










ABSTRACT 

The focuses of this project are on the research, design and implementation of 

robot which is control by PIC microcontroller and LOR sensor as the drivers. In this 

project, a line follower with PIC microcontroller is integrated thus a complete 

automation system produced. The main task in this project is to make the robot to follow 

the line and make tum when meet the junction. This project contains two main parts. 

The first part is software development and the later is hardware development. For 

hardware development, it contains design of voltage regulator circuit, motor controller 

circuit, sensor circuit and PIC circuit. It also contains the mechanical mechanism such as 

gear, driver and cassis. For the software development, it contains the programming for 

the controller. After that, the analysis, discussion and conclusion for the entire project 

will be made. 
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ABSTRAK 

Projek ini pada asasnya memfokuskan kepada kajian, rekabentuk dan aplikasi 

robot pengikut garisan yang dikawal oleh mikropengawal PIC dan dipacu oleh pengesan 

LDR. Gabungan ini akan menghasilkan sistem automasi yang lengkap dan sempuma. 

Fungsi utama projek ini adalah untuk menggerakan robot mengikut garisan dan 

membelok apabila menemui garisan bergrid. Projek ni mengandungi dua bahagian. 

Bahagian pertama projek ini ialah penbangunan perkakasan dan bahagian kedua pula 

ialah pembangunan perisian. Untuk pembagunan perkakasan, ianya mengandungi litar 

pengatur voltan, litar pengawal motor, litar pengesan dan litar mikropemproses PIC. 

Ianya juga mengandungi mekanisma mekanikal seperti gear, pemandu dan casis. Untuk 

pembangunan perisian, ianya mengandungi atucara untuk pengawal mikropemproses 

PIC. Selepas itu, analisa, pembincangan dan kesimpulan untuk keseluruhan projek 

dibuat. 




































