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ABSTRACT 

 

 

The aim of this project is to design a biomimetic swimming device using a single 

actuator with a compliance body for locomotion in a liquid environment with basic 

autonomous manoeuvrability.  The biological Blacktip shark is being utilized as the 

reference model.  The working concept of the biomimetic robotic fish is based on a 

single non-uniform cantilever beam in fluid environment.   The kinematic model 

and kinetic model approach has been utilized to develop the theoretical model by 

trajectory approximation theory and beam theory for estimating the robotic fish 

swimming performance. The theoretical model has shown to be comparatively close 

in estimating the measured result particularly in the prototype design parameter. 

The experimental result found that the prototype optimum tail beat frequency is 2 

Hz at optimum actuation amplitude of 80 deg has been achieved for the prototype 

design parameters.  The prototype is also able to be controlled manually for 

performing basic manoeuvrability (swim forward, yaw left and yaw right). A basic 

autonomous detect and avoid of obstacles in underwater environment with basic 

manoeuvrability have also been developed.  
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ABSTRACK 

 

 

REKABENTUK DAN PEMBANGUNAN BIOMIMETIC IKAN YU  

BLACKTIP AUTOMASI 

 

Matlamat projek ini adalah untuk mereka bentuk peranti biomimetic dengan 

pergerakan tunggal dan mekanisme yang flexible untuk bergerak di persekitaran 

bendalir dangan pergerakan automasi yang asas. Ikan Yu jenis Blacktip digunakan 

sebagai model rujukan. Konsep perekaan ikan robot biomimetic ini adalah 

berdasarkan pemahaman rusuk julur dalam bentuk yang tidak seragam di dalam 

persekitaran cecair. Model kinematik dan model kinetic digunaken untuk 

mendapatkan model teori daripada teori penghampiran trajektori dan teori rusuk. 

Teori model dapat menganggarkan keputusan daripada eksperimen terutamanya 

pada parameter rekabentuk prototaip. Daripada keputusan eksperimen didapati 

bahawa frekuensi optimum pergerakan ekor ialah 2 Hz dan pergerakan amplitud 

optimum ialah 80 darjah adalah parameter reka bentuk prototaip. Prototaip boleh 

dikawal secara manual untuk melaksanakan pergerakan asas (berenang ke depan, 

kiri dan kanan). Prototiap telah dihasilkan dan boleh mengesan dan mengelak 

halangan dengan pergerakan asas secara automasi di persekitaran air.  
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