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ABSTRAK 

Tempat sampah otomatis ini merupakan salah satu alternatif yang dapat digunakan untuk pengelolaan sampah 

agar lebih efektif dalam rangka meningkatkan efisiensi dan pengurangan sampah semaksimal mungkin. Rancang 

bangun pemilihan sampah bertujuan untuk memilah jenis sampah, sehingga sampah dapat dipisahkan 

berdasarkan jenis, baik sampah organik maupun sampah an-organik dapat diproses. Sensor yang dipergunakan 

pada tempat sampah otomatis yaitu sensor proximity, sensor proximity terbagi dua, yaitu proximity capacitive 

untuk mendeteksi an-organik, serta proximity induktif untuk mendeteksi jenis sampah metal, sensor jarak, sensor 

optocoupler, dan heater untuk mengkerutkan jenis sampah an-organik. Hasil pengujian pada tempat sampah 

otomatis ini ukuran maksimum yang dapat di masuk kurang lebih 5cm x 10cm dengan waktu 10-17 detik dari 

pertama masuk sampah sampai ke tempat sampah akhir. 

 

Kata Kunci: Tempat sampah, sensor proximity, sensor jarak, sensor optocoupler, organic, An-organik, metal 

 

 
1. PENDAHULUAN 

Sampah merupakan salah satu masalah yang menjadi 

topik permasalahan di perkotaan hingga kepelosok 

desa. Hal itu disebabkan karena hamper semua kota 

menghadapi permasalahan tersebut. Meningkatnya 

pembangunan di daerah-daerah otomatis bertambah 

juga penduduk di daerah tersebut, sehingga sampah 

yang dihasilkan tiap harinya semakin banyak.. 

Rancang bangun mesin pemilihan sampah bertujuan 

untuk memilah jenis sampah, sehingga sampah dapat 

dipisahkan berdasarkan golongan. Untuk 

memfokuskan pembuatan mesin heater ini, maka 

pembuatan hanya dibatasi pada pembuatan mesin 

heater sampah non-organik. 

 

 
2. PERANCANGAN 

Perancangan yang dilakukan terdiri dari perancangan 

mekanik, perancangan perangkat keras dan 

perancangan perangkat lunak. 

 

Perancangan Mekanik 

 

 
Gambar 1. Desain Keseluruhan Tempat Sampah 

Otomatis 

 

 

Perancangan Perangkat Keras 

Sistem yang akan dirancang ditunjukkan pada 

Gambar 2. 

 

 
 

Gambar 2. Diagram Blok Sistem 

 
Perancangan perangkat keras terdiri dari pemilihan 

komponen-komponen mikrokontroler, sensor-sensor, 

catu daya, trafo sebagai sumber daya tegangan, dan 

perancangan desain tempat sampah otomatis. 

 

Sensor proximity induktif banyak digunakan untuk 

mendeteksi adanya benda logam pada jarak terntentu 

tanpa harus menyentuh benda tersebut. Sensor 

induktif menggunakan arus induksi oleh medan 

magnet untuk mendeteksi benda logam di dekatnya. 

Sensor proximity ini bekerja pada tegangan input 

sebesar 12V, pin yang digunakan pada sensor ini 

adalah pin ADC 12 untuk sensor proximity induktif 

(metal). 
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Gambar 3. Sensor Proximity Induktif 

 

Sensor Proximity Capacitive Akan mendeteksi  

semua obyek yang ada dalam  jarak sensingnyabaik 

metal maupun non-metal. Pengaturan   jarak 

Mengatur   jarak   dari   permukaan   sensor   

memungkinkan   penggunaan   sensor   lebih   stabil 

dalam   operasi   kerjanya,   termasuk   pengaruh   

suhu   dan   tegangan.   Posisi   objek   (standar) 

sensing   transit   ini   adalah   sekitar   70%   sampai   

80%   dari   jarak   (nilai)   normal   sensing. 

 

 
Gambar 4. Sensor Proximity Capacitive 

 

Sensor Jarak Sharp GP2Y0A21 banyak dipilih 

untuk proyek yang membutuhkan pengukuran jarak 

akurat. Sensor ini lebih ekonomis, tapi memberikan 

kinerja yang jauh lebih baik daripada alternatif IR 

lainnya. Sensor ini memiliki 3-pin, Voltage, Ground, 

Signal. Output sensor ini adalah analog tunggal, 

dapat terhubung ke sebuah konverter analog ke-

digital untuk mengambil pengukuran jarak, atau 

output dapat dihubungkan ke comparator untuk 

deteksi ambang batas. Jangkauan deteksi versi ini 

adalah sekitar 10 cm sampai 80 cm (4 "sampai 32"). 

 

 
Gambar 5. Sensor Jarak Sharp GP2Y0A21 

 

 

Tubular Heater: 

Tubular Heater ini paling banyak bentuk nya, namun 

bisa di golongkan menurut pemakainnya. Tubular 

heater standar berbentuk  lurus,   U form,  W form  

multyform ataupun over the side heater  digunakan 

untuk memanaskan udara atau cairan. 

 

Optocoupler: 

Optocoupler adalah suatu piranti yang terdiri dari 2 

bagian yaitu transmitter dan receiver, yaitu antara 

bagian cahaya dengan bagian deteksi sumber cahaya 

terpisah. Biasanya optocoupler digunakan sebagai 

saklar elektrik, yang bekerja secara otomatis. Pada 

dasarnya Optocoupler adalah suatu komponen 

penghubung (coupling) yang bekerja berdasarkan 

picu cahaya optic. 

 

Prinsip kerja dari optocoupler adalah : 

a. Jika antara Photodiode dan LED terhalang 

maka Photodiode tersebut akan off sehingga 

output dari kolektor akan berlogika high. 

b. Sebaliknya jika antara Photodiode dan LED 

tidak terhalang maka Photodiode dan LED 

tidak terhalang maka Photodiode tersebut 

akan on sehingga outputnya akan berlogika 

low. 

Sebagai piranti elektronika yang berfungsi sebagai 

pemisah antara rangkaian power dengan rangkaian 

control. Komponen ini merupakan salah satu jenis 

komponen yang memanfaatkan sinar sebagai pemicu 

on/off-nya. Opto berarti optic dan coupler berarti 

pemicu. Sehingga bisa diartikan bahwa optocoupler 

merupakan suatu komponen yang bekerja 

berdasarkan picu cahaya optic opto-coupler termasuk 

dalam sensor, dimana terdiri dari dua bagian yaitu 

transmitter dan receiver. Dasar rangkaian dapat 

ditunjukkan seperti pada gambar dibawah ini: 

 

 
Gambar 6. Optocoupler 

 
 

 

Perancangan perangkat lunak merupakan hal yang 

paling penting dalam perancangan sistem kendali 

pada tempat sampah otomatis. Pada bagian 

perancangan ini yang nantinya akan dijadikan 

sebagai algoritma kendali dari keseluruhan sistem 

kerja pada tempat sampah otomatis. Algoritma 

tersebut dituliskan pada sebuah arduino studio 

dengan bahasa C/C++  kemudian disimpan pada 

sebuah IC ATmega2560, maka secara otomatis akan 

mengerjakan seluruh program. 
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Gambar 7. Algoritma Tempat Sampah Otomatis 

 

 
3. HASIL PENGUJIAN 

Pengujian semua perangkat keras yang digunakan 

pada pembuatan tugas akhir ini. Perangkat keras 

tersebut terdiri dari sensor proximity, modul LCD 

dan modul arduino ATmega2560. 

 

1. Tampilan Indikator Tempat Sampah 

Otomatis    

Untuk Tampilan indikator awal tempat sampah 

otomatis bisa dilihat di gambar 8. ada tiga bagian 

indikator , yang pertama modul LCD untuk 

meberitahukan jenis sampah yang di masukan. 

Yang kedua indikator led dengan 3 warna, 

dimana setiap warna menunjukan identitas jenis 

jenis sampah. Yang ke tiga indikator led utama di 

tempat sampah, dimana berfungsi untuk 

mengetahui apakah sama dengan led yang kedua, 

sehingga meberikan edukasi kepada pembuang 

sampah. 

 

Gambar 8. Tampilan Awal 

2. Indikator Organik 

 

 

Gambar 9. Indikator Organik 

Ketika sampah masuk ke tempat sampah maka 

sensor akan memberikan informasi di tampilan LCD 

dan led ke dua, ketika jenis sampahnya organik 

tampilan indikator bisa dilihat di 4.2 . Setelah 

sampah di deteksi maka kompayer di tempat sampah 

akan mendorong sampah ke kompaer temapat 

sampah dan membuang sampah ke bak sampah 

menurut jenisnya, ketika sampah di dorong ke bak 

sampah led ke dua akan  mati dan menghidupkan led 

ketiga, warna led tergantung jenis sampah. Untuk 

organik led akan berwarna hijau. 

 

3. Indikator An-Organik 

 

 

Gambar 10. Indikator An-Organik 

Ketika sampah masuk ke tempat sampah maka 

sensor akan memberikan informasi di tampilan LCD 

dan led ke dua, ketika jenis sampahnya organik 

tampilan indikator bisa dilihat di gambar 10 . Setelah 

sampah di deteksi maka kompayer di tempat sampah 

akan mendorong sampah ke kompaer temapat 

sampah dan membuang sampah ke bak sampah 

menurut jenisnya, ketika sampah di dorong ke bak 

sampah led ke dua akan  mati dan menghidupkan led 

ketiga, warna led tergantung jenis sampah. Untuk 

organik led akan berwarna biru. 

 

 

4. Indikator Metal 

 

 

Gambar 11. Indikator Organik 

Ketika sampah masuk ke tempat sampah maka 

sensor akan memberikan informasi di tampilan 

LCD dan led ke dua, ketika jenis sampahnya 

organik tampilan indikator bisa dilihat di 

gambar 11. Setelah sampah di deteksi maka 

kompayer di tempat sampah akan mendorong 

sampah ke kompaer temapat sampah dan 

membuang sampah ke bak sampah menurut 

jenisnya, ketika sampah di dorong ke bak 

sampah led ke dua akan  mati dan 

menghidupkan led ketiga, warna led tergantung 

jenis sampah. Untuk organik led akan berwarna 

Merah. 
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5. Hasil Pengujian Organik 

Hasil pengujian bisa dilihat di gambar 12. Pengujian 

jenis sampah organik dengan 20 kali percobaan. 

 

 
 

Gambar 12. Hasil Pengujian Jenis Sampah  

Organik 

 

 

6. Hasil Pebujian An-Organik 

Hasil pengujian bisa dilihat di gambar 12. Pengujian 

jenis sampah An-organik dengan 20 kali percobaan. 

 

 
 

Gambar 13. Hasil Pengujian Jenis Sampah An-

Organik 

 

 

7. Hasil Pengujian Metal 

Hasil pengujian bisa dilihat di gambar 14. Pengujian 

jenis sampah metal dengan 20 kali percobaan. 

 

 
 

Gambar 13. Hasil Pengujian Sampah Jenis Metal 

 

 

4. KESIMPULAN DAN SARAN 

kesimpulan dari hasil pengujian dan 

penelitian tersebut, diantaranya adalah sebagai 

berikut : 

1. Saat sampah belumm masuk ke tempat sampah, 

mekanik di tempat sampah belum bekerja. 

Conveyor akan bekerja setelah sampah di 

identifikasi oleh sensor proximity 

2. Tempat sampah otomatis sudah dapat 

dipergunakan dengan 3 jenis sampah. 

3. Waktu tempuh 10-17 detik dari pertama masuk 

sampah samapai ktempat sampah akhir. 

4. Pada pembacaan sensor proximity dan sensor 

ultrasonik kurang lebih 3 detik pertiap jenis 

sampah yang dimasukan.  

5. Heater  ini dapat mengkerutkan jenis sampah An-

organik 

6. Ukuran  maksimal pada sampah kurang lebih 

5cm x 10cm. 
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Adapun saran dari penulis adalah sebagai 

berikut :  

 

1. Perlu dikembangkan lagi pada bagian 

tempat sampah organik  dengan 

menambahkan mesin pencacah agar ketika 

sampah organik masuk ke tempat sampah 

bisa di daur ulang lebih cepat. 

2. Penambahan modul suara untuk 

pemberitahuan kepada pembuang sampah 

agar bisa menjadi edukasi. 

3. Perlu dikembangkan lagi dengan 

menambahkan tangan robot, agar bisa 

memilah sampah dengan beberapa jenis 

sampah. 

4. Perlu dikembangkan lagi dengan modul 

kamera sehingga bisa mngetahui objek 

sampah berbentuk kecil atau besar dengan 

menggabungkan pengolahan citra. 
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