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ABSTRAK PROJEK 

Projek 'Infrared Receiving Mobile Robot ' ini merupakan satu projek yang 

menghasilkan robot yang berupaya bergerak apabila mendapat signal inframerah. 

Apabila suis penghantar signal inframerah dihidupkan, signal akan dihantar kepada 

penerima signal inframerah yang terdapat pada robot.Seternsnya araban dilaksanakan 

mengikut program perisian microcontroller. Pergerakan robot ini dikendalikan oleh 

motor arus terns (DC). 3 elemen utama dalam pelaksanaan projek ini ialah signal 

inframerah, DC motor dan PIC microcontroller.Signal araban dihantar oleh IR 

transmitter manakala IR receiver bertindak menerima signal araban tersebut dan 

menghantar araban kepada PIC. Pergerakan mobile robot ini pula dikawal oleh PIC 

microcontroller (Peripheral Interface Controller) melalui penghasilan algorithma 

PIC yang digunakan dalam projek ini ialah PIC 16F877A. Fungsinya adalah 

mengawal araban pergerakan yang dilakukan oleh mobile robot. Manakala motor 

yang digunak:an untuk mengendalikan pergerakan robot ini ialah motor arus terns 

yang mempunyai keupayaan 3 Volt Melalui gabungan IR transmitter, IR receiver, 

PIC microcontroller dan rekabentuk robot, diharapkan agar robot yang berupaya 

bergerak setelah menerima signal inframerah dan melaksanakan aktiviti berdasarkan 

program dapat dihasilkan. 
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ABSTRACT 

The 'Infrared Receiving Mobile Robot ' is a project that produces a mobile 

robot, which could make movements whenever it received an infrared signal 

transmitted by infrared transmitter. Since the switch is pushed to ON position, IR 

signal will be transmitted to IR receiver, which placed on the robot The order for all 

movements afterwards is programmed by PIC microcontroller and driven by DC 

motor. An infrared signal will be transmitted by IR transmitter to IR receiver which 

sending data to PIC. The movements of this mobile robot are controlled by PIC 

(Peripheral Interface Controller). The type of PIC usage is PIC 16F877A. It used to 

control the orders for mobile robot movement. A 3 Volts DC motor is used to drive 

movements of the robot. By the combination of IR transmitter, IR receiver, PIC 

microcontroller and designation of the body, this mobile robot will make movements 

depends on the IR signal received and the programmable instruction. 
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