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ABSTRACT 

The purpose of doing this project is to apply the micro technologies onto the 

operational of other technology, so that it can work independently. Wall follower 

mobile robot project contains an external knowledge of PIC program and mixture of 

control circuit, such as motor and sensor. The PIC16F84A will be used to control the 

component to get the desired output. The goals of this mobile robot is able to travel 

follow the wall on its left then make a comer when encounter the wall edge and 

continuous walking. This mobile robot use optical sensors. The optical sensors are 

used to detect or sense the wall and to avoid collision with the wall. This can make 

sure the mobile robot moving follow the wall. To program the mobile robot, PIC 

microcontroller is used to control the movement of the mobile robot. Direct current 

motor used to move the mobile robot and consist of H-bridge circuit to control the 

DC motor. Overall, this project involves the interaction of hardware and software. 

The part of hardware consists of electronic circuit and combines with microcontroller 

circuit and PIC. Software is a main operation use to program the robot and to control 

the robot movement. 
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ABSTRAK 

Tujuan utama perlaksanaan projek ini adalah untuk mengaplikasikan teknologi 

di dalam pengoperasian sesuatu teknologi yang boleh beroperasi secara sendiri. 

Projek robot bergerak mengikuti dinding ini melibatkan pengetahuan mengenai 

program PIC dan gabungan litar kawalan seperti motor dan sensor. PIC16F84A 

digunakan untuk mengawal komponen untuk mendapat keluaran yang betul. Objektif 

robot ini adalah ianya mampu untuk bergerak mengikut dinding pada sebelah kiri 

dan membelok ke kanan apabila terdapat dinding yang bersudut 90° dan seterusnya 

akan bergerak mengikut dinding semula. Robot ini menggunakan sensor optik. 

Sensor optik digunakan untuk mengesan dinding dan mengelak perlanggaran dengan 

dinding. Ini akan membolehkan robot mobil ini bergerak mengikut dinding. Untuk 

memprogramkan robot ini, pengawal mikro PIC digunakan untuk mengawal 

pergerakkan robot mobil ini. Motor arus terus digunakan untuk menggerakkan robot 

mobil ini dan mengandungi litar H-bridge untuk mengawal kelajuan motor. Secara 

keseluruhannya, projek pembinaan robot ini melibatkan interaksi antara ' hardware' 

dan 'software'. Bahagian 'hardware' mengandungi litar elektronik dan litar kawalan 

mikro. Bahagian ' software' pula merupakan operasi utama untuk mengaturcara dan 

mengawal pergerakan robot. 


































