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ABSTRACT 

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. The objective of the project is to study how to 

develop and design a set of robot to play soccer. Then study how to develop wireless 

controller to control the movements of the soccer robot. It is the important part to control 

the movement of the robot. Most of the soccer robot is autonomous or semi-autonomous. 

It is less fun because it moved by itself. Beside that, certain soccer robots are using more 

than two wheels. This cause the robot takes a long time in doing rotation movements. 

Problems often occur in wired robot due to broken wires, difficulties in system 

placement and movement poor adaptation. In this project, RF wireless controller have 

been choose because it much easier to setup and the objects are move from location to 

location. Two robots were equipped with 40MHz receiver and the other two were 

equipped .by 315MHz receiver. Two receivers were receiving signal from transmitter in 

same time but only one robot was activated. They have many type of wireless controller 

such as using a Radio Frequency, Infra Red and Network control. Radio Frequency is 

used for this project due to it advantages. 
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ABSTRAK 

Projek ini akan membangunkan dua set robot yang befungsi untuk bermain bola 

sepak. Setiap set mengandungi dua pemain. Setiap robot akan dikawal oleh alat 

pengawal tanpa wayar melalui frekuensi radio (RF). Setiap robot akan akan diletakkan 

litar penerima dan dikawal dengan alat kawalan tanpa wayar. Objektif projek ini adalah 

untuk mengkaji dan memp·elajari bagaimana cara untuk membangunkan robot yang 

boleh bermain bola sepak. Selepas itu mempelajari bagaimana mengawal pergerakan

pergerakan robot bermain bola. Ia adalah sangat penting untuk mengawal pergerakan 

satu-satu robot itu. Kebanyakan robot adalah automatik atau semj automatik dan ia 

kurang menarik kerana ia bergerak sendiri tanpa dikawal. Sesetengah robot 

menggunakan lebih dari dua tayar untuk pergerakan. Ia menyebabkan robot lambat 

untuk membuat pergerakan berpusing. Sesetengah robot berwayar mempunyai masalah 

kerana wayar rosak dan tidak bebas untuk bergerak. Alat kawalan radio frekuensi dipilih 

kerana ia mudah di setkan dan objek yang dikawal bergerak dari satu tempat ke satu 

tempat yang lain. Dua robot dilengkapi dengan frekuensi 40MHz dan dua lagi 

dilengkapi dengan frekuensi 315MHz. Dua buah litar penerima pada robot akan 

menerima isyarat pada mase yang sama dari pemancar. Tetapi hanya satu buah robot 

akan bergerak pada satu masa yang sama. Terdap~t banyak kaedah untuk mengawal 

pergerakan robot, contohnya seperti menggunakan infra-red, frekuensi radio dan 

kawalan rangkaian. Kaedah radio frekuensi dipilih berdasarkan kelebihan-kelebihan 

yang ada pada sistem tersebut. 
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