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ABSTRACT 

This project is about designing and implementing brushless DC motor as balancing control 

for two wheel mobile robots. Usually two wheel balancing robot use drive torque control 

to balance the robot. By controlling drive torque, the robot abilities to accelerate and 

change direction freely are limited. Implementing brushless DC motor as balancing control 

will improve the mobility aspect. In this project brushless DC motor will act as balancing 

control by correcting the tilt angle of robot body so the balance equation can work. 

Accelerometer is used to sense tilt and indicate position of robot relatively to the floor. 

This robot is used line tracking sensor to move and change direction of robot. PIC 

controller is used as the main controller system. 
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ABSTRAK 

Projek ini adalab mengenai reka cipta dan implementasi brusbless DC motor sebagai 

mekanisme pengimbang untuk robot mudah bergerak dua tayar. Biasanya robot 

pengimbang dua tayar menggunakan kawalan daya pandu untuk imbangkan robot. dengan 

mengawal daya pandu, keupayaan robot umtuk memecut dan mengubab arab sesuka bati 

terbad. Implementasi brusbless DC motor sebagai pengawal imbangan akan menambab 

baik aspek kemudaban bergerak. Dalam projek ini, brusbless DC motor akan berfungsi 

sebagai pengawal imbangan dengan membetulkan daijab kecondongan badan robot supaya 

persamaan imbangan berfungsi. Accelerometer digunakan untuk mengesan kecondongan 

dan menentukan posisi robot dari permukaan lantai. Robot ini menggunakan pengesan 

garisan untuk bergerak dan mengubab arab. Pengawal PIC digunakan sebagai system 

kawalan utama. 


































