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ABSTRACT 

Walking robot used sound detector control that has been developed. This 

project is design and builds from electronic component circuit and PIC programs. 

The robot operation is controlled by PIC. The PIC command forward and reverse to 

the robot. The command represent in a waveform traduce from clap sound to the 

robot. The system use high frequency sound to get the required pulse and to operate 

the system. Every clap given an output of one pulse that will trigger the PIC and 

operate the DC motor to move the robot. 
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ABSTRAK 

Robot betjalan menggunakan kawalan bunyi ("Sound detector for walker 

robot'') telah di bangunkan. Projek ini di bentuk dan di bina daripada litar dan 

komponen elektronik serta program PIC. Operasi pergerakan robot ini dikawal 

dengan PIC untuk rnemberi araban bergerak kedepan atau kebelakang mengikut 

araban yang diberikan. Araban yang diberi adalah dalam bentuk bunyi daripada 

tepukan tangan untuk. beroperasi. lni kerana sistem ini menggunakan hasilan bunyi 

yang berfrekuen i tinggi untuk mendapatkan denyut yang dikehendaki dan 

mengoperasikan sistem. Setiap tepukan akan menghasilkan satu denyut yang mana 

akan memberi picuan kepada PIC dan seterusnya menjalankan operasi DC motor 

untuk mengerakan robot. 
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