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ABSTRACT 

This project is a development of soccer robot team. This project will developed 

a set of soccer robot consisting of two players for each two teams. Each robot will be 

controlled by wireless controller through radio frequency (RF). Each robot will be 

equipped with a receiver and it will receive signal from the transmitter at the controller. 

Two controllers will be used to controlled the robots. One controller controlled a team 

which means each controller will control two robots but only one robot at one time. The 

robots can be controlled to move forward , backward, left , right and 360-degree turns. 

The robots motor drive system will be controlled by PIC. The signal will be transmit 

from the controller transmitter to the receiver at the robot. The receiver is connected to 

the PIC. The PIC will be programmed to respond to the signal that received from the 

transmitter. The microcontroller programming will determine the robot movements by 

referring to the signal that received at the receiver. Other feature of this project is to 

develop a score board for the field. The score board will display the goal match result 

during the match and the word ' GOLL! !' will be displayed every time a goal has been 

scored in the match. 
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ABSTRAK 

Projek ini adalah membangun satu pasukan robot bola sepak. Pasukan robot bola 

sepak ini yang akan dibangunkan mengandungi dua pemain untuk setiap dua pasukan. 

Setiap pasukan ini akan dikawal menggunakan pengawal tanpa wayar melalui 

frekuensi radio ( Rf ). Oleh itu setiap robot akan mengandungi penerima dan akan 

menerima isyarat daripada pemancar . Duab buab pengawal akan digunakan untuk 

mengawal robot-robot ini . Setiap pengawal akan mengawal duah buah robot tetapi 

dalam masa yang sama pengawal hanya boleh mengawal satu buab robot sahaja. 

Robot-robot ini boleh dikawal kehadapan, kebelakangan, kekiri , kekanan dan membuat 

pusingan sebanyak 360 darjah pusingan. Robot-robot ini akan dikawal mengunakan 

PIC. Isyarat akan dipancarkan daripada pemancar pengawal kepada penerima pada 

robot. Penerima akan dihubungkan dengan PIC. PIC akan diprogramkan untuk 

menerima isyarat yang diterima dari pemancar. Pengawal mikro akan menentukan 

pergerakan robot merujuk kepada isyarat yang telah diterima pada penerima. Satu 

sistem papan markah juga akan dibangunkan untuk memaparkan jumlah gal yang telah 

dijaringkan dan paparan perkataan GOLL! ! setiap kali bola masa masuk ke dalam gal. 
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