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ABSTRAK 

 

Layanan yang baik sangat penting dalam servis industri dengan memberi perkhidmatan 

kepada tetamu dalam pelbagai perspektif. Hal ini kerana ketangguhan berlaku dalam 

perkhidmatan akan menangguh masa pelanggan semasa memberi perkhidmatan yang 

berinformatik. Pengabaian dalam perkhidmatan akan menyebabkan pelanggan mempunyai 

pengalaman perkhidmatan yang buruk. Oleh itu, robot servis memainkan peranan yang 

penting dalam kehidupan manusia. Dengan mengetahui bagaimana robot diterima oleh 

pengguna dalam setiap tugas yang diberi dan meneroka faedah yang dibawa dari segi 

keberkesanan untuk memudahkan kehidupan pengguna. Projek ini akan menyelesaikan 

masalah dengan menggunakan robot servis dan melaksanakan tugas di kaunter pejabat dekan, 

FTSM untuk menyambut tetamu. Di samping itu, Zenbo digunakan dalam projek ini sebagai 

robot penyambut tetamu di pejabat dekan.  Hal ini dikatakan demikian kerana keupayaan 

interaksi dengan manusia telah diperluaskan. Kajian ini akan menghuraikan tentang interaksi 

robot manusia, etika perkhidmatan pelanggan dan teknik penundaan sebahagian daripada 

pertuturan. Tambahan pula, Zenbo akan dibangunkan dengan menggunakan Android Studio 

untuk memimpin tetamu ke destinasi yang  betul, mendorong tetamu untuk melawat pejabat 

dekan dan memperkenalkan informasi tentang FTSM melalui televisyen skrin sentul yang 

telah dipasang di pejabat. Model yang digunakan dalam projek ini ialah kaedah Agile yang 

terdiri daripada 6 fasa iaitu perancangan, analisis, reka bentuk, pelaksanaan, pengujian dan 

integrasi serta penyelenggaraan. Imbas balas pengguna akan dikumpulkan untuk 

memperbaiki dan mengubah suai sistem robot servis. 
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memberitahu pengguna atas talian. Zenbo robot berfungsi menemani kanak-kanak dengan 

aplikasi permainan yang disediakan. Jadi, interaksi antara robot dengan tetamu dan juga 

dengan staf pejabat merupakan satu kepentingan utama untuk meneroka potensi 

perkhidmatan robot. Hal ini dikatakan kerana robot perkhidmatan akan mempunyai implikasi 

penting pada mikro (iaitu individu pengalaman pelanggan), meso (misalnya, pasaran untuk 

perkhidmatan tertentu dan harga pasaran) dan tahap makro (implikasi sosial) yang 

ditunjukkan dengan Rajah 1. 

 

Rajah 1    Implikasi pada tahap mikro, meso dan makro 

Sumber: (Lelieveld, I. and Wolswinkel, W., 2017) 
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4.2 FASA REKA BENTUK 

Fasa reka bentuk merupakan rancangan mengenai sistem berasaskan pelayar web dibuat 

berdasarkan hasil analisis sebelumnya. Projek yang akan dihasilkan akan dibangunkan 

berdasarkannya fungsi pembesaran imej serta dibangunkan pada platform web. Reka bentuk 

yang dimodelkan oleh projek yang sebelum adalah seperti berikut: 

4.2.1 Carta Aliran Keseluruhan Fungsi Sistem 

Rajah 4 menunjukkan carta aliran reka bentuk keseluruhan fungsi sistem servis robot Zenbo, 

iaitu, aktiviti lawatan di pejabat dekan, aktiviti perjumpaan dengan eksekutif yang ingin 

jumpa atau temu janji ditentukan dan aktiviti pengenalan tentang informasi FTSM. 

 

Rajah 4  Carta Aliran Reka Bentuk Keseluruhan 
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4.2.2 Carta Aliran Aktiviti Lawatan di Pejabat Dekan 

Rajah 5 menunjukkan sistem aliran fungsi lawatan di pejabat dekan. Pengguna boleh 

menekan butang untuk memulakan aktiviti ataupun memberi arahan kepada robot Zenbo 

checkpoint atau destinasi yang ingin pergi. Jika pengguna ingin tamat aktiviti ini, pengguna 

diminta menekan butang “end tour” untuk menamatkan aktiviti dan akan balik ke antara 

muka menu utama. 

 

Rajah 5  Carta Aliran Reka Bentuk “TOUR” 
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4.2.3 Carta Aliran Aktiviti Pengenalan informasi FTSM 

Rajah 7 menunjukkan sistem aliran fungsi pengenalan informasi FTSM. Pengguna boleh 

menekan butang untuk memulakan aktiviti ataupun memberi arahan kepada robot Zenbo 

untuk mengetahui maklumat FTSM yang ingin tahu, iaitu, “Admission” (layak kemasukan), 

“Office” (pejabat akademik dan pejabat dekan), “Lecturer” (pensyarah di FTSM) dan tentang 

kursus yang ditawarkan di FTSM dalam kategori “Degree” (sarjana muda), “Master” (sarjana) 

dan “Doctor” (Phd). 

Cop
yri

gh
t@

FTSM



PTA-FTSM-2020-151 
 

 

Rajah 7  Carta Aliran Reka Bentuk “KNOW ABOUT US” 
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4.2.4  Carta Aliran Fungsi Perjumpaan dengan Eksekutif 

Rajah 8 menunjukkan sistem aliran fungsi lawatan di pejabat dekan. Pelawat boleh menekan 

butang untuk memulakan aktiviti ataupun memberi arahan kepada robot Zenbo jawatan 

eksekutif yang ingin jumpa. Pelawat diminta masukan nama dan nombor telefon serta 

menangkap gambar sendiri. Data ini akan ditunjuk kepada staf dan akan mendapat kebenaran 

daripada staf untuk berjumpa dengan eksekutif. 
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Rajah 8  Carta Aliran Reka Bentuk “MEET SOMEONE” 
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Fasa ini juga kita memperkenalkan sumber yang berada di Zenbo SDK untuk membina 

fungsi sistem servis robot untuk menyambut tetamu pejabat dekan.  Seni bina yang dihasilkan 

pada akhir projek ini akan seperti yang berikut: 

 

Rajah 9    Seni bina sistem untuk pembangunan aplikasi servis robot  

 

  Cop
yri

gh
t@

FTSM



PTA-FTSM-2020-151 
 

4.3 FASA PEMBANGUNAN 

Fasa pembangunan fokus kepada perisian dan penciptaan sistem servis yang akan 

dibangunkan. Tujuan fasa pembangunan ialah mengimplemntasikan reka bentuk dan 

perkhidmatan yang dicadangkan pada fasa reka bentuk. Dalam pembangunan projek ini, 

perkakasan dan perisian yang akan digunakan adalah seperti yang ditetapkan untuk 

menghasilkan aplikasi yang lengkap. Kemahiran dan teknik yang telah dipelajari akan 

digunakan seperti Java akan diaplikasi dalam sistem servis robot Zenbo. Papan cerita untuk 

aplikasi dan pembinaan prototaip dihasilkan dalam proses ini. 

 

Rajah 10 Dialog untuk aktiviti lawatan pejabat dekan 
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Rajah 11 Dialog untuk menjalankan aktiviti perjumpaan dengan eksekutif 
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Rajah 12 Dialog untuk memulakan aktiviti-aktiviti 
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Rajah 13 Dialog untuk menjalankan aktiviti pengenalan informasi 
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Rajah 14 Dialog untuk menunjukkan informasi pengarah FTSM 
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4.4 FASA PELAKSANAAN 

Fasa pelaksanaan bagi projek merujuk kepada semua elemen yang telah disiapkan sebagai 

sebuah sistem aplikasi berasaskan Java yang lengkap. Satu pengaturcaraan yang lengkap akan 

dikerah dalam robot Zenbo untuk mengimplementasikan kod program servis robot.  

 

Rajah 15  Zenbo SDK dimuat turun dari laman web ASUS 

 

Rajah 16  Mencipta satu DDE app untuk pembangunan dialog 

 

4.5 FASA PENGUJIAN 

Fasa penilaian atau pengujian amat penting dalam model agile yang mengukur keberkesanan 

dan kecekapan aplikasi. Fasa pengujian harus dijalankan untuk memastikan program 

dibangun dengan sesuai untuk robot selepas fasa pembangunan. Dengan ini, kod yang dibuat 

akan menyambung ke robot untuk program ujian. 
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5.2 IMPLEMENTASI DAN PELAKSANAAN UJIAN 

5.2.1 Spesifikasi Prosedur Pengujian 

Spesifikasi prosedur pengujian ini dihasilkan bagi menerangkan langkah yang perlu 

dilakukan terhadap fungsi dalam sistem servis robot Zenbo. Terdapat beberapa kriteria yang 

digunakan dalam pelaksanaan pengujian aplikasi sistem ini. 

Jadual 1 Spesifikasi Prosedur Pengujian TP001. 

ID Prosedur Pengujian TP001 
Objektif Memastikan butang panduan dapat dijalankan. 

Memastikan halaman muka utama ditunjukkan. 
Pelaksanaan Kes 
Pengujian 

A005 

Prosedur 1. Menekan butang ‘HELP’ untuk menunjukkan panduan 
menggunakan sistem servis robot Zenbo. 

2. Menekan butang ‘OPEN MENU’ untuk balik ke antara 
muka utama. 

Langkah Menamatkan 
Pengujian 

Menekan butang ‘OPEN MENU’ untuk menunjukkan antara 
muka utama. 

 

Jadual 2 Spesifikasi Prosedur Pengujian TP002 

ID Prosedur 
Pengujian 

TP002 

Objektif Memastikan fungsi lawatan pejabat dekan boleh dijalankan.  
Memastikan pemetaan dapat berfungsi dengan lancar. 

Pelaksanaan Kes 
Pengujian 

A002 

Prosedur 1. Menekan butang ‘TOUR’ untuk mengakses halaman muka 
Tour. 

2. Menekan butang yang ditandakan di beberapa lokasi 
sebagai Checkpoint untuk memulakan aktiviti lawatan 
pejabat dekan. 

3. Menekan butang “1” 
4. Menekan butang “2” 
5. Menekan butang “3” 
6. Menekan butang “4” 
7. Menekan butang ‘END TOUR’ untuk menamatkan aktiviti 

lawatan dan balik ke menu utama. 
Langkah 
Menamatkan 
Pengujian 

Menekan butang ‘OPEN MENU’ untuk menunjukkan antara muka 
utama. 
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Jadual 3 Spesifikasi Prosedur Pengujian TP003 

ID Prosedur 
Pengujian 

TP003 

Objektif Memastikan fungsi-fungsi INFO dapat dijalankan dengan baik. 
Pelaksanaan Kes 
Pengujian 

A003 

Prosedur 1. Menekan butang ‘INFO’ untuk mengakses antara muka 
INFO. 

2. Menekan butang ‘ADMISSION’ untuk mengetahui layak 
kemasukan FTSM. 

3. Menekan butang ‘BACHELOR’ untuk mengetahui kursus-
kursus yang ditawarkan kepada sarjana muda FTSM. 

4. Menekan butang ‘MASTER’ untuk mengetahui kursus-
kursus yang ditawarkan kepada sarjana FTSM. 

5. Menekan butang ‘DOCTOR’ untuk mengetahui kursus-
kursus yang ditawarkan kepada pelajar yang ingin melanjut 
ke Ph.D. 

6. Menekan butang ‘OFFICE’. 
7. Menekan butang ‘LECTURER’. 
8. Menekan butang ‘CONTACT US’ untuk melayari web 

FTSM (https://www.ftsm.ukm.my). 
Langkah 
Menamatkan 
Pengujian 

Menekan butang ‘OPEN MENU’ untuk menunjukkan antara muka 
utama. 

 

Jadual 1 Spesifikasi Prosedur Pengujian TP004 

ID Prosedur 
Pengujian 

TP004 

Objektif Memastikan pelawat dapat mengakses fungsi untuk berjumpa 
eksekutif yang ingin jumpa atau temu duga. 

Pelaksanaan Kes 
Pengujian 

A004 

Prosedur 1. Menekan butang ‘MEET SOMEONE’ untuk mengakses 
antara muka Meet Someone. 

2. Memberi arahan atau mengisi jawatan eksekutif yang ingin 
jumpa berdasarkan senarai nama yang ditunjukkan di 
halaman muka. 

3. Menekan butang ‘Proceed’ untuk mengakses ke halaman 
muka yang seterusnya. 

4. Nama dan telefon nombor diminta isi. 
5. Menekan butang ‘Submit’ selepas mengisi form dengan 

sepenuhnya. 
6. Staf diminta menekan butang “INVITE” jika eksekutif 

berada di pejabat dekan untuk mengizin pelawat berjumpa 
dengan eksekutif. 

7. Staf diminta menekan butang “NOT INVITE” jika eksekutif 
tidak berada di pejabat dekan. 
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Langkah 
Menamatkan 
Pengujian 

Menekan butang ‘OPEN MENU’ untuk menunjukkan antara muka 
utama. 

 

5.2.2 Spesifikasi Log Pengujian  

Spesifikasi log pengujian dan hasil soal selidik responden untuk teknik pengujian 

kebolehgunaan terhadap sistem servis robot Zenbo untuk kegunaan Pejabat Dekan FTSM. 

Jadual 5 menunjukkan perincian log pengujian untuk sistem aplikasi servis robot Zenbo 

pejabat dekan. 

Jadual 5 Hasil Perbandingan Dengan Kaedah Sisipan Jiran Terdekat 

 
ID Kes 
Pengujian 

ID Prosedur 
Pengujian 

Jenis 
Pengujian 

Alatan Lulus / 
Gagal 

Kenyataan

A001 TP001 Functional Robot Zenbo 
(manual) 

Lulus  

A002 TP002 Functional Robot Zenbo 
(manual) 

Lulus  

A003 TP003 Functional Robot Zenbo 
(manual) 

Lulus  

A004 TP004 Functional Robot Zenbo 
(manual) 

Lulus  

A005 TP005 Functional Robot Zenbo 
(dialog) 

Gagal  
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