








ABSTRAK 

Projek Sarjana Muda ini adalah mengenai "Control of the robot ann using visual basic and PIC 

microcontroller". Hasil kajian daripada orang-orang terdahulu mengenai lengan robot telah 

dijadikan rujukan khususnya pada bahagian badan robot itu sendiri, sistem kawalannya dan 

pemacu yang digunakan pada robot Selain itu juga, projek ini mengetengahkan tentang cara 

lengan robot dikawal melalui penggunaan perisian Visual Basic 6.0 dan implementasinya dengan 

PIC microcontroller. Bagi melengkapkan bahagian kajian ilmiah bagi projek ini, perisian khas 

seperti VModelo atau dengan nama "virtual reality modeling language" telah digunakan. Ia 

bertujuan untuk mendapatkan orientasi robot yang tepat berdasarlcan maklumat asas yang telah 

didapati dari DH parameter. Dalam menjalankan projek ini, langkah kendalian projek telah 

disusun mengikut aturan yang sistematik bermula daripada membuat kajian, membuat analisa 

terhadap fungsi robot, kajian terhadap sistem kawalan robot, rekabentuk litar elektronik dan 

membuat ujkaji terhadap basil kajian. Bagi pembangunan dan kerja-kerja lanjutan, beberapa 

cadangan telah dibuat terutamanya peningkatan penambahbaikan pada bahagian litar kawalan 

motor dan juga sistem pacuan robot bagi memastikan objektif yang dilaksanakan untuk projek ini 

tercapai. 
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ABSTRACT 

This project is about "Control of the robot ann using visual basic and PIC microcontroller. Past 

researchers have been implemented in this project especially the robot mechanism, the control 

system of the robot and the actuator of the robot. Visual Basic 6.0 is the type of software that is 

used in control the robot arm and was implemented with the Visual Basic software as the control 

system of the robot To completed the literature review of this project, special software has been 

use in adapted the robot orientation using VModelo or known as '"virtual reality modeling 

language". The purpose is to implement the DH algorithm in reason to get the right orientation of 

the robot through virtual reality. To make sure that the objectives of this project achieved, a 

systematic method have been applied in order to obtain the future development of the robot 

especially for the robot motor control circuit and actuator mechanical system. 
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