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.-\BSTRAK 

Projek yang tclah dibangunkan ialah Robot pengelak halangan (Obstac le Robot). 

Robot in i berlungsi untuk mengelak halangan yang berada di kedua-dua sisinya dan juga 

halangan yang berada di hadapannya. Sahagian robot yang berfungsi untuk mengesan 

halangan di seki tarnya adalah pada bahagian scsungutnya. Sesungutnya bcrfungsi 

menge an halangan dengan kaedah sentuhan. Terdapat dua sesungut iaitu disebelah 

kanan dan kiri bahagian depan robot. Sui tekan digunakan sebagai pengesan kerana ia 

sen it ifbil a di sentuh dan sesuai dipadankan dengan kaedah penggunaan sesungut. Robot 

in i akan bergerak ke ki ri sehingga sesungutnya tidak tersentuh pada halan gan apab ila 

sesungut kanan tersentuh haJangan. Begitu juga dengan sesungut di sebelah kiri. robot 

akan bcrgerak ke kanan sehingga tidak menyentuh halangan dan kembali bergerak ke 

depan. Apabila kedua-dua sesungut tersentuh dengan halangan. aturcara telah 

menghadkan climana robot akan bergerak kiri. 

Robot ini menggunakan clua motor dan dua kotak gear dimana setiap motor dan 

kotak gear menga\Yal setiap satu tayar. Robot ini dika\\·aJ dengan menggunakan ·PIC 

microcontroller". iaitu PIC 16F84A. Litar ber epadu L2930 pula digunakan sebagai 

penga\Yal kepada PIC kerana ia mempunyai clua masukan dan dua keluaran kerana robot 

ini mcmpunya i dua kawa!an. Robot ini hanya menggunakan 3 bateri sel kering yang 

bern ilai 4.5V sebagai punca bekalan. Kelajuan robot ini tidak dika\Yal dan kclajuannya 

bergantung kcpada beban yang dibawa atau berat robot itu sendiri 
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ABSTRACT 

Project that had been constructed is Obstacle Robot. This robot is functional to 

a,·oicl an obstacle that it state on both left and right on the in front of it. The pan of the 

robot that act as to sense an obstac le around it is its sensor (\\·hiskers). Its whiskers detec t 

an obstacle by touching the obstac le. There is two whiskers sensor on the left and on the 

ri ght of the in front of thi s robot. Limit s\Yitch are used to act as sensors because thi s kind 

of s,,·itch is sensitiYe \Yhen being touching and suitab le to act as a \vhisker. This robot 

rums to the left until its right sensor not detect any obstacles and this robot ,,·ill tum to the 

ri ght if the left sensor detect an obstacle. When both sensors detect an obstacle. robot will 

tum to the left due to programming on the microcontroller. 

This robot used a dual gear box with two gears which are eYery motor control 

e\·ery tires on thi s robot. This robot is controlled by PIC microcontroller. PIC 16F84A. IC 

L293D is used as a controller for the PIC microcontroller because it has both input and 

output and this robot has 2 control directions. Thjs robot using 3 dry cell batteries Yalue 

4.5 V as a power supply. There is no controlling for its speed and its speed rely on the 

load and \Yeight of this robot. 
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