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ABSTRACT 

The purpose of this project is to design and build a system that can control a 

Robotic System through wireless network from personal computer as base platform. 

The mobile robot will be used as a real robot and the wireless local area network 

(WLAN) will be use to navigate the mobile robot movement such as forward, 

reverse, left, right, stop, automation movement with ultrasonic sensors, and animated 

head up and down movement. The other objective of this project is to provide an 

add-on features so that any enhancement could be added in Local Area Network to 

extend the application of controlled robotic system by wireless networking. This 

project is a combination of hardware and software. A D-Link DSL-G604T ADSL 

router has been used to make a connection between mobile robot and computer. In 

this system, there are seven line data will be sent to defme the mobile robot 

movement based on the user command and also used it to send a video capture. This 

system comes with interesting and user-friendly software that was developed by 

using Visual Basic. These robotic systems also include a D-Link DCS-950G internet 

camera to monitor the environment. It also has a guideline or help to conduct user on 

how to utilize the software correctly. 
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VIII 

ABSTRAK 

Projek ini bertujuan untuk merekabentuk dan membina sebuah sistem yang 

dapat mengawal sebuah sistem robotik melalui rangkaian tanpa wayar daripada 

komputer peribadi sebagai tapak pelantar. Robot ini akan digunakan sebagai robot 

sebenar dan rangkaian kawasan tempatan tanpa wayar (WLAN) akan digunakan 

sebagai medium untuk mengemudikan pergerakkan robot seperti hadapan, belakang, 

kiri, kanan, berhenti, pergerakkan automasi dengan pengesan ultrasonik, dan animasi 

pergerakan kepala keatas dan kebawah. Objektif projek ini antara lainnya adalah 

menyediakan satu ciri-ciri yang boleh ditambah didalam sistem rangkaian kawasan 

tempatan (LAN) tanpa wayar untuk memperluaskan aplikasi penggunaan robot ini. 

Projek ini adalah satu kombinasi perkakasan serta perisian. Model D-Link DSL 

G604T iaitu penghala ADSL telah digunakan untuk membuat satu sarnbungan di 

antara robot dan komputer. Terdapat tujuh data talian akan dihantar untuk 

mentakrifkan pergerakan robot berdasarkan arahan pengguna. Sistem ini datang 

dengan pakej menarik dan perisian mesra pengguna dengan menggunakan Visual 

Basic. Sistem robot ini juga menggunakan D-Link DCS 950G kamera internet untuk 

memantau persekitaran. Ia juga mempunyai satu garis panduan atau bantuan 

pengguna bagaimana untuk menggunakan perisian dengan betul. 
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