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ABSTRAK

ROBOT CARTESIAN PEMILAH SAMPAH LOGAM DAN NON LOGAM
SECARA OTOMATIS
(Bimantara : 2024 : 52 Halaman : 30 Gambar : 19 Tabel)

Keberadaan sampah dari hari ke hari selalu mengalami kenaikan.
Pengelompokan sampah yang tidak dilakukan dengan baik dapat menghambat
pengelolaan sampah, sehingga perlu dibuat alat yang dapat memilah sampah sesuai
dengan jenisnya agar pengelompokan sampah menjadi lebih praktis dan proses daur
ulang dapat dengan mudah dilakukan. Pada pengerjaan tugas akhir ini, dibuatlah
robot kartesian pemilah sampah logam dan non logam secara otomatis. Robot ini
bekerja dengan melibatkan sensor proximity induktif untuk mengetahui jenis
sampah logam, dan gripper elektromagnetik untuk mengangkut sampah logam yang
telah terdeteksi oleh sensor. Mikrokontroller yang digunakan pada robot ini
menggunakan Arduino Nano V3 yang dapat bekerja secara stabil pada penggerak
dari robot kartesian tersebut. Hasil pengujian menunjukan bahwa robot ini efektif
dalam pemilahan sampah logam dan non logam yang terdapat di Tempat

Pembuangan Akhir.

Kata Kunci: Robot Kartesian, Pemilah sampah logam dan non logam, Arduino

Nano V3, Sensor Proximity Induktif, Gripper Elektromagnetik.
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ABSTRACT

CARTESIAN ROBOTS SELECT METAL AND NON-METAL WASTE
AUTOMATICALLY
(Bimantara : 2024 : 52 Pages : 30 Images : 19 Tables)

The existence of waste from day to day always increases. Waste grouping
that is not done properly can hinder waste management, so it is necessary to create
a tool that can sort waste according to its type so that waste grouping becomes more
practical and the recycling process can be carried out easily. In this final project, a
Cartesian robot was created to automatically sort metal and non-metal waste. This
robot works by involving an inductive proximity sensor to determine the type of
metal waste, and an electromagnetic gripper to transport metal waste that has been
detected by the sensor. The microcontroller used on this robot uses an Arduino
Nano V3 which can work stably on the Cartesian robot drive. Test results show that

this robot is effective in sorting metal and non-metal waste at final disposal sites.

Keywords: Cartesian Robot, Metal and non-metal waste sorter, Arduino Nano V3,

Inductive Proximity Sensor, Electromagnetic Gripper.
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