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ABSTRAK 

Projek ini adalah berkaitan mengenai kajian tentang mobile robot yang mana 

tujuan utamanya adalah untuk menyempurnakan dua tugas iaitu bergerak mengikut 

garisan serta mengelak halangan sekiranya terdapat halangan. Pengaplikasian dua jenis 

pengesan serta pengawal mikro juga adalah matlamat disebalik objektif utama yang 

telah dinyatakan. Litar utama robot ini adalah litar pengawal mikro yang mengawal 

masukkan dan keluaran kepada litar lain. Litar masukkan kepada Iitar pengawal ini ialah 

litar pengesan garisan dan litar pengesan halangan. Manakala keluaran litar utama ini 

ialah litar H-bridge yang mengawal pergerakan robot. 
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ABSTRACT 

This project is a research about mobile robot where the main objective of this 

project are to accomplished two task which is mobile robot moving following the line on 

the floor and avoiding obstacles if it had. Application of two sensor and microcontroller 

is also objective behind the main objective. Main circuit of this project is a 

microcontroller circuit which control input and output to other circuit. The other circuit 

are a sensor circuits which played as input for the main circuit. The output of main 

circuit is to H-bridge circuit which is control the motion of the mobile robot. 
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