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ABSTRACT 

A pulley system is design that can be controlled by a microcontroller (PIC). 

The cable of the pulley system can be positioned up and down with a few sensors to 

limit its maximum and minimum positions. In this new technology era, manpower is 

very important in all industries. Although it is important, it can cause problem to the 

industries especially in handling machine and discipline. Unfortunately for the 

companies, so much time and money are wasted due to the error, absent and less 

concentration from the employees. Thus, technologies improvement is important. By 

implementing the microcontroller replacing human can improve the accuracy, 

reducing the operating problem and saving more time and money for the industries. 

In this project, the pulley system consists of a design circuit with microcontroller, 

push-pull switch. De motor, gear, pulley, a few sensors, magnet and the body. A set 

of program code are programmed using MPLAB for the PIC which enable it to 

control the pulley system operation. A bidirectional De motor allows the pulley cable 

to be positioned up and down due to the maximum and minimum limit set by the 

sensors. The De motor will move right (clockwise) when the switch is on, 

simultaneously the cable of the pulley start to go down until it reaches the load. It 

will stop a moment before the De motor start to move left (anti-clockwise) causing 

the cable to move up again toward its minimum position. As a spin-off benefit, 

hopefully this project can be applied to improve the existing pulley system in the 

industries. 
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ABSTRAK 

Kabel sistem takal dikawal oleh microcontroller (PIC) dan kabel nya boleh 

digerakkan ke atas dan ke bawah dirnana kedudukan maksimum dan minimumnya 

akan dihadkan oleh beberapa pengesan. Pada masa sekarang, tenaga manusia adalah 

suatu aspek penting dalam sesebuah industri. Walaupun begitu, banyak kesilapan 

berlaku akibat daripada kecuaian pengendalian oleh pekerja-pekerja terutama sekali 

dalarn mengeodalikan mesin. Oleh itu, banyak masa dan wang telah banyak 

dihabiskan akibat daripada kesilapan pengendalian mesin atau mesin rosak dan 

pekerja yang ponteng kerja. Jadi, kernajuan teknologi amat penting dalam menangani 

masalah ini. Penggunaan microcontroller sebagai pengganti kepada manusia dalam 

meogendalikao mesin boleh mempertingkatkan lagi kejituan dan menguraogkan 

risiko kerosakan pada mesin sekaligus dapat mengelakkan pembaziran wang dan 

masa. Sistem takal ini terdiri daripada gabungan litar bersarna microcontrol/er, suis, 

De motor, gear, kabel, takal, pengesan, roda dan struktur badan. Kod-kod program 

akan dihasilkan menggunakan MP LAB bagi membolehkan PIC mengawal operasi 

sistem takal ini. De motor pula digunakan untuk menarik atau menurunkan kabel 

berdasarkan kepada paras maksimum dan minimum yang telah dihadkan oleb 

beberapa pengesan. De motor akan berputar kehadapan apabila suis dihidupkan 

menyebabkan kabel turun sehingga ke paras maksimum. Setelah itu, putaran motor 

akan berubah ke belakang menyebabkan kabel tertarik. keatas semula sehingga ke 

paras minimum iaitu paras asal. Sistem takal ini berupaya mengangkat beban yang 

diperbuat daripada besi. Diharapkao agar sistem takal ini dapat diaplikasikan bagi 

membantu mempertingkatkan lagi sistem takal yang ada sekarang. 


































