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ABSTRAK 

Remote control merupakan alat yang umum di dalam bidang elektronik 
yang berfungsi mengontrol sesuatu dari jarak jauh. Seiiring dengan perkembangan 
jaman, teknologi-teknologi yang bam semakin canggih. Pembuatan alat 
pengendali motor dengan sensor gerak ini bertujuan untuk menggantikan fungsi 
remote control. Alat ini juga menggunakan modul RF yang terdiri dari pemancar 
dan penerima. Untuk aplikasi motor, dipilih mainan mobil-mobilan yang 
menggunakan remote control. Pemancar dipasang pada lengan dan penerima 
dipasang pada mobil. 

Dari hasil pengujian, alat pengendali motor dengan sensor gerak ini dapat 
berfungsi dengan baik. 
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