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Abstract - Garbage is still a serious problem
in Indonesia. Because, the impact can not only
damage the environment, but also threaten
human health. Garbage is divided into 3 types,
namely organic, inorganic and metal which can
be decomposed or not biodegradable and is
considered no longer useful so that it is disposed
of in the environment. Garbage sorting is usually
done manually by a janitor before the waste is
disposed of to the TPA for re-sorting. The
purpose of waste sorting is to facilitate further
waste management. This study uses a flowchart
to assist the process of analysis and problem
solving in research. Flow chart (Flowchart) is a
graphical picture consisting of symbols. the
results of the research in making a tool in the
form of Smart Trash Automatic Garbage
classification with Arduino Based Proximity
Sensors are. This tool is made to facilitate
automatic waste sorting. People who want to
dispose of trash no longer have to open and close
the lid of the trash can because the lid of the
trash can open and close automatically.The
working system of this automatic waste
classification tool is that when waste is made of
organic, inorganic and metal materials, it will be
classified automatically into the trash bins that
have been prepared. The waste sorting system 2
can only accommodate a maximum waste weight
of 100 grams and the waste sorting place 1 is at
least 6 grams.

Keywords — Junk, Arduino, Proximity Sensor,
DHT 11 Sensor, Smart Trash

Abstrak— Sampah masih menjadi
permasalahan serius di Indonesia. Sebab,
dampaknya tidak hanya bisa merusak

lingkungan, tapi juga mengancam kesehatan
manusia. Sampah dibedakan menjadi 3 jenis
yaitu organik, anorganik dan logam yang
bersifat dapat terurai maupun tidak dapat
terurai dan dianggap sudah tidak berguna lagi
sehingga dibuang di lingkungan. Pemilahan
sampah biasanya dilakukan secara manual oleh
petugas kebersihan sebelum sampah dibuang ke
TPA untuk dipilah kembali. Tujuan pemilahan
sampah yaitu untuk mempermudah pengelolaan
sampah selanjutnya., Penelitian ini
menggunakan diagram alir untuk membantu
proses analisis dan pemecahan masalah dalam
penelitian. Penelitian ini menggunakan diagram
alir untuk membantu proses analis dan
pemecahan masalah dalam penelitian. Diagram
Alir (Flowchart) adalah gambaran secara grafik
yang terdiri dari simbol. Gambaran grafik dari
simbol tersebut merupakan urutan tahapan-
tahapan dalam penelitian yang akan dilakukan.
Hasil penelitian dalam pembuatan alat berupa
Smart Trash klasifikasi Sampah Otomatis
Dengan Sensor Proximity Berbasis Arduino
adalah Alat ini dibuat untuk memudahkan
pemilahan sampah secara otomatis. Orang yang
ingin membuang sampah tidak harus lagi
membuka dan menutup tutup dari tempat
sampah karena tutup tempat sampah dapat
membuka dan menutup secara otomatis. Sistem
kerja alat klasifikasi sampah otomatis ini adalah
ketika sampah dari bahan organik, anorganik
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dan logam maka akan diklasifikasikan secara
otomatis kedalam tempat sampah yang telah
disiapkan. Sistem tempat pemilah sampah 2
hanya dapat menampung berat sampah
maksimal 100 gram dan tempat pemilah 1
minimal 6 gram.

Kata Kunci — Sampah, Arduino, Sensor
Proximity, Sensor DHT 11, Tempat Sampah
Pintar.)

I.  Pendahuluan

Sampah merupakan suatu permasalahan yang
serius di Indonesia. Sebab, dampak dari sampah
tidak hanya merusak lingkungan, tapi juga
mengancam kesehatan manusia. Sampah pada
umumnya dibedakan menjadi 3 jenis yaitu organik,
anorganik dan logam yang bersifat dapat terurai
maupun tidak dapat terurai. Sampah merupakan
suatu permasalahan dalam pengelolaan lingkungan
di Indonesia. Masalah tersebut yang menjadi dasar
pemikiran peneliti untuk merancang suatu alat
berupa Smart Trash (tempat sampah pintar) yang
kemudian akan di klasifikasikan dari jenis sampah
organik, anorganik dan logam tersebut dengan
sensor proximity secara otomatis berbasis Arduino.
Penulis juga menambahkan sensor ultrasonik untuk
mendeteksi seseorang yang hendak membuang
sampah hal tersebut dilakukan karena terdapat
sebagian manusia yang cenderung malas membuka
tutup tempat sampah yang bau dan kotor. Terdapat
beberapa penelitian terdahulu yang telah ada
sebelumnya mengenani alat pemilah sampah
otomatis, yang menjadi referensi penelitian
sekaligus pembanding pembaruan yaitu sebagai
berikut.

1. Tahun 2021, Mochamad Igbal Ardimansyah,
dkk dari Universitas Pendidikan Indonesia,
telah membuat Prototipe Klasifikasi Sampah
Otomatis Dengan Sensor Proximity Berbasis
Arduino. Hasilnya bahwa tempat sampah
memiliki  kemampuan dalam mendeteksi,
menentukan jenis sampah, dan membuangnya
secara otomatis.

2. Tahun 2021, Lintang Cahaya Prita, dkk dari
Politeknik  Negeri Bandung, yang telah

membuat alat pemilah sampah organik
anorganik dan logam secara otomatis
menggunakan sensor proximity. Hasilnya

bahwa sampah dapat dipilah sesuai dengan
jenis sampah yaitu organik, anorganik dan
logam.

3. Tahun 2020, Andrean Eko Widodo dan
Suleman, dari Universitas Bina Sarana
Informatika yang telah membuat Otomatisasi
Pemilah Sampah Berbasis Arduino Uno.
Hasilnya bahwa alat yang dibuat dapat
memilah sampah logam dan non-logam dengan
memnfaatkan ~ sensor  proximity  untuk
mendeteksi jenis sampah.

1.  Metode Penelitian

A. Diagram Alir

Penelitian ini menggunakan diagram alir untuk
membantu proses analis dan pemecahan masalah
dalam penelitian. Diagram Alir (Flowchart) adalah
gambaran secara grafik yang terdiri dari simbol.
Gambaran grafik dari simbol tersebut merupakan
urutan tahapan-tahapan dalam penelitian yang akan

dilakukan.

Analisis
Kebutuhan Tidak
Berhasil
¥
.| Perancangan
Sistem
Ya
¥ ¢
Implementasi Pelaporan
Sistem

!
OO

Gambar 1. Diagram Alir Penelitian (Flowchart)
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111. Hasil dan Pembahasan

A. Konfigurasi Seluruh Komponen

Konfigurasi selurun komponen sistem adalah
pengujian dari semua komponen vyang telah
terkonfigurasi dengan benar. Konfigurasi tersebut
terdiri dari Ultrasonik, Proximity, DHT 11, sebagai
input dan motor servo, LED, LCD sebagai output.
Setelah semua komponen terkonfigurasi ke Arduino
Uno maka akan dilanjutkan dengan penanaman
kode program pada semua komponen tersebut untuk
melakukan pengujian sistem.

B. Proses Pembuatan Alat

Dalam pembuatan Smart Trash ini peneliti telah
menuliskan beberapa tahapan dalam pembuatan alat
dari awal pembuatan sampai alat jadi. Untuk
tahapan tahapan yang dilakukan vyaitu sebagai
berikut.

1. Tahapan vyang pertama yaitu melakukan
konfigurasi dari seluruh  komponen dan
melakukan pengecekan pada setiap komponen
apakah komponen dapat berfungsi dengan baik
atau tidak.

LN % AN

Gambar 2. Pemasangan seluruh komponen
Pada gambar diatas peneliti telah melakukan

konfigurasi dari seluruh komponen yang dipasang
dan melakukan pengecekan pada setiap komponen
untuk mengetahui apakah komponen dapat
berfungsi dengan baik. Tentunya dalam proses
konfigurasi  peneliti telah menjelaskan cara
konfigurasi setiap pin pada halaman-halaman
sebelumnya.

2. Tahapan vyang kedua vyaitu melakukan
pengukuran dan pemotongan pada papan kayu
yang akan dibuat pada kerangka alat. Untuk
panjang dan lebar dari alat yang dibuat yaitu
dapat menyesuaikan dari tempat sampah yang
digunakan, penulis menggunakan 3 buah tempat

sampah sebagai ukuran dari panjang dan lebar
kerangka. Untuk panjang dari kerangka yaitu 82
cm, lebar 27 cm dan tinggi 85 cm. Untuk bagian
depan papan kayu dipotong menjadi 2 bagian
yaitu pertama dijadikan sebagai tutup dari
tempat sampah dengan ukuran tinggi 37,5 cm
dan tutup tempat pemilah sampah memiliki
tinggi 47,5 cm, sedangkan dibagian atas papan
kayu dipotong dengan ukuran 72 cm sebagai
tutup dari tempat sampah.

Gambar 3. Panjang, lebar dan tinggi tempat
sampah

Pada gambar diatas setelah melakukan
pengukuran dan pemotongan pada papan kayu
maka dilanjutkan dengan pengeleman dan
pemakuan untuk menjadi kerangka yang kuat
dan kokoh.

. Tahapan yang ketiga yaitu membuat lubang

pada setiap komponen yang akan dipasang pada
kerangka yang telah dibuat.
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Gambar 4. Pembuatan lubang komponen

Pada gambar diatas yaitu pembuatan lubang untuk
sensor ultrasonik sebagai pendeteksi seseorang
didepan tempat sampah, lcd sebagai sarana
informasi dari tempat sampah dan led sebagai
indikator dari tempat sampah penuh yang berada di
sebelah pojok kanan atas dari kerangka, kemudian
pembuatan lubang untuk tutup tempat sampah dan
yang terakhir yaitu lubang untuk motor servo
sebagai tempat pemilah 1,2 dan penarik tutup
tempat sampah.

4. Tahapan vyang terakhir yaitu melakukan
pemasangan komponen pada kerangka yang
sudah dibuat kemudian dilakukan pengujian
pada komponen yang telah terpasang.

Gambar 5. Smart Trash

C. Pengujian Sistem

Tahapan pengujian dilakukan dengan
menentukan hasil pengujian dari semua komponen
yang telah terkonfigurasi.

1. Melakukan pengujian dari setiap komponen input
dan output.

2. Melakukan pengujian dari setiap komponen yang
dipasang pada kerangka smart trash.

D. Pengujian Sensor Ultrasonik HC-SR04

Pengujian sensor ultrasonik dilakukan dengan
mengkonfigurasi dari setiap pin pada sensor
ultrasonik ke arduino uno dan menanamkan kode
program pada arduino dengan menggunakan
software Arduino IDE. Hasil pembacaan jarak dari
sensor ultrasonik pada serial monitor dijadikan
acuan untuk sistem kerja alat yang telah dibuat.

#include <HCSRO4.h>

#include <Servo.h>

#include <DHT.h>

#include <LiquidCrystal I2C.h>
LiguidCrystal I2C 1lcd(0x27 , 16, 2);

//HCSR04 hc(2, new int[4](3,4,5,6},4);
HCSRO4 hckA(3,2);
HCSRO4 hcB(5,4);
HCSRO4 hcC(7,6);
HCSRO4 hcD(9,8);

Gambar 6. Kode program sensor ultrasonic

Hasil tampilan pada serial monitor dari
pembacaan sensor ultrasonik.

@ com7

08:11:52.221 -> Sensor 1:324.50
08:11:54.866 —>
08:11:54.866 —-> Sensor 2:285.43
8:11:54.913 ->

8:11:54.913 -> Sensor 3:12.56
8:11:54.913 —>

8:11:54.913 —-> Sensor 4:227.24
8:11:54.960 —>

$:11:55.147 -> kelembaban: nan suhu: nan
8:11:55.897 -> Sensor 1:324.46
§:11:55.944 —>

§:11:55.944 —> Sensor 2:285.48
8:11:55.991 ->

08:11:55.991 -> Sensor 3:12.58
08:11:56.038 ->
08:11:56.038 ->

coooocooo0oo

Sensor 4:225.79

Gambar 7. hasil pembacaan sensor ultrasonik
pada serial monitor

E. Pengujian pembuka tutup tempat sampah

Pengujian tutup dari tempat sampah dilakukan
dengan mengkonfigurasikan pin motor servo ke
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Arduino dan menanankan program pada Arduino
menggunakan software Arduino IDE. Kemudian
motor servo digabungkan dengan sensor ultrasonik
untuk menggerakan motor servo. Dari pembacaan
sensor ultrasonik dijadikan acuan mengatur posisi
motor servo untuk membuka dan menutup tutup
dari tempat sampah secara otomatis.

if (hcD.dist() > 10){
led.c r():

Gambar 8. Kode program dari tutup tempat sampah

Pada gambar 8. jika seseorang Yyang hendak
membuang sampah kurang dari 50 cm dari tempat
sampah maka tutup tempat sampah akan terbuka
dan menutup secara otomatis.

Gambar 9. Membuka dan menutup secara otomatis

F. Pengujian sensor proximity sebagai pemilah
sampah 1

Pengujian dari sensor proximity induktif dan
kapasitif yaitu pengkonfigurasian dari pin pada
sensor proximity induktif dan kapasitif serta
penanaman kode program pada Arduino. Kemudian
dari pembacaan sensor proximity induktif dan
kapasitif akan dijadikan sebagai penggerak dari
motor servo jika sensor proximity induktif dan
kapasitif telah mendeteksi jenis sampah logam atau
non logam.

Gambar 10. Kode program sensor proximity
induktif

G. Pengujian sensor DHT 11 sebagai pemilah
sampah 2

Penguian dari sensor DHT 11 vaitu
pengkonfigurasian dari setiap pin pada sensor DHT
11 dan melakukan penanaman kode program pada
Arduino. Dari hasil pembacaan sensor DHT 11
dijadikan sebagai penggerak motor servo atau
tempat pemilah 2 untuk memilah jenis sampah
organik atau anorganik.

$include <Servo.h>

finclude <LiguidCrystal I2C.h>
LigmidCrystal I2C led({0x27,16,2);
$include <DHT.h>

DHT dht (A3, DHTll;d

Servo mysServo;

vold setup(){

myservo.attach (A1) ;
myservo.write (0);

1

Gambar 11. Kode program sensor DHT 11

H. Pengujian LED sebagai indikator tempat
sampah penuh

Pengujian  dari  sensor ultrasonik  untuk
meyalakan LED vyaitu melakukan konfigurasi 3
sensor ultrasonik pada setiap pin ke Arduino dan
dilakukan penanaman kode program pada Arduino,
selanjutnya jika sensor ultrasonik telah mendeteksi
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ketinggian dari tempat sampah maka LED akan
menyala dan memberikan indikator jika tempat
sampah telah penuh.

< 10 and heC.dist() < 10){

0 and hcC.dist() 10) {

{PAH PENUH");

lcd.backlight ()

delay (500);

10 and heC.disz() < 10)¢ Gambar 12. Kode program sensor ultrasonik dan
LED

I. Tabel pengujian

Tabel pengujian adalah hasil pengujian dari alat
yang dibuat yaitu untuk mengetahui apakah alat
yang dibuat sudah sesuai dengan yang diharapkan.
Untuk pengujian pertama yaitu melakukan
pengujian pada sensor ultrasonik untuk menghitung
jarak seseorang yang mendekati tempat sampah dan
motor servo membuka dan menutup tutup tempat
sampah secara otomatis.

Sensor Ultrasonik
Tabel 1. Hasil pengujian sensor ultrasonic

dist() < 10 and hcC.dist() 10){

dist() 10 and heC.dist() < 10){

T SO O No | Sensor Ultrasonik Motor Servo
1. <50 cm 180 derajat (hidup)
2. >50 cm 0 derajat (mati)

Dari hasil pengujian sensor ultrasonik maka
diketahui cara kerja dari sensor ultrasonik untuk
mendeteksi jarak seseorang yang mendekati tempat
sampah dan sensor dapat bekerja dengan baik
apabila jarak seseorang yang mendekati tempat
sampah kurang dari 50cm.

Tabel 2. Hasil pengujian tempat sampah penuh

No | Ultrasonik TS TS TS
Logam | Organik | Anorganik

1. | <50cm LED LED LED
menyala | menyala | menyala
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2. >50cm LED

mati

LED
mati

LED mati

Dari hasil pengujian sensor ultrasonik diketahui
bahwa sensor ultrasonik dapat bekerja dengan baik
dengan jarak kurang dari 50 cm dalam mendeteksi
ketinggian sampah yang dibuang ditempat sampah
dan menyalakan lampu LED jika tempat sampah
telah penuh.

Sensor Proximity

Tabel 3 Hasil pengujian sensor proximity

m
% Kertas 0 1 Nor:TI]oga 180° | Sesuai
1 | Botol Nonloga o .
0. | Plastik 0 1 m 180 Sesuali
o | Tempe | o 1 Norr‘r']oga 180° | Sesuai
1 | Balok 0 1 Nonloga 180° | Sesuai
2. | kayu m

No Induktif Kapasitif Motor servo
1. 0 0 90 (posisi
awal)
2 1 1 0 (terdeteksi
logam)
3 0 1 180 (terdeteksi
nonlogam)

Dari hasil pengujian sensor proximity diketahui
bahwa proximity induktif dan kapasitif dapat
mendeteksi sampah logam dan nonlogam jika
mendapatkan nilai input 1 dan menggerakan motor
servo pada tempat pemilah untuk membuang
sampah logam atau nonlogam.

Tabel 4. Hasil pengujian sampah Logam dan

Dari hasil pengujian, sensor proximity induktif dan
kapasitif dapat mendeteksi semua jenis sampah
logam dan nonlogam dengan benar dan LCD dapat
dapat menampilkan jenis sampah yang terbuang.

Terdeteksi: ‘
Sampah nonLodan %y

Gambar 13. LCD Logam dan Nonlogam

Nonlogam Tabel 5. Hasil pengujian sampah Organik dan
Anorganik
Jenis Sensor Hasil Mot
N'| samp Proximity | Pembac | * = | Keteran N | Jenis Jenis | DHT 11 | Hasil | Keterang
0| "ap |Induk | Kapas | —aan | o gan 0 | Sampa | Sampah Pembacaa an
tif itif LCD h n
1. | Kalen 1. | Daun | Organik | Terdete | Kelembab | Sesuai
g 1 1 Logam | 0° | Sesuai Pisang _ ksi an 89 _
minu 2. | Terong | Organik | Terdete | Kelembab | Sesuai
man ksi an 84
2. | Guntin | 1 Logam | 0° Sesuai 3. | Wortel | Organik | Terdete | Kelembab | Sesuai
g ksi an 84
3. SeEdo 1 1 Logam | 0° Sesuai 4. | Mangg | Organik | Terdete | Kelembab | Sesuai
. . a ksi an 83
4. | Paku 1 1 Logam | 0 Sesual 5. | Alpuka | Organik | Terdete | Kelembab | Sesuai
> Pﬁt(l)(n 1 1 Logam | 0° | Sesuai t _ ksi an 85 _
g Kuku | 6. | Kardus | Organik | Terdete | Kelembab | Tidak
® | Daun 0 1 Nonloga | 1800 | sesuai . ksi an 74 sesual
m 7. | Kertas | Organik | Terdete | Kelembab | Tidak
7. | Teron | 1| Nonloga | om0 | cociai ksi an 73 sesuai
9 m ) 8. | Pulpen | Anorgan | Terdete | Kelembab | Sesuai
8. | Plastik 0 1 Nonloga | 180° | Sesuai ik ksi an 73
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9. | Plastik | Anorgan | Terdete | Kelembab | Sesuai
ik ksi an 74
10 Lap Organik | Terdete | Kelembab | Sesuai
. ksi an 75
11 | Botol | Anorgan | Terdete | Kelembab | Sesuai
Minum ik ksi an 75
an
12 | Tisu | Anorgan | Terdete | Kelembab | Tidak
ik ksi an 74 sesuai

Dari hasil pengujian menggunakan berbagai macam
jenis sampah organik dan anorganik dapat
disimpulkan bahwa sensor DHT 11 hanya dapat
medeteksi jenis sampah organik basah seperti buah
atau sayur yang memiliki nilai kelembaban lebih
tinggi dari sampah anorganik, sedangkan dari jenis
sampah organik kering seperti kertas dan kayu tidak
dapat terdeteksi dengan baik. Untuk jenis sampah
anorganik sensor DHT 11 dapat mendeteksi jenis
sampah anorganik dengan baik.

|sareaiesiiinll

Terdeteksi ] '
Sampah Ordani

Gambar 14. LCD Organik dan Anorganik

4.4.1 Pengujian kekuatan tempat pemilah
Tabel 6 Hasil Pengujian Tempat Pemilah

5. Pulpen 27 gram Kuat Kuat

6. Plastik 18 gram Kuat Kuat

7. | Teh Pucuk 350 Kuat Tidak

Botol gram kuat

8. Botol 29 gram Kuat Kuat

Minuman

Kosong

9. | Minuman 190 Kuat Tidak

gelasan gram kuat

No Jenis Berat Tempat | Tempat
Sampah | Sampah | pemilah | pemilah
1 2

1. Daun 10 gram Kuat Kuat

2. Terong 100 Kuat Kuat
gram

3. Mangga 300 Kuat Tidak
gram kuat

4, Kertas 17 gram Kuat Kuat

Dari pengujian diatas dapat disimpulkan bahwa
berat maksimal dari sampah yang dibuang pada
tempat pemilah 2 adalah 100 gram, dan berat
minimal dari sampah yang dibuang pada tempat
pemilah 1 adalah sebesar 6 gram.

IvV. Kesimpulan

Berdasarkan hasil penelitian dalam pembuatan
alat berupa Smart Trash Klasifikasi Sampah
Otomatis Dengan Sensor Proximity Berbasis
Arduino dapat disimpulkan bahwa:

1. Alat ini dibuat untuk memudahkan pemilahan
sampah secara otomatis.

2. Orang yang ingin membuang sampah tidak
harus lagi membuka dan menutup tutup dari
tempat sampah karena tutup tempat sampah
dapat membuka dan menutup secara otomatis.

3. Sistem kerja alat klasifikasi sampah otomatis
ini adalah ketika sampah dari bahan organik,
anorganik  dan logam maka  akan
diklasifikasikan secara otomatis kedalam
tempat sampah yang telah disiapkan

4. Sistem tempat pemilah sampah 2 hanya dapat
menampung berat sampah maksimal 100 gram
dan tempat pemilah 1 minimal 6 gram.
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