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ABSTRAK 

Objektif projek ini adalah merekabentuk: Pencengkam Robot Berbentuk: 

Silinder. Projek ini menjelaskan berkenaan pembangunan lengan robot dengan 

pencengkamnya. Ianya dapat berfungsi dengan sendirinya melukan tugas-tugas 

mudah seperti mengambil, meletak dan berpusing. Ia menggunakan pengawal mikro 

jenis PIC16F877A sebagai otak utam bagi pencengkam dan lengan robot. Di mana 

aturcara yang telah dibina diantaramukakan kepada komputer. Terdapat 6 motor 

servo pada pencengkam yang akan membolehk:an pencengkam bergerak 

mencengkam objek berbentuk: silinder. Berdasarkan program yang dibangunkan pada 

pengawal mikro, data akan dianalisis dan memacu motor untuk: mencipta gerakan 

padalenganrobot. 
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ABSTRACT 

The objective of this project is to design a robot gripper. This report explains 

the development of the robot the gripper arm with the gripper as end effectors. It is 

an automatically moving robot gripper to do simple tasks such as grasp, released, and 

rotate. It uses PIC16F877A microcontroller as the main brain to the gripper and robot 

arm, which interfaces to a computer. On there have 6 servo motors that be able to 

grip cylindrical object. This robot is able to receive data from the program and drive 

the servo motor to make movements. 
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