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IMPLEMENTASI SISTEM PEMILAH SAMPAH OTOMATIS
DENGAN SENSOR PROXIMITY PADA ROBOT PENGUMPUL
SAMPAH DI PERMUKAAN AIR

FADILLA ROSALINA

061840341357

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Penelitian ini menjelaskan tentang implementasi sistem pemilah sampah dengan
sensor proximity pada robot pengumpul sampah di permukaan air. Penelitian
bertujuan untuk mengumpulkan sampah yang mengapung di permukaan air dan
memilah sampah tersebut secara otomatis berdasarkan dengan jenis sampah yaitu
sampah organik dan anorganik. Dengan adanya pemilah sampah otomatis,
diharapkan proses pengelolaan sampah menjadi lebih mudah sehingga dapat
mengurangi permasalahan sampah di Indonesia yang saat ini masih belum biasa
ditangani dengan baik karena kurangnya kesadaran dan pengetahuan masyarakat
mengenai bahaya membuang sampah sembarangan. Robot ini dibuat dengan
menggunakan Arduino Mega 2560 sebagai mikrokontroler, servo sebagai
aktuator/penggerak, baterai Li-Po sebagai sumber daya. Sensor proximity induktif,

kapasitif, dan infared untuk mendeteksi jenis sampahnya.

Kata kunci: robot, pemilah sampah, otomatis, sensor proximity
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IMPLEMENTATION OF AUTOMATIC GARBAGE SORTING SYSTEM
WITH PROXIMITY SENSOR FOR GARBAGE COLLECTION ROBOT
ON THE WATER SURFACE

FADILLA ROSALINA

061840341357

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNIK ELEKTRO
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

This research explains about the implementation of automatic garbage sorting
system with proximity sensor for garbage collection robot on the water surface.
This research aims to collect garbage that floats on the surface water and sort waste
automatically based on the type of waste that has been determined, namely organic
and inorganic waste. With this automatic waste sorter, it is hoped that the waste
management process will become easier so that it can reduce the waste problem in
Indonesia which is currently not handled properly due to a lack of public awareness
and knowledge about the dangers of littering. This robot is make using Arduino
Mega 2560 as a microcontroller, servo as actuator/driver, Li-Po battery as a power
supply. Inductive, capacitive, and infrared proximity sensors to detect types of
waste.

Keywords: robot, garbage sorter, automatic, proximity sensor
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