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ABSTRAK 

 

KONTROL DAN MONITORING STARBOT (SMART TRASH ROBOT) MENGGUNAKAN APLIKASI BLYNK 

Karya tulis ilmiah berupa tugas akhir, 18, juli, 2019 

 

Robi; dibimbing oleh Nyayu Latifah Husni dan Ekawati Prihatini 

 

xxi + 47 halaman, 8 tabel, 38 gambar, 52 lampiran 

 

Sampah merupakan salah satu sumber permasalahan yang sangat serius jika tidak 

ditangai dengan benar. Beberapa hal yang ditimbulkan akibat tumpukan sampah yang 

berlebihan yaitu lingkungan yang kotor, bau tidak sedap, ganguan kesehatan, 

permukiman yang kumuh dan hal-hal lainnya yang diakibatkan oleh sampah yang 

kurang diperhatikan. Kurangnya pemantauan terhadap tempat penampungan sampah 

menjadi salah satu faktor penyebab menumpuknya sampah pada lokasi pembuangan. 

Untuk mengatasi permasalahan tersebut pada penelitian ini akan dirancang sebuah 

robot sampah pintar yang mampu dikontrol dan dimonitoring secara real-time, 

perancangan robot ini menggukanan mikrokontroler Arduino Mega RobotDyn yang 

dilengkapi dengan modul wifi sehingga board dapat terkoneksi dengan internet dan 

pembangunan aplikasi kontrol dan monitoring robot menggunakan aplikasi Blynk.  

Kata Kunci : Sampah, Robot Sampah Pintar, Kontrol, Monitoring, Arduino, Wifi, 

Blynk. 
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ABSTRACT 

  

KONTROL DAN MONITORING STARBOT (SMART TRASH ROBOT) MENGGUNAKAN APLIKASI BLYNK 

Scientific papers in the form of final assignments, 18, July, 2019 

  

Robi; guided by Nyayu Latifah Husni and Ekawati Prihatini 

  

xxi + 47 pages, 8 tables, 38 images, 52 attachments 

  

Waste is one source of very serious problems if it is not handled properly. Some of the 

things that are caused by excessive piles of garbage are dirty environment, bad smell, 

health problems, slum settlements and other things that are caused by less attention to 

waste. The lack of monitoring of waste collection sites is one of the causes of 

accumulation of waste at the disposal site. To overcome these problems in this study a 

smart trash robot that is able to be controlled and monitored in real-time is designed, 

this robot design uses Arduino Mega RobotDyn microcontroller equipped with a wifi 

module so that the board can connect to the internet and build control applications 

and robotic monitoring using Blynk application. 

Keywords: Trash, Smart Trash Robot, Control, Monitoring, Arduino, Wifi, Blynk. 
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