












VI 

ABSTRAK 

The project ' Infrared Robotic Using Microconlroller' is to produce robot which 

will avoid when see the obstacles in front. It's like a small wheel robot that avoids 

obstacles which it senses with its active infrared sensors. Each rear wheel has its own 

motor; the single front wheel is not powered. The robot steers "like a tank" by rotating 

the rear wheels in opposite direction. These robots are controlled using PIC 16F84A 

Microcontroller. The behaviors of the robot are searching an object in front. The three 

wheels of the robot were in a triangular configuration. This robot is able to move 

forward , turn left and tum right. This project deal s with the design and construction of 

robot structure and also the related circuits. The sensors are built with infrared LEOs 

which are running at 36 kHz and two 36 kHz remote control receiver modules. When 

the 36 kHz infrared light from the LEOs is reflected by an object, one of the receiver 

modules will be triggered and the PIC16F84 microcontroller will steer the robot away 

from the objects by reversing one of the motors. One unit of Cytron servo motor C36S is 

used as determines direction for the robot. The DC Servo motor is used to move robot 

forwards and back. PJC 16F84A microcontroller is programmed using PIC Basic PRO 

programming. MPLAB and P!Cshell software are used to assemble and download 

machine code into the microcontroller. 
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VII 

ABSTRAK 

Projek ' Torloise robot ' adalah bagi menghasilkan sebuah robot yang akan 

mengelak halangan apabila melihat sesuatu objek dihadapan. Ia menyerupai sebuah 

robot roda kecil yang akan mengelak halangan apabila pengesan infra merah diaktifkan. 

Robot ini adalah dikawal menggunakan mikropengawal PIC16F84A. Sifat robot adalah 

mengesan objek dihadapan. Tiga buah roda robot berada di satu konfigurasi segitiga. 

Robot ini boleh bergerak ke hadapan, belok ke kiri dan kanan. Projek ini berhadapan 

dengan rekabentuk dan pembinaan robot struktur dan juga litar-litar yang berkaitan. 

Pengesan dibina dari infra merah dimana berfungsi dalam pancaran 36kHz dan dua 

kawalan jauh 36kHz sebagai modul penerima. Apabila 36kHz inframerah daripada 

LEOs dipantulkan oleh suatu objek, satu modul penerima akan dicetuskan dan 

mikropengawal PIC 16F84 akan memandu robot jauh daripada benda-benda oleh dengan 

menggerakkan satu motor secara mengundur. Satu unit Cytro servo motor C380 

digunakan untuk menentukan arah pada robot. Servo motor arus terus juga digunakan 

untuk mengerakakan robot kehadapan dan kebelakang.PJC 16F84A mikropengawal 

diprogramkan menggunakan pemprogram PIC Basic PRO. Perisian MPLAB dan 

perisian PICshell digunakan untuk benukar dan memuat turun mesin kod ke dalam 

mikropengawal. 
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