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ABSTRAK

Masalah sampah telah menjadi tantangan serius di seluruh dunia, terutama di negara-negara
berkembang dengan populasi padat dan tingkat konsumsi yang tinggi. Pengelolaan sampah yang
kurang efisien, khususnya dalam pemisahan sampah logam dan non-logam, berpotensi
menimbulkan dampak negatif terhadap lingkungan dan kesehatan masyarakat. Teknologi pemilah
sampah otomatis berbasis sensor proximity menjadi solusi inovatif dalam pengelolaan sampah
modern. Alat ini mampu memisahkan sampah logam dan non-logam secara cepat, akurat, dan
efisien, sehingga meningkatkan nilai ekonomi dari bahan daur ulang serta mengurangi dampak
lingkungan. Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan mengembangkan sistem pemilah sampah
otomatis menggunakan Arduino Uno dengan sensor proximity untuk mendeteksi dan memisahkan
logam dari non-logam. Implementasi teknologi ini diharapkan dapat membantu pengepul sampah
dalam meningkatkan efisiensi dan pendapatan, serta memberikan dampak positif terhadap upaya
daur ulang di pusat pengelolaan sampah.

Kata Kunci: Pengelolaan sampah, pemilah otomatis, sensor proximity .

PENDAHULUAN

Menurut T. Ichsan, 2019. Masalah sampah memang tidak ada habisnya. masalah
sampah telah menjadi masalah yang serius terutama terjadi di kota-kota besar, tidak hanya
di Indonesia, tetapi juga di seluruh dunia. negara-negara berkembang telah melaksanakan
berbagai langkah yang diambil untuk menyelesaikan permasalahan itu, berlaku untuk
pemerintah daerah dimana sampah menjadi permasalahan yang serius. Pengelolaan sampah
merupakan tantangan terbesar besar di seluruh dunia, terutama di negara-negara dengan
populasi yang padat dan konsumsi yang tinggi. Seiring dengan meningkatnya kesadaran
akan pentingnya daur ulang peran pemulung sampah (pengepul) dalam rantai daur ulang,
terutama di kota-kota besar sangat penting. Dengan menggunakan pemilah otomatis logam
dan non- logam, pengepul dapat meningkatkan efisiensi dan pendapatan mereka. pemilah
otomatis logam dan non-logam pada pengepul sampah adalah solusi inovatif dalam
pengelolaan sampah modern. Dengan memanfaatkan teknologi, proses pemilahan dapat
dilakukan dengan lebih cepat, akurat, dan efisien. Implementasi teknologi ini tidak hanya
menguntungkan dari segi ekonomi tetapi juga memiliki dampak positif yang signifikan
terhadap lingkungan dan kesehatan masyarakat. Oleh karena itu, kebutuhan teknologi
pemilah sampah yang efisien dan efektif menjadi salah satu pemecah masalah dalam
pemilihan logam dan non logam. Oleh karna itu dibutuhkan aspek penting dalam pembuatan
SENSOR PROXIMITY untuk memecahkan masalah dalam pemilihan sampah logam dan
non-logam.

Menurut J. Nurjannah, 2023. Adadua jenis sampah, yaitu logam dan non- logam. Saat
ini, pengelolaan sampah masih menggunakan metode konvensional dengan menempatkan
satu wadah untuk semua jenis sampah, sehingga sampah logam seperti tembaga dari kabel
dan baut besi, serta sampah non-logam seperti kertas, botol plastik, dan karet, dicampur
menjadi satu. Akibatnya, pembuangan sampah tidak terpisah berdasarkan jenisnya,
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sehingga hanya menyebabkan penumpukan sampah di satu tempat. hal ini mengakibatkan
campur aduknya sampah logam dan non-logam dalam satu wadah. Seperti aluminium,
tembaga, dan besi, memiliki nilai pasar yang tinggi jika didaur ulang dengan benar.
pemisahan yang tepat antara logam dan non-logam memungkinkan pengepul sampah untuk
menjual bahan-bahan ini dengan harga yang lebih tinggi. daur ulang logam mengurangi
kebutuhan akan penambangan bahan baku baru, yang dapat mengurangi dampak lingkungan
seperti kerusakan habitat dan emisi karbon. di sisi lain, sampah non-logam yang terpisah
dengan baik dapat diolah menjadi produk baru atau bahan bakar alternatif. dengan memilah
logam dan non-logam, proses daur ulang menjadi lebih efisien karena material yang masuk
ke fasilitas daur ulang sudah dalam kondisi yang terpisah dan siap diolah.

Demi mengatasi masalah tersebut, penulis membuat tempat sampah pemilah otomatis
yang dapat memisahkan dan mendeteksi sampah logam (seperti tembaga dari kabel, baut
besi, dankaleng minuman) serta non-logam (seperti kertas, botol plastik, dan karet). Adapun
menyelesaikan masalah yang ada di latar belakang tersebut, maka peneliti memberikan
solusi dengan merancang alat sebagai tugas akhir dengan judul “PEMILAH OTOMATIS
LOGAM DAN NON-LOGAM MENGGUNAKAN SENSOR PROXIMITY ARDUINO
UNO PADA PUSATPENGELOLA SAMPAH DAURULANG”.

METODOLOGI

Jenis penelitian yang digunakan oleh penulis adalah Research And Development,
metode Research And Development (R&D) merupakan metode atau langkah
mengembangkan dan menyempurnakan produk. metode ini diperoleh suatu produk yang
keefektifannya dapat diuji. Selain itu, tujuan utama penggunaan metode ini adalah untuk
menemukan, mengembangkan, dan memvalidasi suatu alat.
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y
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Gambar 3.1 Tahapan penelitian

1. Penelitian & Pengumpulan Informasi Awal/ Research and Information Collecting

Peneliti melakukan studi pendahuluan atau studi eksploratif untuk mengkaji,
menyelediki, dan mengumpulkan informasi. Langkah ini meliputi kegiatan- kegiatan seperti
: analisis kebutuhan, kajian pustaka, observasi awal dilokasi, dan identifikasi permasalahan
yang dijumpai.
2. Perencanaan / Planning

Peneliti membuat rencana desain pengembangan produk. Aspek-aspek penting dalam
rencana tersebut meliputi produk tentang apa, tujuan dan manfaatnya apa, siapa pengguna
produknya, mengapa produk tersebut dianggap penting, dan bagaimana proses
pengembangannya.
3. Pengembangan Format Produk Awal / Develop Preliminary Form of Product Peneliti

mulai mengembangankan bentuk produk awal yang bersifat sementara (hipotesis).
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Produk yang dibuat lengkap dan sebaik mungkin, seperti kelengkapan komponen-
komponen program, petunjuk pelaksanaan (juklak), petunjuk teknis (juknis), dancontoh-
contoh alat.

4. Uji Coba Awal / Preliminary Field Testing

Peneliti melakukan uji coba terbatas mengenai produk awal di lapangan yang
melibatkan antara dua atau tiga orang. Selama uji-coba berlangsung, peneliti dapat
melakukan observasi terhadap alat yang sudah dibuat.

5. Revisi Produk / Main Product Revision

Melakukan revisi tahap pertama, yaitu perbaikan dan penyempurnaan terhadap
produk utama, berdasarkan hasil uji-coba terbatas, termasuk hasil diskusi, observasi, dan
wawancara.

6. Uji Coba Lapangan/Main Field Testing

Malakukan uji coba produk dengan skala yang lebih besar yang melibatkan lebih
banyak lagi orang dalam penggunaan alat.

7. Revisi Produk Akhir/Final Product Revision

Melakukan revisi tahap akhir, yaitu memperbaiki dan menyempurnakan produk
berdasarkan masukan dan saran-saran hasil uji-coba lapangan yang lebih besar.

Pada pengertian di atas dapat di simpulkan bahwa R&D mencakup kegiatan seperti
mengidentifikasi masalah atau peluang, melakukan penelitian mendalam untuk memahami
situasi saat ini dan solusi yang potensial, merancang prototipe atau model yang bertujuan
untuk mencapai inovasi, efisiensi, dan efektivitas dalam mengatasi tantangan dalam
pembuatan pemilah sampah lodam dan non logam.

HASIL DAN PEMBAHASAN
1. Tampilan Keseluruhan Alat

Ini tampilan awal dari alat pemilah bahan logam dan non-logam, yang terdiri dari
sebuah kotak dengan dua penampung sampah di dalamnya. Penampung sebelah Kiri
digunakan untuk sampah logam, sedangkan penampung sebelah kanan digunakan untuk
sampah non-logam Gambar 4.1.

Gambar 4.1 Keseluruhan Alat



2. Tampilan Awal LCD

Dalam posisi stand by, LCD akan menampilkan teks Pemilah Sampah Otomatis
seperti yang terlihat pada Gambar 4.2 Ini adalah tampilan awal dari LCD ketika perangkat
dinyalakan.

Gambar 4.2 Tampilan LCD pada posisi stand by

3. Motor Servo

Dalam keadaan stand by, motor servo akan berada pada posisi normal. Gambar 4.3
menunjukkan kondisi motor servo dalam keadaan stand by, seperti yang dapat dilihat pada
gambar dibawabh ini.

Gambar 4.3 Motor servo dalam keadaan stand by



4. Sensor Ultrasonik

Pada gambar 4.4 dibawah ini menunjukan bahwa sensor ultrasonik siap akan
datangnya sampah yang akan masuk kewadah kemudian sensor ultrasonik akan mendeteksi
apakah ada atau tidaknya objek sampah tersebut.

Gambar 4.4 Tampilan sensor ultrasonik

5. Sensor Proximity

Pada wadah yang akan mendeteksi sampah yang masuk terdapat 1 sensor proximity.
Pada saat sampah dimasukkan dan sistem mendeteksi bahwa bahan yang terdeteksi adalah
logam, tampilan pada LCD akan menunjukkan kata Jenis Sampah Logam. Setelah bahan
logam terdeteksi, posisi motor servo akan bergerak ke arah kanan dengan sudut 9001.
Sebaliknya, ketika sampah dimasukkan dan sistem mendeteksi bahwa bahan yang terdeteksi
adalah non-logam, tampilan pada LCD akan menunjukkan kata Jenis Sampah Non Logam.

Gambar 4.5 Wadah Untuk Pendeteksian Sampah
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6. Pengujian Keseluruhan Alat

Sebelum memulai pengujian secara keseluruhan, sangat penting untuk menguiji
terlebih dahulu komponen alat dan bahan yang akan digunakan. Tujuan dari pengujian ini
adalah untuk memastikan bahwa setiap komponen berfungsi dengan baik dan benar.
Pengujian ini mencakup beberapa aspek, antara lain sebagai berikut.
7. Pengujian LCD

Pengujian LCD dilakukan dengan menghubungkan empat pin ke Arduino Uno dan
memasukkan program yang telah disiapkan. Langkah ini bertujuan untuk memastikan
bahwa LCD 16x2 dapat menampilkan informasi dengan jelas. Informasi yang ditampilkan
mencakup pesan seperti Pemilah Sampah Otomatis, Jenis Sampah Logam, dan Jenis
Sampah Non Logam.

Gambar 4.6 Tampilan LCD Logam

Gambar 4.7 Tampilan LCD Non Logam
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8. Pengujian Motor Servo

Pengujian Motor Servo dilakukan dengan menghubungkan 3 pin ke Arduino Uno dan
memasukkan program yang telah disiapkan. Langkah ini bertujuan untuk memastikan
bahwa motor servo bergerak sesuai dengan perintah yang diberikan, baik dalam posisi stand
by maupun saat mengarahkan sampah ke wadah yang tepat.

Gambar 4.9 Tampilan Motor Servo Ke Non-logam
9. Pengujian Sensor Ultrasonik
Pengujian sensor ultrasonik dilakukan untuk menguji kinerja sensor padaalat tersebut.
Saat benda masuk ke dalam wadah, sensor akan mendeteksi jarak dari sensor ke benda
tersebut. Setelah itu sensor akan diproses oleh motor servo danakan bergerak 90 [J ke kanan
dan kekiri. Berikut Hasil Pengujian sensor ultrasonik dapat dilihat padatable 4.1
12



Tabel 4.1 Pengujian Sensor Ultrasonik

No OBJEK JARAK DETEKSI
1 Kaleng Minuman 0-5Cm

2 Besi Kecil 0-5Cm

3 Sendok 0-5Cm

4 Aqua Gelas 0-5Cm

5 Kertas 0-5Cm

6 Botol Pelastik 0-5Cm

7 Karet 0-5Cm

10. Pengujian Sensor Proximity
Pengujian sensor proximity dilakukan untuk menguji kinerja sensor padaalat tersebut.
Saat bendamasuk ke dalam wadah, sensor proximity hanya dapat mendeteksi sampah logam
dan non-logam. Berikut Hasil Pengujian sensor proximity dapat dilihat padatable 4.2
Tabel 4.2 Pengujian Sensor Ultrasonik

NO OBJEK JENISSAMPAH KETERANGAN
1 Kaleng Minuman Logam Akurat
2 Besi Kecil Logam Akurat
3 Sendok Logam Akurat
4 Aqua Gelas Non Logam Akurat
5 Kertas Non Logam Akurat
6 Botol Pelastik Non Logam Akurat
7 Karet Non Logam Akurat
KESIMPULAN

Berdasarkan hasil pegujian yang telah dilakukan penulis padapemilah otomatis logam
dan non-logam menggunakan sensor proximity Arduino uno pada pusat pengelola sampah
daur ulang ini maka dapat di ambil kesimpulan sebagai berikut
1. Sistem pemilah otomatis yang digunakan dalam sistem ini ialah sensor proximity, sensor
proximity berperan penting dalam mendeteksi keberadaan sampah logam dan non-
logam. Dengan adanya sensor ini, proses pemilahan dapat dilakukan secara otomatis,
sehingga para pekerja di pengepul sampah bang giok dapat bekerja lebih akurat dan
efisien. Sensor ini mampu mengidentifikasi jenis material sampah logam dan non-logam
dan mengarahkan sampah tersebut ke jalur pemprosesan yang sesuai.

2. Hasil pengujian menunjukan bahwa sensor proximity mampu memisahkan sampah
logam dan non-logam dengan akurasi yang sangat akurat.
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