konsep asas rekabentuk perkakasan dan perisian projek.
Bab ini juga menekankan pengkajian terhadap komponen-komponen lain yang terlibat

untuk menghasilkan projek ini.

Bab 3 menerangkan secara ringkas langkah-langkah yang perlu dilakukan untuk
menjayakan projek ini dan menerangkan tentang pendekatan yang dibuat bagi
melaksanakan projek ini. Bab ini juga membincangkan pembangunan perkakasan dan
litar yang digunakan dalam projek ini. Bab 4 membincangkan tentang pembangunan
perisian untuk projek ini. Kaedah memuat turun aturcara dan carta alir yang digunakan
dalam projek akan diterangkan dalam bab ini.

Bab 5 menerangkan perbincangan tentang hasil projek dan penilaian yang telah
dibuat berdasarkan kepada hasil projek tersebut. Bab ini juga membincangkan tentang
kesimpulan terhadap projek secara keseluruhan serta usaha-usaha yang akan dilakukan
untuk memantapkan lagi projek ini pada masa akan datang.

1.4 Latarbelakang Projek

Robot bergerak telah digunakan secara meluas sama ada di dalam sektor industri,
kajian angkasa lepas dan bidang ketenteraan. Dalam sektor industri, ia selalu digunakan
untuk membawa barangan atau produk dari satu sektor ke sektor yang lain di dalam
sebuah kilang. Manakala, dalam kajian angkasa lepas pula, ia digunakan bagi
menggantikan manusia ke planet-planet yang jaraknya jauh dari bumi. Robot angkasa



lepas ini, digunakan untuk mengambil gambar, sampel tanah, udara dan galian yang
terdapat di planet tersebut. Dalam bidang ketenteraan, robot digunakan untuk mengesan
dan mematikan periuk api yang ditanam oleh musuh. Maka, robot bergerak mampu
menggantikan manusia dalam tugas yang berisiko tinggi. Projek ini juga merupakan
kesinambungan kepada projek terdahulu iaitu PC Based Remote Control Car. Dalam
projek ini, satu robot bergerak telah dibina berasaskan sistem antaramuka komputer
peribadi dengan litar kawalan yang digunakan untuk mengawal arah atau laluan
pergerakan robot tersebut.

Walau bagaimanapun, robot ini tidaklah secerdik robot-robot yang terlibat dalam
sektor industri, ketenteraan atau angkasa lepas.Ini kerana, ia memerlukan perbelanjaan
yang tinggi dan akan mengambil masa yang lama untuk membina robot yang lebih
canggih. Namun, prinsip-prinsip asas untuk membinanya adalah seperti membina robot-
robot yang terdapat di pasaran. Robot yang dibina mampu bergerak sendiri tanpa
kawalan manusia. Ia berupaya mengesan laluannya dan akan bergerak di atas
landasannya dengan membetulkan keadaannya sendiri apabila tersasar dan berhenti
apabila terkeluar dari landasan.

1.5 Penyataan masalah

Pemacuan kenderaan secara manual hanya terhad kepada pengguna yang yang
normal tetapi tidak kepada sesetengah pengguna yang kurang upaya. Keadaan ini
mencetuskan idea di mana satu model kawalan kenderaan secara automatik berpandukan
kamera akan dicipta dan diuji. Konsep yang akan digunakan adalah pemprosesan imej
yang diambil.

Projek terdahulu (PC Based Remote Control Car)

® Terlalu laju
® Tidak dapat fokus dengan jelas



® Kawalan secara manual sahaja
Projek tersebut hanya mengunakan pengawalan manual oleh manusia sahaja
tetapi dipantau mengunakan papan kekunci pada komputer dan imej diperhatikan pada
paparan monitor komputer. Manakala dalam projek yang dibangunkan ini, projek akan
bergerak secara automatik
1.6 Perancangan projek
I. Mencari maklumat berkenaan kajian projek.

II. Mendapatkan model kereta kawalan jauh yang bersesuaian.

ITII. Mengubahsuai gear pada model supaya bergerak dengan lebih perlahan dan lancar
supaya imej dapat difokus.

IV. Menyediakan dan menguji litar kawalan.

V. Menyediakan landasan yang hanya berwarna hitam dan putih.

VI. Memadankan kamera tanpa wayar pada model.

VII. Mengolah aturcara Visual Basic 6.0 dan Matrox 7.5 (Perisian).

VIII. Menguji dan menambahbaik hasil projek.
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BAB 2

KAJIAN LITERATUR

2.1 Projek berkaitan (Robot Kamera Pengendali Radioaktif)

Pengenalan dan penciptaan pelbagai teknologi moden menjadikan kehidupan
hari ini lebih mudah, terutama bagi perkara yang sukar dilakukan manusia.Di samping
meringankan beban kerja, kewujudan pelbagai teknologi baru itu dapat mengelak
pengendalinya, iaitu manusia, daripada mudah terkena bahan beradiasi tinggi seperti
nuklear atau yang boleh menyebabkan kesan sampingan.

Institut Penyelidikan Teknologi Nuklear (Mint) dengan kerjasama pereka cipta
terkenal negara, Zulkifli Haron, berjaya membangunkan sejenis robot yang berfungsi
menjalankan kerja keselamatan apabila berlaku kecemasan.Robot berkenaan yang
dicipta April lalu, menjalankan fungsi memperbaiki sebarang kerosakan pada alat atau
mesin yang digunakan di Mint, terutama ketika sinaran nuklear dipancarkan. Robot
berkenaan menggantikan manusia dengan memasuki bilik radioaktif apabila berlaku
kebocoran atau kerosakan di dalamnya.

Pada waktu kecemasan seperti itu, robot berkenaan sangat berguna kerana
sebelum ini kakitangan atau pengendali akan memasuki bilik radioaktif, tidak kira tahap
dedahan rendah atau tinggi, sekaligus membahayakan nyawa mereka.Sebelum ini,
apabila berlaku kerosakan, pekerja akan masuk ke dalam bilik yang mempunyai
radioaktif. Jika sinarannya tidak kuat, mungkin kesannya kurang, tetapi seandainya



dedahan nuklear itu pada dos tinggi, ini boleh memberi kesan terhadap kesihatan. Ia juga
dilengkapi enam tayar dan tiga kamera bagi memudahkan pengendalian serta alat
pengesan yang memberi isyarat kepada operator mengenai tahap dedahan sesuatu
radiasi. Di bahagian belakang robot berkenaan diwujudkan alat penerima isyarat dari
bilik kawalan atau operator yang bertindak sebagai pengawal utama pergerakan robot
itu. Selain mengenalpasti tahap dedahan, alat itu berfungsi memberi bacaan sesuatu
dedahan radiasi yang dipaparkan pada skrin melalui alat kawalan tadi.

Ketika bekerja, alat pengesan ini akan memberi isyarat paras sinaran dan bacaan
di dalam bilik itu, sama ada tinggi atau rendah. Jika berlaku sesuatu, operator dapat
mengetahui sejauh mana kekuatan radiasi sebelum mengambil tindakan. Sepanjang
melakukan tugasnya, lampu di bahagian atas robot itu akan menyala dan kamera yang
terletak di bahagian depan, tengah dan belakang berfungsi menjadi mata operator.Robot
yang berkuasa bateri 24 Volt dengan keupayaan untuk bergerak sehingga 300 meter itu
boleh mengangkat beban seberat 30 kg.

Untuk tujuan keselamatan berat bebanan yang sesuai ketika menjalankan tugas
tidak melebihi 10 kg. Ini boleh mengangkat berat sehingga 30 kg, tetapi 10 kg sudah
memadai kerana kita tidak mahu membebankan mata depannya (greeper). Ketika
bekerja, mata itu berfungsi membawa barang plumbum seberat dua kg untuk menutup
sinaran radioaktif yang bocor. Bagaimanapun, mata ini boleh ditukar mengikut
kesesuaian kerana penciptaannya tidak terhad kepada satu aktiviti saja, malah di luar
bilik radioaktif juga ia masih boleh menjalankan pelbagai fungsi lain. Robot yang masih
belum mempunyai nama itu memerlukan kemahiran untuk mengendalikannya kerana ia
ada banyak pergerakan dalam satu masa. Kemahiran boleh dipelajari dan yang lebih
penting, ia dapat mengelak seterusnya menyelamatkan nyawa manusia daripada terus
menerima dedahan radiasi yang boleh menyebabkan wujudnya masalah kesihatan sama
ada dalam jangka pendek atau panjang.
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2.2 Perkakasan

2.2.1 Model Kereta Kawalan Radio Dan Kotak Gear

Dalam projek ini sebuah model kereta kawalan radio berfrekuensi 27 MHz
digunakan. Ia merupakan rangka asas perkakasan projek di mana litar kawalan radio
telah sedia ada pada model tersebut. Model ini juga mempunyai komponen keluaran
iaitu motor DC. Dua motor digunakan iaitu satu digunakan untuk memacu pergerakan
roda hadapan samada ke kiri atau ke kanan manakala satu lagi pada roda belakang untuk
menentukan pergerakkan samada mara ke hadapan atau undur ke belakang.

Pada model juga akan dipadankan dengan kotak gear berjenama tamiya yang
bernisbah 196.7:1 ini bagi memastikan model projek dapat bergerak dengan perlahan,
lancar dan berdaya kilas yang tinggi. Keadaan ini bertujuan supaya rakaman kamera
yang bakal ditangkap lebih jelas dan mengurangkan gangguan frekuensi.

2.2.2 Kamera Tanpa Wayar, Cermin Cembung Dan Kad video.

Pada projek ini juga satu lagi komponen penting adalah kamera tanpa wayar
vang merupakan komponen masukan atau sensor yang akan merakam imej atau
mengumpul data (gambar) untuk dianalisis atau diproses untuk menentukan pergerakan
model atau kawalan motor DC. Model kamera yang digunakan adalah LYD (#203) 50
mW yang berfrekuensi 950kHz — 1200kHz dan mempunyai keluaran video 752/8Vp-p.
Kamera ini juga turut mempunyai penerima gelombang yang menggunakan bekalan
kuasa 12V untuk pemindahan data ke dalam computer peribadi melalui kad video.

Manakala cermin cembung berdiameter 3 inci digunakan untuk membantu fokus
kamera ke atas keliling model kereta dari pandangan atas.



