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ABSTRAK 

 

 Mendorong merupakan  cara paling umum dalam mengendalikan trolley, 

selain menarik, menggeser. Mendorong trolley juga membutuhkan tenaga dan 

sedikit kemampuan dalam mengerakan maju, mundur, kekanan dan kekiri. Hal ini 

yang menyebabkan beberapa kesulitan bagi orang yang tidak memiliki tenaga dan 

kemampuan untuk menggerakan trolley. Kondisi inilah yang menginspirasi ide 

untuk membuat pengendali dari trolley. Pengendali trolley ini dirancang untuk 

pergerakan trolley, dan mudah digunakan pengguna. 

 Pengendali ini menggunakan sensor ultrasonic untuk mengontrol on off 

dari motor dc. Ketika ultrasonic mendeteksi ada objek dalam jarak kurang dari  

sama dengan 3 cm, maka motor dc akan berubah dari kondisi off ke on, atau 

sebaliknya dari on ke off. Pengendali ini diharapkan mempermudah manusia 

dalam mengendalikan pergerakan trolley dengan berkurangnya tenaga yang 

dibutuhkan dan kemampuan yang lebih mudah   
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ABSTRACT 

 

 Pushing is the most common way to control the trolley, besides pulling or 

sliding. Pushing the trolley needs force and some skills to move the trolley 

forward, backward, to the right, or to the left. This caused some difficulties for 

people who do not have enough strength and skills to move the trolley. This 

condition inspired an idea to design and create a controller of the trolley. This 

controller is designed to control the movement of the trolley, and also user-

friendly. 

     This controller uses ultrasonic sensors to control toggle switch of dc 

motors. Whenever the ultrasonic sensors detect objects within 3 cm ranges, the dc 

motors are switched from off to on, or else the dc motors will be off. The 

controller is expected to ease people to control the trolley movement with less 

strength and fewer skills. 
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