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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 semasamemberi perkhidmatan yang
berinformatik. Pengabaian dalam perkhidmatan akan anenyebabkan 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«diberitdan 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 manusiastelah diperluaskan. Kajian ini akan menghuraikan tentang interaksi
robot manusia, etika perkhidmatan pelanggan dan teknik penundaan sebahagian daripada
pertuturan. Fambahan“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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1 PENGENALAN

Sektor perkhidmatan berada di puncak dalam revolusi ekonomi pada zaman sekarang.
Dengan kemajuan teknologi yang semakin canggih akan membawa kebaikan dan manfaat
dalam sektor perkhidmatan. Impak kemungkinan penerapan robot bersempena dengan
kecerdasan buatan dan pembelajaran mesin pada pekerja barisan hadapan merentas industri
dan mempunyai menarik perhatian dari pengamal perniagaan (Lelieved et. al., 2017,.Manyika
et. al., 2017 dan Microsoft, 2018). Teknologi perkhidmatan diri sendiri telah digunakan pada
zaman dahulu, termasuklah mesin juru wang automatik (ATM). Penyelidikan robot. servis
telah menjadi popular kajian pada awal 90-an. Interaksi antara manusia‘dengan.robot berada
dalam persekitaran pintar, manusia ingin berkomunikasi dengan _sistem agar memudahkan

tugas yang dijalankan.

Robot servis merupakan satu sistem berautonomi dan‘mempunyai antara muka yang
interaksi dengan manusia melalui memberi perkhidmatan. Merujuk kepada Fong et al, robot
yang memberi bantuan melalui sosial interaksi diperkenalkan sebagai SAR (socially assistive
robot) (Fong T et. al., 2003). Tugas perkhidmatan boleh“dilakukan oleh robot ialah memberi
panduan kepada pelawat, mengalihkan<objek :dan memberikan perkhidmatan hiburan.
Berdasarkan statistik daripada International Federation of Robotics (IFR) pada 2017, terdapat
6.7 bilion robot servis telah.dihasilkan untuk memberi perkhidmatan kepada pelanggan di
hotel, restoran, museum dan* juga kedai stor (D. Feil-Seifer dan M. J. Mataric, 2005).
Kebanyakan robot mempunyai saluran input seperti suara rakaman, kamera dan sensor.
Dengan fungsi ini, sumber-sumber data dapat diakses melalui internet. Selain itu, robot juga
dikategorikan sebagai fizikal dan realiti maya. Sebagai contohnya, robot servis virtual,
Valerie telah"digunakan di Universiti Carnegie Mellon. la hanya dipaparkan di satu skrin dan

komunikasi-dengan pelawat melalui sistem dialog.

Bukan itu sahaja, robot telah diguna di Hotel Henn na, Jepun sebagai robot
penyambut tetamu. Android robot direka di Jepun bernama SAYA, ia dapat berkomunikasi
dengan orang dan mempunyai ekspresi wajah. Dalam kajian ini, Zenbo robot akan digunakan
untuk menyambut tetamu di pejabat dekan, Fakulti Teknologi dan Sains Maklumat. Zenbo
robot direka oleh ASUS Teknologi dari Taiwan. Fungsi robot ialah menyampaikan
peringatan lisan mengenai pengguna seperti temu janji bersama dengan doktor dan jadual
masa makan ubat. Jika keluarga pengguna mengalami kecemasan seperti jatuh, zenbo akan
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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.

Firm

Customers Employees

MICROQ \ Markets
MESQ y '.L.";U!ZIE"N

MACRO

Rajah 1_ < Implikasi/pada tahap mikro, meso dan makro

Sumber: (Lelieveld, I. and Wolswinkel, W., 2017)
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2 PENYATAAN MASALAH

Dengan menyelesaikan masalah, zenbo robot menjadi robot perkhidmatan untuk memberi
panduan kepada tetamu. Android Studio akan digunakan dengan Zenbo SDK (Software
Development Kit) untuk mengawal pergerakan zenbo robot dan membuat pemetaan dalam
pejabat dekan supaya robot dapat mengenal tempat dan membimbing tetamu ke destinasi
yang betul. Seterusnya, DDE (Data Dialog Editor) digunakan untuk memastikan robot dapat

berkomunikasi dengan tetamu.

z Hey, Zenbo.
a i3 Take a photo
“ Voice command —l

| DDE
SLU Result Dialogue System f%fﬂ_itor
Dpon;’\ppﬁ ‘l- DI

A

L 4

% tform Zenbo SDK
Sumber: https://zenbo.asus.com/developer/documents/Zenbo-SDK-Getting-Started

C)O
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3 OBJEKTIF KAJIAN
Kajian ini dijalankan untuk mencapai objektif yang berikut:

i.  Meringankan staf pejabat dekan dengan menyambut tetamu dan juga menceriakan
suasana pejabat.
ii.  Memastikan pengguna dapat berkomunikasi dengan robot.
iii.  Membina sistem kepada robot agar memberi panduan kepada tetamu ke .destinasi

yang betul.

4 METOD KAJIAN

Model proses pembangunan yang digunakan dalam penyelidikan adalah Agile metodologi.
Model agile merupakan metodologi pembangunan yang'berulang dengan komunikasi dan
maklum balas manusia, menyesuaikan diri dengan perubahan, dan menghasilkan hasil kerja.

Metodologi agile juga merupakan proses kombinasi lterative dan Incremental model.

Fasa
P st
Fasa _I
Penggunasn Fasa Analisis
Kitaran Lelaran Agile
Metodologi
- Qasa Fasa Reka
| Pengujian Bentuk
\ Fasa /
Pengekodan

Rajah 3  Metod pembangunan berdasarkan model agile
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4.1 FASA PERANCANGAN DAN ANALISIS

Fasa ini merupakan fasa yang melibatkan proses pengenalpastian masalah, objektif, persoalan
kajian dan menentukan skop. Langkah seterusnya adalah kajian kesusasteraan yang
melibatkan pengumpulan, pencarian dan pembacaan jurnal dan kajian lepas bagi mencari
kaedah yang sewajarnya untuk melakukan projek ini. Dalam fasa ini, pelbagai aspek

dibincangkan iaitu analisis objektif, analisis audien, dan analisis tugas. Fasa ini ibatkan

analisis dan tafsiran maklumat yang dikumpul dalam fasa perancangan. Analisis
kesesuaian topik dan menilai kepentingan untuk menjalankan kajian ini dil lain
daripada itu, analisis tentang perkakasan dan perisian juga dijalankan emasti
perkakasan dan persisian yang sedia ada adalah sesuai untuk membangun projek/ini. Fasa ini
merupakan fasa yang penting dalam keseluruhan projek.

1
1
1
Checkpoint 4 Checkpoint 3 :
: Checkpoint 1

Pelan lantai pejabat dekan
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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 sistemsservis robet Zenbo,
laitu, aktiviti lawatan di pejabat dekan, aktiviti perjumpaan dengan eksekutif yang ingin

jumpa atau temu janji ditentukan dan aktiviti pengenalan tentangqdnformasi FTSM.

KNOW ABOUTUS

‘ Main Menu
\
v

Position List
ADMISSION OFFICE LECTURER

BACHELOR MASTER DOCTOR (PHD)

QR CODE MAIN MENU

< o o |
KNOW ABOUT US

MEET SOMEONE

r// ) \'.
> TAMAT |«
i &

.

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.

™~
MULA

(

KNOW ABOUT US

Tekan butang "END TOUR"

i i Ya
—__ Berterus ke tempat yang seterusnya >
]’Tidak
\ » TAMAT |

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”s(sarjana)
dan “Doctor” (Phd).
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ADMISSION OFFICE LECTURER
;
BACHELOR MASTER DOCTOR (PHD)
axcone o e

ADMISSION e e ]

x

(=] 3w
[=]::

Scan Me

El
Diploma/ Matricuistion/ STPM nemation Stusent

! BACHELOR,
i

OFFICE

BACK

#Doan Office Hepas Acodernic Dffice

LECTURER

PHD / DOCTOR

PROGRAM DONTOR FALSAFAR
2o¢tor af PRasahy programmes

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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MULA |

Position List

Pengguna memilih jawatan yang ingin jumpa

Tidak HAME:

Meet with TD HEJIM

MAME: Testing

PHOME: 0111234

* Meet with TD HEJIM
Ll "Sorry, TD HEJIM

‘ PHOME: 01117345678 is in busy”

O TT

Pengguna dijemput untuk
berjumpa dengan TD HEJIM

¥

(" amar )
\ J

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:

=] . =) A 8 ZenboDialog
= ZenboGoTolLocation = MainActivity
- onPause()
arrayListRoom TAG: string onVoiceDetect() JSON
requestPermission() DOMAIN: string stopSpeakAndListen()
VIDEO_SAMPLE: string RobotGallBack()
ArraylList=Roominfo=: Arraylist DOMAIN: string
PERMISSION_REQUEST_READ_CONTACTS: int TAG: string
= TourActivity setGoToCheckpaint1()
checkpoint: Array ——— setGoToCheckpoint2()
setGoToCheckpoint3 =
endTour() paint3() DDE
setGoToCheckpoint4() Concept_ID
setMeetlayout() Instance 1D
setInfoLayout()
setTourLayout()
setHelpLayout()

= MeetActivity -
= InfoActivit =
positionList: ArrayList i HelpLayout
Concept_ID ; - atri
outsider_name: string PR guideline: string
. . Instance D
outsider_phaone: string
outsider_photo: string Is Eligibale To Enroll
; . Get Seminars Taken
outsider_name: string

Rajah 9" Seni bina sistem untuk pembangunan aplikasi servis robot
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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.

Instances © ]

checkpoint 2
Al - | ooz | oo o B
tlang

3 ID | checkpoint 3 Al '_J. cherkpoint e m
+ aﬂ'ﬁtf_en‘ller-_z
T __"]' -
4 1D checkpoint 4 A A A ¥
Rireret lang
g ID endtour g v m

TS arant lang
o i tlang
]

Rajah 10 Dialog untuk aktiviti lawatan pejabat dekan
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1 ID | dean | All ¥ ‘ | want to meet with dean meet with dean

=+ different lang

2 ID | secretary dean | All ¥ ‘ I want to meet with secretary dean | want to meet secretary

+ different lang

3 ID | TD HEIIM | All v ‘ | want to meet TD HEJIM

= different lang

4 ID | citra ‘ All " want to meet citra

= different lang

5 ID | head of ICT | All A ‘ m | want meet ICT manager meet ICT manager

+ different lang

6 ID | head of HEJIM | All v ‘ head of HEIM | meet with head of HEIIM meet head of HEJIM

+ different lang

7 |Ib Top | All v ‘

+ different lang

8 ID | strategy quality | All v‘ strategy quality | quality strategy

- different lang

Rajah 11 Dialog untuk menjalankan akti engan eksekutif
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command

Type

Class T

Will your app import the data to this concept at runtime?

false v

Normalize instance synonyms [ 7]

true L

Concept Synonyms

+ different lang

Instances & |« << 3

1 | ID| command All r

+ different lang

2 | ID| no All
+ differel
3| ID| back PN | menu

+ ent lan

ID | meet
4

+ different lang
5

+ different lang

ID| info Al v

+ different lang

Rajah 12 Dialog untuk memulakan aktiviti-aktiviti
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ID | admission

All Ad

N

+ different lang
ID | bachelor

All

v
EE

4 dilferent lang

ID | master

3|
All v show me the msater courses what are the courses offered to 7 2ster

+ dillerant kang

+ dilTer eng Lang
ID | video

5 |r—

+ dilTerent Lang

ID | know more All v know more about FTSh

+ dilTerent Lang

[[¥] . office

7] | :
All v m de: . office academic - Fie where is the amdemic office where is the dean office

+ different lang

RajaA g untuk menjalankan aktiviti pengenalan informasi
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+ different lang

-

ID ko All

+ gifferant lang

ID | hadi

All T kehua program Artifidal Imteligent who is head of program of artificial inteligent
+ different lang
ID | afzan All ¥ afzan adam | azfan

+ differant lang

+ different lang

1D amelia All v m amelia natasya abdul wahab
+ different lang

ID | azana All ¥

+ differant lang

- differant lang

ID | fadhilah All T

+ different lang

ID | azizi All

Rajah 14 menunjukkan informasi pengarah FTSM

o@
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44 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.

Pl

=

Zenbo SDK

v1.072 QIIETER

= Updated sample codes for Android Studio 2.3 3@ 3.4

New ZenboGoTolocation sample code
New face detection function in RoBotDeySamiple apg

Minor bugs fixes

Rajah 15 Zenbo SDK dimuatiturun dari laman web ASUS

2N, ), o .

£ enboOffice Zénbo SDK Choose function v Developing 2020-03-13 0309

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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Dalam projek ini, robot Zenbo digunakan untuk menguji keberkesanan sistem
perkhidmatan robot ini. Sebarang ketidakfungsian yang dijumpai pada fasa penilaian akan
diselesaikan dengan segera untuk memastikan sistem aplikasi dapat disokong dalam robot
Zenbo. Pengujian akan dilakukan oleh pengguna iaitu pelajar, pelawat dan juga staf FTSM
untuk memastikan sistem dapat memenuhi keperluan pengguna. Pengujian akan dilakukan
berulang kali sehingga sistem aplikasi tidak mempunyai masalah semasa diguna oleh

pengguna.

5 HASIL KAJIAN

Terdapat hasil yang dapat diperolehi daripada projek ini iaitu fungsizlawatan pejabat dekan
FTSM, fungsi pengenalan informasi FTSM, fungsi perjumpaan dengan eksekutif pejabat
dekan. Walaupun, fungsi dialog antara pengguna dengan robot mempunyai masalah yang di
mana ruang tempat yang akan ganggu robot menerima arahan daripada pengguna.

5.1 KEFUNGSIAN DIALOG

Pengujian dialog dijalankan berdasarkan. perkataan yang ditentukan dengan menggunakan
DDE (Dialogue Development Environment) Editor. Semasa pengujian dilaksanakan, sistem

dialog mengemas kini data dialog dalamaplikasi yang dipasang di robot Zenbo.

Rajah 17 Data dialog dikemas kini semasa aplikasi dipasang
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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 TPOO1.

ID Prosedur Pengujian  TP001

Objektif Memastikan butang panduan dapat dijalankan.
Memastikan halaman muka utama ditunjukkan.
Pelaksanaan Kes A005
Pengujian 4 A
Prosedur 1. Menekan butang ‘HEIKP’ untuk menunjukkan panduan

menggunakan sistem servis robot Zenbo.
2. Menekan butang“OPEN MENU’ untuk balik ke antara
muka utama. /o~ |
Langkah Menamatkan = Menekan butang ‘ORPEN MENW’ untuk menunjukkan antara
Pengujian muka utama.

Jadual 2 Spesifikasi Prosedur Pengujian TP002

ID Prosedur TPOO02

Pengujian RUONW)"

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

Pelaksanaan Kes A002

Pengujian ~ | A

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.

Menekan butang “1”

Menekan butang “2”

Menekan butang “3”

Menekan butang “4”

Menekan butang ‘END TOUR’ untuk menamatkan aktiviti
lawatan dan balik ke menu utama.

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

Pengujian

Noakow



ID Prosedur
Pengujian
Objektif
Pelaksanaan Kes
Pengujian
Prosedur

Langkah
Menamatkan
Pengujian

ID Prosedur
Pengujian
Objektif

Pelaksanaan Kes
Pengujian
Prosedur
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Jadual 3 Spesifikasi Prosedur Pengujian TP003

TP0O03

Memastikan fungsi-fungsi INFO dapat dijalankan dengan baik.
A003

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

2. Menekan butang ‘ADMISSION’ untuk mengetahui dayak
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 FETSM.

5. Menekan butang ‘DOCTOR’ untuk'mengetahui Kursus-
kursus yang ditawarkan kepadapelajar 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).

Menekan butang *OPEN MENU?untuk menunjukkan antara muka

utama.

Jadual 1 Spesifikasi Prosedur Pengujian TP004

TP004

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

T hA004

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

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 rebot ‘Zenbo

pejabat dekan.
Jadual 5 Hasil Perbandingan Dengan Kaedah Sisipan Jiran Terdekat
ID Kes ID Prosedur Jenis Alatan Lulus/ Kenyataan
Pengujian Pengujian Pengujian . Gagal
A001 TPOO1 Functional Robot Zenbo . Lulus
((manual) | _
A002 TP002 Functional ‘ Robot Zenbo  Lulus
Lo (manual) 4
A003 TPO03 Functional RoboetZenbo  Lulus
Y N ‘ (manual)

A004 TP004 Functional Robot Zenbo  Lulus

Vo QA (manual)
A005 TP0O05 Functional Robot Zenbo  Gagal

(dialog)
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6 KESIMPULAN

Secara keseluruhannya, sistem servis robot di pejabat dekan FTSM berasaskan aplikasi ini
dapat dibangun mengikut objektif dan skop kajian yang ditetapkan. Pengehadan yang
terdapat pada aplikasi ini dijadikan sebagai panduan dalam cadangan untuk penambahbaikan
pada aplikasi ini supaya aplikasi yang akan datang menjadi lebih efisyen. Penyelenggaran

juga perlu dilakukan dari semasa ke semasa untuk menangani ralat bagi sistem ini.
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