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ABSTRAK 

ARM ROBOT PEMILAH SAMPAH LOGAM DAN NON LOGAM 

OTOMATIS  

 

Oleh : 

 

BUDI ANDRI 

061730320203 

 

Sampah merupakan masalah yang sering menjadi trending topik di hampir semua 

negara berkembang. Dengan melakukan pengolahan sampah seperti pemilahan 

sampah, proses daur ulang sampah dan memanfaatkannya, diharapkan mampu 

mengurangi masalah-masalah di masyarakat kita. Salah satunya adalah 

pencemaran lingkungan yang dapat menyebabkan gangguan kesehatan pada 

masyarakat akibat dari awamnya pengetahuan masyarakat tentang pengelolaan 

sampah. Kondisi sampah yang ada di lingkungan di sekitar kita, saat ini 

sampahnya masih dalam kondisi tercampur jenisnya, sampah tersebut yang belum 

dilakukan pemilahan, sehingga menjadi masalah ketika dilakukan daur ulang, agar 

memudahkan proses daur ulang hal utama yang harus dilakukan adalah memilah 

sampah logam dan sampah non logam. Pada umumnya memilah yang masih 

dilakukan oleh tangan manusia secara manual. Hal tersebut menimbulkan kurang 

efisien dalam segi waktu dan tenaga. Untuk mengatasi permasalahan tersebut pada 

penilitian ini akan dirancang sebuah Arm Robot yang mampu memilah sampah 

secara otomatis pada Conveyor. Perancangan Arm Robot dan Conveyor 

menggunakan mikrokontroler Arduino Mega 2560, Arduino Uno, Kamera 

webcam sebagai penglihatan untuk mendeteksi objek menggunakan 

mikrokontroler Raspberry Pi serta sensor jarak dan sensor metal untuk pendeteksi 

sampah yang berjenis logam. 

 

Kata Kunci : Arm Robot, Conveyor, Sampah. 
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ABSTRACT 

ARM ROBOT SORTING METAL AND NON METAL TRASH AUTOMATIC 

 

By : 

 

BUDI ANDRI 

061730320203 

 

Garbage is a problem that is often a trending topic in almost all developing 

countries. By processing waste such as sorting waste, recycling and utilizing it, it 

is hoped that it can reduce problems in our society. One of them is environmental 

pollution that can cause health problems in the community due to the layman's 

lack of public knowledge about waste management. The condition of the garbage 

in the environment around us, at present the waste is still in a mixed condition 

type, the waste has not been sorted, so it becomes a problem when recycling, in 

order to facilitate the process of recycling the main thing to do is sorting out metal 

waste and rubbish non metal. In general, sorting is still done by human hands 

manually. This causes inefficiency in terms of time and energy. To overcome 

these problems in this study, a Robot Arm that is able to sort trash automatically 

on the conveyor will be designed. The design of the Robot Arm and Conveyor 

uses an Arduino Mega 2560 microcontroller, Arduino Uno, a webcam camera as a 

vision to detect objects using a Raspberry Pi microcontroller as well as a 

proximity sensor and a metal sensor for metal type waste detection. 

 

Keywords: Arm Robot, Conveyor, Trash. 
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MOTTO 

 

“Berani gagal merupakan suatu pelajaran untuk mencapai 

kesuksesan” 

“kegagalan bukan berarti apa yang kita capai tidak bisa di raih, 

namun kegagagalan merupakan suatu pembelajaran dan 

motivasi untuk mecapai kesuksesan, tidak ada kesuksesan tanpa 

adanya perjuangan” 

“Hari ini berjuang, besok raih kemenangan” 
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