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Universiti Malaysia Terengganu (UMT)

DESIGN AND CONTROL OF A SMALL MOBILE ROBOT: ROBOTIC
VACUUM MACHINE

ABSTRACT

Nowadays, people are called for a simple and easy life. By this reason, things have
changed to a better life. Robotics industrial is one of the things that help human to
improve their life such as in manufacturing industrial and the others. In this project
study, robotic vacuum machine was developed. This robotic vacuum machine are able
apply on daily life in home, office, and the others places. This robotic vacuum
machine is able to help and replace human to do the boring, dirty and dangerous work.
All of the function will be developed by using the C programming language. C
language was chosen because it compiled to highly efficient code, it was particularly
well-suited to electronics application. The program had been load into programmable
microcontroller chips (PIC18F452) that functions as a brain of the robot. In the end of
this study project, the robot had been tested under three tasks which are in different
situation. The three tasks are included random task which the robot moves randomly
in a certain area. The second task is the line follower task. For the last task, the robot
that able to count the line had been designed. By doing this project study, hopefully it
could assist the development progress in this country.



REKA BENTUK DAN KAWALAN ROBOT LINCAH: MESIN VAKUM
ROBOT

ABSTRAK

Pada zaman sekarang, manusia kini lebih mengharapkan kehidupan yang mudah, oleh
itu aplikasi robot telah digunakan secara meluas untuk memudahkan kerja harian
manusia. Industri robot adalah satu teknologi daripada yang dapat membantu manusia
dalam memudahkan kehidupan mereka seperti dalam industri pembuatan dan industri
lain-lain. Dalam projek pembelajaran ini, mesin vakum robot telah dibangunkan.
Vakum robot ini boleh digunakan dalam kehidupan harian seperti rumah, pejabat, dan
lain-lain lagi. Vakum robot ini dapat membantu dan menggantikan manusia untuk
membuat kerja yang membosankan, kotor dan berbahaya. Kesemua fungsi ini telah
dibangunkan dengan menggunakan bahasa C. Bahasa C telah dipilih kerana ia
mempunyai kod mesin yang sangat baik, bersesuaian dengan bidang elektronik.
Program yang siap dimuatturunkan ke dalam cip-cip mikropengawal (PIC18F452)
untuk diuji. Fungsi-fungsi itu beraksi seperti otak bagi robot. Akhirnya bagi projek
pembelajaran ini, robot telah diuji dalam tiga tugasan yang adalah dalam situasi
berlainan. Tiga tugas-tugas adalah termasuk bergerak secara rawak dimana robot ini
bergerak secara rawak dalam satu kawasan tertentu. Tugasan kedua adalah robot ini
memvakum debu dengan mengikut garisan hitam yang ditanda. Untuk tugas yang
terakhir, robot yang boleh membilang garisan direka bentuk. Dengan melakukan
projek pembelajaran ini, semoga ia boleh membantu dalam kemajuan perkembangan
di negara ini.
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