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ABSTRAK

Pada asasnya pergerakkan kereta kawalan jauh adaah ditentukan oleh orang
yang mengawanya daam unit kawaan jauh. Litar kawaan dilantik dalam kereta
kawadan beroperas dengan mengkodkan isyarat-isyarat dehantar oleh kawaan jauh.
Projek ini addah bertujuan untuk menak taraf litar kawalan ini. Cip yang terdapat
ddam kereta diganti oleh litar pengawd yang direka iaitu berupaya menguasa
pergerakan kereta oleh pemprosesan isyarat dipancarkan dari pengesan-pengesan infra
merah kawdan jauh.. Litar ini berkemampuan mengawa kelguan kereta mainan,
mengikut arah dan mengganggarkan jarak yang sesuai semasa bergerak mengikut kereta
mainan di hadapan tanpa dikawa oleh sesigpa. Untuk mencapai objektif ini, Peranti
Logik boleh program (PLD) digunakan sebaga cip litar kawaan ini. Projek ini berjaya
menghasilkan fungs asas bagi mengawa pergerakan seperti berhenti, kelguan tahap
pertama, kel gjuan tahap kedua, belok ke kanan dan kekiri.
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ABSTRACT

The movement of off-the-shelf remote control cars is determined by the person
who has in the remote control unit. The control circuit installed in cars operates by
decoding the signads transmitted by the remote control. This project is amed at
upgrading this control circuit. The chip embedded inside the car is replaced by device
that is able to control the movement of the car by processing the signd transmitted from
the infrared sensors of the remote control. The circuit is able to control the speed of the
car, follow the direction and determine the distance between it and car in front when in
motion. In order to accomplish these objectives, Programmable Logic Devices is used
as the controller chip. This project has been successfully designed fundamental
functions to control car movement such as stop, speed level one, speed level two, turn
right and turn left.
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PENGENALAN

1.1 Pengenalan

Bab ini menerangkan tentang latar belakang projek yang ingin dihasilkan.
Sebelum memulakan sesuatu projek perlulah mengenalpasti latar belakangnya
terlebih dahulu bagi memudahkan proses perlaksanaan projek ini. Di dalam bab ini
juga mengandungi objektif- objektif yang perlu dicapai bagi memastikan projek ini
dilaksanakan dengan sempurna. Dua bahagian skop projek yang perlu dijalankan
iaitu rekaan litar pengawal yang ditulis dalam bahasa VHDL dan pengubahsuaian
litar kawalan model kereta mainan. Penerangan ringkas tentang metadologi projek
juga tedapat didalam bab ini. Bagi memastikan tesis ini berada dalam keadaan
terratur dan sempurna, bab ini menerangkan beberapa susun atur tesis.

1.2 Latar Belakang Projek

Kebanyakkan model kereta dikawal oleh aat kawalan. Walaubagai manapun,
projek ini cuba untuk menaik taraf litar kawalan supaya litar kawalan yang direka
pada model kereta dapat menganggarkan jarak yang sesual serta memastikan
kelgjuan sambil mengikut model kereta yang berada di hadapan tanpa menggunakan
alat kawalan.



Projek ini memerlukan dua buah model kenderaan di mana salah satu daripada
kenderaan tersebut diubah suai litarnya dan meletakkan alat kawalan yang direka,
manakala sebuah lagi model kenderaan dikawal oleh alat kawalan model kenderaan
tersebut. Model kenderaan yang diubah suai litarnya akan dapat mengikut kenderaan
yang di hadapannya yang dikawal oleh alat kawalan kenderaan tersebut.

Litar kawalan ini direka dengan menggunakan Complex Programmable Logic
Devices (CPLD) yang akan deprogram menggunakan bahasa pengaturcaraan Very
High Speed Integrated Circuit Hardware Design Language (VHDL).

Projek ini menggunakan alat pengesan untuk menganggarkan jarak diantara dua
kenderaan. Ini bagi memastikan kenderaan tersebut tidak berlanggar antara satu

samalain.

Sebagai bahan ujian bagi kenderaan kereta mainan kawalan jauh digunakan sebagai
model. Litar elektronik yang terdapat pada kereta mainan tersebut perlu diubahsuai
bagi memastikan alat pengesan dan aat kawalan itu boleh digabungkan dan

berfungsi dengan baik.

1.3 Objektif Projek

Projek ini, mempunyai lima objektif yang ditetapkan oleh penyelia. Antaranya
adalah:-

i Untuk mereka litar kawalan kenderaan menggunakan bahasa Very High

Spoeed Integrated Circuit Hardware Design Language (VHDL).

ii. Untuk mengaplikasikan rekaan ke dalam Complex Programmable Logic
Device (CPLD).

iii. Untuk mengubah litar kawalan kereta kawalan jauh dengan CPLD yang telah
diprogramkan.

V. Untuk mereka alat pengesan yang boleh menganggar jarak sebagai masukan
kepada litar kawalan.

V. Menggabungkan semua komponen dan menguji kebolehfungsian.



1.4 Skop Kerja

Projek ini terbahagi kepada dua bahagian iaitu rekaan litar pengawal yang
ditulis dalam bahasa VHDL dan pengubahsuaian litar kawalan model kereta mainan

kawalan jauh.

Rekaan litar pengawal dibuat dengan menggunakan beberapa perisian komputer
jlatu  Xilinx 1SE8.1i yang bertujuan untuk menulis bahasa VHDL dan
memprogramkan rekaan yang di tulis dalam bahasa VHDL ke dalam CPLD.
Manakala dengan menggunakan ModelSim XEIII .

Sedlain itu, projek ini juga menggunakan alat pengesan infra-merah bertujuan untuk
mengesan pergerakkan model kereta di hadapan selain mengawal jarak di antara dua
kenderaan supaya ia tidak berlanggar di antara satu sama lain. Manakala kereta
mainan kawalan jauh yang dibeli dar kedai permainan digunakan sebagai prototaip
dan litar elektroniknya diubahsuai supaya PLD yang dihasilkan tadi dapat
digabungkan ke dalam litar yang terdapat di dalam kereta mainan tersebut.

1.5 Penerangan Ringkas Metodologi

Daam mdaksanakan sesuatu projek, terdgpat pelbagal prosedur dan kaedah yang
digunekan. Bag projek ini, dua bahagian perlu dilakukan iatu perkekasan dan perisan.
Bahagian perkakasan menerangkan mengena pengujian dat kawdan jauh, litar dat
kawadan jauh projek, litar penerima, senaa komponen projek yang digunekan ddam
meaksanekan projek ini dan langkah-langkeh ddam menyigpkan perkakasan projek.
Manakaabahagian perisan menyentuh.

Kedua-dua bahagian ini akan digabungkan untuk memastikan projek beroperas seperti
yang dikehendaki. Kemudian projek ini diuji untuk memeadtikan tiada sebarang raat berlaku.
Sekiranya berlaku, proses pengubahsuaian akan dilakukan bagi mengesan dan membaik pulih
ralat tersebut.



1.6 Susun Atur Tesis

Secarakesduruhannya, tessini telah dibahagikan kepadalima(5) bab.

Bab | addah bab pengendan yang akan menyentuh mengenai gambaran ringkas
projek seperti objektif, skop dan metodologi projek.

Bab Il menceritakan tentang lakar belakang projek iaitu perkara yang berkaitan
dengan Sstem teori modd keretamainan kawdan jauh, infras-merah dan CPLD yang digunakan
bagi menghasilkan projek. Juga menyentuh tentang kgian kes penggunaan perisian
komputer untuk menulis program bahasa VHDL. Bab ini juga merangkumi semua aspek
yang berkatan dengan teknologi CPLD dan infraamerah, iaitu sebagal penganti aat

kawalan jauh pada model kereta mainan.

Bab sgauswya iatu Bab Il yang bakatan dengan meadolog projek. la aken
membicarakan mengena teknik dan kaedah pelaksanaan. Teknik dan kaedah yang dipilih
terbahag kepada dua bahagian iatu perkakasan dan perisan yang digunakan. Bab ini akan
menceritakan mengenal projek yang akan dihasilkan dengan menddam. Segdagambargah
blok projek, litar projek, perancangan proses projek yang diterangkan meldui cartadir dan
teknik yang digunakan dalam projek ini diterangkan dengan jelas.

Bab ke empat adalah bab andisis dan keputusan. Segda keputusan andisis
seperti isyarat yang didapati, litar projek yang telah sigp dihasilkan dan keputussnamulag
becaan sarta perbandingan dengan keputusan sebenar akan dibincangkan dalam bab ini.

Bab terakhir ddam tess ini idah kesmpulan dan cadangan. Ddam bab ini
memberikan segda kesmpulan terhadgp pencapaian dan pembegaran yang diperolehi
ddam mdaksanakan projek ini dari peringka permulaan hingga berjaya Sdan itu,
cadangan juga dibuat untuk meningkatkan tahap operas projek agar lebih baik pada
masa akan datang.
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KAJIAN LATAR BELAKANG & KONSEP

2.1  Pengenalan

Bab ini membincangkan mengena teori dan konsep yang berkaitan dengan
projek bagi menghasilkan projek medui kaedah yang betul. Tujuan perbincangan ini addah
untuk menerangkan perspektif dan kaedah yang digunakan agar projek dapat dikgi dan
dihasilkan mengikut teori. Bab ini juga addah sebagai rujukan kepada teori yang sediaada
ddam menyelesaian masdah berkatan projek. Kefahaman secara teori addah penting sebaga
panduan dan hasll sesuiatu kgjian itu tidek dgpet dinilal tanpa dibandingkan dengan teori. Bab ini
juga menerangkan secara ringkas berkatan bahan-bahan yang digunakan di ddam projek agar
kefahaman berkatannya dapat ditingkatkan. Topik yang terkandung di ddam bab ini addah
berkatan pengendan modd keretamainan kawdan jauh, VHDL, CPLD, Xilinx CPLD, CPLD
CoolRunner 11 dan dat pengesan Infraamerah.

2.2 Model Kereta Mainan Kawalan Jauh

Dengan berpandukan model kerata mainan kawalan jauh yang dibeli di kedai
permainan di Toy Store, Nilal 3 seperti dalam Gambargjah 2.1. terdapat beberapa
kaedah yang digunakan bagi mengerakkan kereta mainan tersebut. Litar pada kereta
mainan ini dikgji bagi mengetahui cara-cara menggerakkan kereta tersebut. Setelah
dikaji litar kereta maian tersebut, terdapat beberapa fungsi bagi menggerakkan



kereta mainan tersebut. Antaranya-

Gambargjah 2.1: Menunjukkan Model Kereta Mainan Kawalan Jauh

Duakelguan

Kereta mainan tersebut terdapat dua kelgjuan iaitu kelguan pertama dan
kelgjuan yang kedua yang dikawal oleh satu motor. Bagi kelajuan pertama,
motor arus terus tersebut dibekalkan dengan voltan sebanyak 9V dan
manakala kelgjuan kedua pula, motor pada kereta maian tersebut dibekalkan
dengan voltan sebanyak 12V

Belok ke kanan
Pergerakan ini dikawal oleh motor di hadapan yang bergerak mengikut arah

jam.

Belok kekiri
Pergerakan in juga dikawal oleh motor di hadapan yang bergerak mengikut

arah lawan jam

Semua pergerakan tersebut telah dikawal oleh geganti masing-masing yang
ditunjukkan di dalam gambarajah 2.2.
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Kelajuan 2 Kl\jllajuan 1
(M2) (M1)

Belok Kiri

(ML) Belok kanan

(MR)

Gambargah 2.2: Geganti yang berfungsi sebagai suis bagi setiap pergerakan

23 Very High Speed Intergrated Circuit Hardware Design
Languages (VHDL)

Dengan berpandukan artikel [4]. VHDL adalah satu kod pengaturcaraan
yang boleh menghasilkan pelbagai jenis litar logik yang. Perisian yang boleh
digunakan adalah seperti Xilinx ISE Webpack yang dihasilkan oleh Xilinx Inc.
USA. Pada asanya bahasa ini boleh menggunakan perisian yang dihasilkan oleh
pengeluar lain seperti Quartus oleh Altera dan Libero IDE oleh Actel. Gambarajah
2.3 adalah contoh perisian yang dibangunkan oleh Xilinx.

Rajah 2.3: Perisian Xilinx ISE. [4]



Pengaturcaraan ini mempunyai dua bahagian iaitu entiti (entity) dan senibena
(architecture). Entiti adalah bahagian untuk menyatakan pin keluaran sesuatu litar
yang direka. Senibena pula adalah menggambarkan operasi yang akan dilakukan
olen litar yang direka. Beberapa penulisan boleh ditulis seperti kelakuan
(Behavioral), struktur (structural) dan aliran data (dataflow). walaubagai manapun,
projek ini menggunakan senibina behavioral iaitu operasi litar yang direka ditulis

secara finate state-machine (FSM)

24  Complex Programmable Logic Devices (CPLD)

CPLD pada asasnya terdiri daripada berbagai-bagal jenis susunan Peranti
Pengaturcaraan Logik Mudah (SPLD) dengan rangkaian program yang saling
bersambung, seperti Gambargjah 2.4 Dalam masa yang sama terdapat juga rekaan
yang lain, antaranya adalah blok fungsi, blok logik, atau blok penghasil. Rangkaian
sambungan dalaman biasa di panggil Susunan Pengaturcaraan yang saling
bersambung (PIA) oleh Altera manakala Xilinx, yang menggunakan Saling
Berhubung lanjutan (AIM). LAB atau sambungan diantara LAB diprogram dengan
menggunakan perisan. CPLD boleh diprogam kerana fungs logik kompleks
bergantung kepada struktur SOP dalam setiap individu LABs (SPLD). Masukan
boleh disambung pada setiap LAB, dan keluarannya saling bersambung dengan
LAB yang lain melalui PIA. [7]



