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ABSTRACT 

Perpustakaan Sultan an Nur Z;:ih1ruh (Ui,11) 
Universiti Mnlaysia Terengganu 

Compare to world decade ago and world that we life now, thing have change to a 
better life. People now days refer a simple and easy life. Because of this robotics 
application are extensively used to help human handling an intricate work in daily life. 
In this project study, multifunction robot program was developed to nullify the 
demands. The multifunction robot consists of three functions which are robot 
communication, tour guide, and navigation. For the robot communication, the 
functions enable the robot to communicate with human. This application can make the 
interaction between human and robot easier in giving and receiving instructions. The 
tour guide was an application to take people touring. And lastly the navigation 
application was making the robot to wander around by its self, yet enable the robot to 
reach it target destination. All of these applications were developed using the C 
language. C was chosen because it compiles to highly efficient machine code, it was 
particularly well-suited to engineering application. The developed programs were then 
downloaded into the robot to be tested. Robot communication mode was tested using 
the IR remote control to see the robot was able to understand and communicate with 
the user. For tour guide, a model of testing field was constructed. This model consists 
of road and check points where the robot should stop at each check point and give 
brief description about the place. A test field was also constructed for the navigation 
application. The test field consists of three obstacles and line. In this test the robot 
should reach the finish line safely without making contact with obstacles. In addition, 
the development of multifunction robot can be a starting point to the University 
Malaysia Terengganu to produce student who are talented in the development of robot 
area. 

V 



ABSTRAK 

Kehidupan manusia telah meningkat baik saban tahun. Manusia kini lebih 
mengharapkan kehidupan yang mudah, oleh itu aplikasi robot telah digunakan secara 
meluas untuk memudahkan kerja harian manusia. Di dalam projek pembelajaran ini, 
program robot pelbagai fungsi telah dibangunkan untuk mengimbangi kehendak 
manusia kini. Robot ini mengandungi tiga fungsi iaitu komuniksi robot, penunjuk 
arah, dan pengemudian. Aplikasi komunikasi robot membolehkan manusia dan robot 
untuk memahami arahan yang diberi dan diterima oleh kedua pihak. Penunjuk arah 
pula adalah aplikasi yang membolehkan robot untuk menunjukkan arah. Aplikasi 
terakhir adalah pengemudian. Aplikasi ini membolehkan robot untuk mengemudi 
dengan sendirinya ke destinasi sasaran. Kesemua fungsi ini dibangunkan 
menggunakan bahasa C. Bahasa ini dipilih kerana mempunyai kod mesin yang sangat 
baik, bersesuian dengan bidang kejuruteraan. Program yang siap dibangunkan akan 
dimuat turun kepada robot untuk diuji. Komunikasi robot diuji menggunakan alat 
kawalan infra merah untuk melihat kefahaman robot terhadap arahan yang diberi dan 
kebolehupayaan robot berkomunikasi dengan pengguna. Untuk aplikasi penunjuk arah 
pula, sebuah kawasan ujian telah dibangunkan. Di sini, terdapat jalan dan beberapa 
perhentian di mana robot perlu berhenti dan memberi penerangan pada setiap 
perhentian berkenaan. Untuk pengemudian, satu kawasan ujian turut dibangunkan. Di 
kawasan ujian ini terdapat tiga halangan dan garis penamat. Pada akhir pengujian 
pengemudian, robot seharusnya tiba di garisan penamat tanpa membuat sebarang 
pelanggaran. Pembangunan robot pelbagai funsi ini diharap dapat menjadi anjakan 
paradigma kepada Universiti Terengganu dalam menghasilkan pelajar yang berbakat 
dalam bidang robot. 
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