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ABSTRACT 

This project proposes to the problem of collision avoidance for mobile robots. 

The project is about mobile robot that can detect obstacles. The model-based on 

ultrasonic sensor, to generate collision-free motion. It should be detect obstacles 

before collision occurs. After that, the robot turns to the left or right. Obstacle mobile 

robots may need to carry out missions in hazardous or populated environments. A 

typical application is to assist hwnan beings in indoor environments, like offices, 

homes and etc. This project use PIC Microcontroller to control the robot. Through of 

PIC, we can do program to control the robot by using a computer programming. 

After the programming done, all the data is transferred to PIC. 
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ABSTRAK 

Projek ini dicadangkan untuk mengatasi masalah pelanggaran yang berlaku 

pada robot bergerak. Projek ini adalah berkenaan robot bergerak yang boleh 

mengesan halangan. Ia menggunakan pengesan ultrasonik supaya tidak berlaku 

perlanggaran. Ia sepatutnya boleh mengesan halangan sebelum berlanggar atau 

bersentuh dengan halangan. Selepas itu, robot akan bergerak ke kiri atau ke kanan 

berdasarkan kedudukan halangan tersebut.Robot pengesan halangan selalunya 

diperlukan untuk melakukan tugas-tugas bahaya atau pada persekitaran yang 

berbahaya. Di samping itu, ia boleh membantu manusia untuk melakukan tugas 

seharian di rumah, pejabat, kilang dan sebagainya. Projek ini menggunakan PIC 

Pengawal Mikro untuk mengawal pergerakan robot. Melalui PIC Pengawal Mikro, 

kita boleh membuat program untuk mengawal robot dengan menggunakan bahasa 

computer. Selepas itu, semua data tadi boleWah dipindahkan ke dalam PIC Pengawal 

Mikro untuk digunakan pada robot. 
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