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KONTROL PADA TEMPAT SAMPAH PINTAR

Beserta perangkat yang ada (jika diperlukan). Dengan Hak Bebas Royalti Non-
Eksklusif ini Politik Negeri Jakarta berhak menyimpan,
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RANCANG BANGUN SISTEM LIVE TRACKING DAN
MOBILE PADA TEMPAT SAMPAH PINTAR

ABSTRAK

Pada saat ini, kurangnya efisiensi” dalam pemantauan serta pengelolaan sampah di
lingkungan. Metode tradisional.untuk mengumpulkan dan mengelola sampah. sering kali
tidak efisien dan dapat'menyebabkan tumpukan 'sampah yang berlebihan, bau tak sedap,
dan potensi penyebaran penyakitzsDengan demikian, perlu ada solusi inovatif yang
menggabungkan teknologi dan loT untuk memonitor dan mengelola sampah secara efisien,
mengurangiidampak lingkungan, dan memberikan kemudahan dalam pengelolaan sampah
secara keseluruhan. Rancang Bangun Sistem Live Tracking pada Tempat Sampah Pintar
dan Mobile adalah solusi inovatif untuk memantau dan:mengelola sampah dengan efisien
dan aman. Sistem ini menggunakan teknologi dan loT untuk memonitor kapasitas dan
kondisi dari tempat sampah secara real-time. Tempat Sampah Pintar dan mobile
dilengkapi dengan sensor, modul Kompas, dan modul 10T, serta terhubung dengan website
yang  mempermudah monitoring dan menampilkan informasi. Tujuannya adalah
meningkatkan efisiensi dan meminimalkan masalah lingkungan..Rancang Bangun Sistem
Live Tracking pada Tempat Sampah Pintar.dan Mobile merupakan upaya untuk
membangun lingkungan yang lebih bersih dan teratur. Sehingga proses pemantauan serta
pengelolaan 'sampah memiliki hasil“yang:lebih terorganisir dengan adanya Tempat
Sampah Pintar seperti adanya pelacakan lokasi tempat sampah, informasi terhadap data
sampah dan juga berat sampah, serta‘memudahkan dalam memobilisasi tempat sampah

tersebut.

Kata kunci : Tempat Sampah Pintar, Live Tracking, GPS, 10T, Modul Kompas
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BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang Masalah

Dengan berkembang dan meningkatnya ekonomi global, Standar hidup masyarakat
juga semakin meningkat, sehingga produksi sampah domestik. menjadi semakin
meningkat dari tahun ke tahun (Zhang et al., 2021). Dan masalah. mobilisasi
pengelolaan sampah menjadi isu yang sering dianggap sebelah mata sepertiimasih
dijalankan dengan turunnya langsung pengelola sampah ke lapangan dan sulitnya
menemukan  posisi tempat sampah berada. Berdasarkan data yang diambil dari
Sistem Informasi Pengelolaan Sampah Nasional tahun 2022, timbulan sampah
mencapai 34.461.646,92 ton/tahun, dengan.sampah yang tidak terkelola mencapai
35,38% (12.191.806,46 ton/tahun). Salah satu penyebab tidak terkelolanya sampah
adalah mobilitas sampah yang masih menggunakan metode tradisional.

Mobilitas yang terjadi saat proses pemindahan sampah plastik- ke mencacah
pencacah, dilakukan secara manual, tanpa ada bantuan_alat bantu sekalipun,
sehingga. memaksa operator untuk melakukan proses tersebut dengan
mengandalkan kekuatan otot. Operator. di sana melakukan mobilisasi dengan cara
melempar ke atas. Kemudian, dirapihkan dan sesuaikan dengan jenis sampah
plastik yang harus dimasukkan ke dalam mesin. Proses mobilisasi yang dilakukan
oleh operator disana memiliki potensi buruk terhadap.kesehatan postur tubuh.
Kemungkinan yang terjadi adalah terjangkit Musculoskeletal Disorder (Keanu Aji
Prawira et al., 2020). Salah satu cara untuk mengatasi masalah mobilisasi pada
pengelolaan sampah™seperti._yang disebutkan adalah dengan_menggunakan

teknologi IoT.

Dalam hal ini, membuat sebuah sistem live tracking dan autonomous mobile pada
tempat sampah pintar adalah sebuah jawaban. Sistem live tracking dan autonomous
mobile pada tempat sampah adalah salah satu solusi teknologi yang dapat
digunakan untuk mengoptimalkan pengelolaan sampah. Sebuah robot yang

sepenuhnya otonom mampu melakukan aktivitas seperti deteksi sampah,

Jurusan Teknik Informatika dan Komputer — Politeknik Negeri Jakarta
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perencanaan jalur robotik, dan kendali gerakan robotik secara otomatis
(Kulshreshtha et al., 2021). Sistem ini memungkinkan pengelola sampah untuk
memantau secara langsung lokasi dan kondisi tempat sampah,serta mengontrol
secara otomatis pengangkutan sampah ke tempatpembuangan akhir. Penggunaan
live tracking dikarenakan dengan adanyasistem navigasiyangsmenggunakan satelit
yang didesain agar dapat.-menyediakan posisi secara instan;. kecepatan dan
informasi waktu di hampir semua tempat di muka bumi(Syaddad, 2019). Sehingga
dapat melihat langsung posisi dari tempat sampah dimana pun berada.

Dalam implementasinya, sistem ini dapat diaplikasikan pada berbagaiijenis tempat
sampah.. Dengan demikian, sistem inli dapat ‘membantu memperbaiki

pengelolaan sampah secara menyeluruh dan berkelanjutan.

Dalam penelitian ini, akan dikembangkan.dari tempat sampah pintar yang tersedia
dengan tambahan fitur berupa live trackingyang mendapatkan sinyal langsung dari
dan modul kompas HMC5883L dan modul SIM808 yang memiliki fitur GPS
dengan memiliki SIM Card sendiri bisa memantau pergerakan tempat sampah ini
kemanapun ia bergerak.

1.2 Perumusan Masalah

Dengan pemaparan latar belakang diatas; maka untuk rumusan masalah dari
penelitian inradalah:

1. Bagaimana membuat sistem live location tracking menggunakan SIM808
2. Bagaimana membuat sistem gerak otomatis menggunakan Raspberry Pl
3. Bagaimana cara mengoptimalisasi Tempat Sampah Pintar dari bagian fisik,

hardware dan software
1.3  Batasan Masalah
Batasan Masalah dari penelitian yang dibuat adalah sebagai berikut:

1. Ruang lingkup lokasi penelitian adalah di lingkungan Gedung TIK.

Jurusan Teknik Informatika dan Komputer — Politeknik Negeri Jakarta



eyeyer uabap Niuyaijod uizi edue)

2
b
(1]
=}
Q
o
7
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
-
[
\
=
Q
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
-
=}
Q
g
o
N—
[
-
v
oL
=
(1)
==
2,
~
=
[
Q
[}
Py
S
o
==
o
-
-
o

N
OQoow
o o]
s 28
= @
Qe s
35S
2985
=
=]
3 <
c Q
3 c
=3 2
y g
E] =
)
3 =%
3 5
-+
o 5
338¢
T es
= o
o
553
S esg
< B
o 8 3
(oo
9 QP
Q =3
oo 0
S =
8 o
Y 5
< °
w m
o ]
c & E
= =
c 2
— el
3873
- -
< <
o Q
= =
c 93
= x5
ey
3. °
o
v 2
Q —
3 £
o =
s 3
z ¢
o
~ =
5 T
s B
° =
c s
3 @
Q
-
=
=
=
~
Q
-+
o
[
o
3.
Q
=
Q
-
w
=
i)
~
=
3
o
w
o
Q
=

I
Q
=
2]
T
-+
Q

ar
m
r
0
©
-+
Y
E.
;
1
=)
=.
o
x
E.
x
2
o
Q
)
=.
L
o
x
)
q
-~
Y

-
<
o
-
o
=
Q
3
[}
=]
Q
c
-
T
w
o
o
o
.
o
=
o
-
o
c
['d
o
c
=
c
-
=
o
-
<
o
-
=3
=
3,
=
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=~
o
=
[o B
o
=
=
o
=
<
o
T
c
-
=
o
=
(7}
S
3
o
o
-

w N

4.

=
>

Jalur dengan permukaan datar tanpa ada halangan dan menanjak.

Sistem live location tracking dan gerak otomatis diimplementasikan ke
dalam frame baru.

Beberapa service yang digunakan .pada«.software sebelumnya sudah
outdated atau tidak update dan tidak bisa digunakan kembali. Sehingga ada

beberapa perubahan.dari-segi software nya.

Tujuan Dan Manfaat Penelitian

Berikut merupakan tujuan dan manfaat penelitian :

1.4.1+ Tujuan

Berdasarkan pemaparan masalah.diatas, penelitian ini memiliki tujuan sebagai
berikut:

Membuat sistem live location tracking.menggunakan GPS yang dapat
dipantau dari jarak jauh pada tempat sampah.

Membuat sistem gerak otomatis yang.dibangun menggunakan Raspberry

Pl'pada tempat sampah.

Memperbaiki beberapa bagian. dan membuat frame fisik dan perangkat
lunak Tempat Sampah Pintar.

1.4.2 Manfaat

Manfaat dari penelitian ini-adalah.sebagai berikut:

1.

Menciptakan sistem pergerakan tempat-sampah-yang memudahkan proses

pergerakan
Memudahkan proses pemantauan pergerakan tempat sampah

Membuat frame baru yang lebih kokoh dan optimal

Jurusan Teknik Informatika dan Komputer — Politeknik Negeri Jakarta
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15 Sistematika Penulisan

Berikut ini adalah deskripsi sistematis yang digunakan saat membuat laporan untuk

penelitian ini, yaitu sebagai berikut:

1. BAB 1 PENDAHULUAN
Bab pertama menguraikan tentang latar belakang dari penelitian, rumusan masalah
yang didapat dari latarbelakang, batasan masalah pada penelitian ini, serta. manfaat

dan tujuan dalam penelitian ini.

2. BAB Il TINJAUAN PUSTAKA
Bab kedua menguraikan tentang landasan-landasan teori dan konsep-konsep terkait
dengan permasalahan pada penelitian ini, serta beberapa penelitian relevan terkait

dari penelitian-penelitian terdahulu untuk dikaji dalam penelitian ini.

3. BAB |1l PERENCANAAN DAN REALISASI ATAU RANCANG
BANGUN

Bab ketiga menjabarkan tentang metode penelitian.yang akan digunakan, tahapan-
tahapan yang akan ditempuh dalam penelitian,.objek dari penelitian, model
penelitian, begitu juga teknik pengumpulan dan-analisis data; hingga jadwal
pelaksaan dan perkiraan biaya dalam penelitian ini.

4. BABIV HASIL DAN PEMBAHASAN
Pada bab ini berisi pembahasan proses dan hasil kegiatan penelitian yang dilakukan
sesuai dengan ' tahapan dan metode yang telah dituliskan dalam

pengimplementasian kerjanya.

S. BAB V PENUTUP

Pada bab ini berisi kesimpulan dan saran dari hasil penelitian yang dilakukan.

Jurusan Teknik Informatika dan Komputer — Politeknik Negeri Jakarta
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BAB V
PENUTUP

5.1 Kesimpulan

Berdasarkan hasil yang telah dieapai-dalam skripsi..ini;. terdapat beberapa

kesimpulan:

1.

Sistem live location tracking berhasil ‘dibangun dan berhasil mendeteksi
radiusnya-berjarak rata-rata 54 meter dari titik sebenarnya dengan tingkat
akurasi sebesar 82.35%.

Membuat sistem kompas HMCS5883L menggunakan Raspberry Pl berhasil
direalisasikan dengan spesifikasi seperti mempunyai penggerak seperti modul
driver, alat yang digunakan sebagai parameter robot ini bergerak, menggunakan
kutub derajat yang didapatkan dari-modul Kompas HMC5883L (GY-571).
Berdasarkan hasil yang didapat, selisih rata-rata derajat untuk perbandingan
Modul Kompas HMC5883L dengan Kompas Digital adalah 3,6 derajat. Dengan
tingkat akurasi sebesar 96,5%

Dengan ini, pengoptimalisasian Tempat Sampah Pintar berhasil dan dibangun
menggunakan beberapa hardware baru dan juga frame baru. Dan berikut adalah

kesimpulan hasil pengujian hardware nya.

a. Uji fungsionalitas sistem secara keseluruhan telah memberikan hasil
bahwa sistem telah berjalan sesuai dengan rancangan

b. Sistem deteksi jarak depan menggunakan JSN-SRO4T dapat melakukan

pembacaan pada tingkat keakuratan 98,2%

c. Sistem deteksi jarak belakang menggunakan JSN-SRO4T dapat melakukan
pembacaan pada tingkat keakuratan 98,5%

d. Sistem deteksi berat sampah non organik menggunakan Load Cell dengan

HX711 melakukan pembacaan pada tingkat keakuratan 82.55%

Jurusan Teknik Informatika dan Komputer — Politeknik Negeri Jakarta



eyeyer uabap Niuyaijod uizi edue)

2
b
(1]
=}
Q
o
7
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
-
[
\
=
Q
=
=
[}
T
[}
=
=
=
Q
o
=
<
-
=}
Q
g
o
N—
[
-
v
oL
=
(1)
==
2,
=
=
[
Q
[}
Py
S
o
==
o
-
-
o

N
=} o
o o]
s 28
= @
Qe s
35S
2985
g2z
=]
3 <
c o
3 c
=3 2
y g
E] =
)
3 =%
3 5
m :v
=
338¢
T es
= o
o
553
S esg
< B
o 8 3
(oo
s Q7P
Q =3
oo 0
S =
8 o
Y 5
< °
w m
o ]
c & E
= =
c 2
— el
3873
- -
< <
o Q
= =
c 93
= x5
ey
3. °
o
s 2
Q —
3 £
o =
s 3
z ¢
o
~ =
5 T
s B
° -
c s
3 @
Q
-
=
=
=
~
Q
-+
o
[
o
3.
Q
=
Q
-
w
=
i)
~
=
3
o
w
o
Q
=

-
<
o
-
o
=
Q
3
[}
=]
Q
c
-
T
w
(1)
o
o
.
o
=
o
-
o
c
©w
o
c
=
c
-
=
o
-
<
o
-
=3
=
3,
=
o
=
T
o
3
(]
=
n
o
=
-
c
=
=~
o
=
[o B
o
=
=
[}
=
<
o
T
c
-
=
o
=
(7}
S
3
o
o
-

T
Q
=
2]
T
-+
Q

ar
m
r
0
©
-+
Y
E.
;
1
=)
=.
o
x
E.
x
2
o
Q
)
=.
L
o
x
)
q
-~
Y

85

e. Sistem deteksi berat sampah organik menggunakan Load Cell dengan

HX711 melakukan pembacaan pada tingkat keakuratan 88.55%

f. Sistem lacak lokasi GPS menggunakan SIM808 melakukan pembacaan
pada keakuratan rata-rata sejauh'54 meter.

g. Sistem deteksi pemilahan menggunakan sensor HC-SR04. melakukan

pembacaan pada tingkat keakuratan'99,3%

h. Sistem deteksi kapasitas sampah organik menggunakan sensor HC-SR04
melakukan pembacaan pada tingkat keakuratan 99,3%

1. Sistem deteksi kapasitas sampah non organik menggunakan sensor HC-

SR04 melakukan pembacaan-pada tingkat keakuratan 99,4%.
Dari hasil diatas. Dapat dibuktikan bahwa hasilnya meningkat.

5.2 Saran

Berdasarkan dari penelitian yang sudah dilakukan, terdapat beberapa hal yang dapat

dijadikan sebagai masukan atau saran untuk penelitian selanjutnya, diantaranya:

1. Perlu adanya upgrade mikrokontroller menggunakan Raspberry Pi seri terbaru
sehingga komputasi untuk keseluruhan alat dapat bekerja lebih baik dan lebih
cepat dikarenakan spesifikasi.yang lebih.baik. Contohnya seperti Raspberry Pl
4.

2. Pengembangan sistem deteksi berat sampah yang dapat dilakukan menjadi lebih
spesifik, akurat, dan-lebih.cepat.

3. Perlu adanya pengembangan dalam pembuatan roda penggerak dengan
kekuatan yang sama atau bahkan lebih baik. Dengan catatan bisa berbelok
dengan tajam dan memiliki ruang haluan yang kecil.

4. Pengembangan sistem gerak otomatis yang dapat dilakukan menjadi lebih

spesifik, akurat dalam membaca koordinat, dan memiliki latency yang rendah.

Jurusan Teknik Informatika dan Komputer — Politeknik Negeri Jakarta
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LAMPIRAN 3 Source code HMC5883L

File Edit Search View Document Project Build Tools Help

-84 3 %X ¢«> @~ 8B | 4| 0 4]y B
4 Symbols P | 4 otomatispy x pergerakan-fix.py x arduino-stave py x gps_tracker2.py x gps_trackerd py X gps_tracker2 pylog X »
w (P Functions 14 % return 'Barat Laut' 2
P calculate_bearin 348 els
& get_compass_dil 14

exdid yeH

return "Utara”

. 147 @try:
nget_dmnce[l:‘ 8 }E while True:
<P get_gps_coordin target_latitude, target_longitude = -6.370462022660427, 106.82389206831691 # Ganti dengan koordinat tujuan
P read_compass [ current_heading = read_compass()
d’stop‘mdws[sé 51 target_heading = math.degrees(math.atan2(target_longitude, target_latitude))
g QViﬂihh_s 153 if target_heading < 0:
© ECHO_BACK [28 3 target_heading += 360
© ECHO_FRONT [2 5 bearing = calculate_bearing(current_heading, target_heading)

PIN_DRIVER_KAN
iR = data2 = [(162, 163), (100, 104),(104, 165), (104, 106), (103, 105), (164, 110), (164, 109), (163, 108), (105, 116), (165, 110)]
@ PIN_DRIVER_KAN total_selisih = sum(y - x for x, y in data2)
.PIN_DRIVER_KIR{ 160 rata_rata = total_selisih / len(data2)

@ PIN_ORIVER KIR S distance_front = get_distance(TRIG_FRONT, ECHO_FRONT)
© PIN_RELAY [34] | 163 distance_back = get_distance(TRIG_BACK, ECHO_BACK)

o PIN_RELAY KANSES print(“Jarak Depan:”, distance_front, "cn")

@ PIN_RELAY_KANASIE print("Jarak Belakang:", distance_back, "cn")

@ PIN_RELAY_KIRI

©TRIG_BACK [27]
© TRIG_FRONT [25 1
o address [60]
@ bearing [156]

epieer HaBaN yIuxaM|od uiz) eduey

1]} e£1ey| yninjas neje ueibeqas yelueqiradwaw uep ueywnwnbusw buele|iq 'z
ejie)er MaBa yiuyalijod sefem buek uebunuaday) ueyibniaw yepn uedipnbuad °q
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if distance_front < 30 or distance_back < 30:
print("Objek terdeteksi, berhenti berjalan!")
stop_motors()

#current_latitude, current_longitude = get_gps_coordinates()

#print("Lokasi Saat Ini:")

3 #print("Latitude:", current_latitude)

. #print("Longitude:", current_longitude)

#print("Koordinat terkirim ke Firebase")

8 #print(" ")

print("Rata-rata selisih dengan kompas digital :“, rata_rata, " derajat")

1IN} eA1e)] ynunas neje ueibeqas dinbusw buelejq ‘|

w  distance_back [} print("Informasi Kompas:")
- ¢ distance_front [ 18: print("Kompas Heading:", current_heading)
e 82 print("Arah Ko ass_direction(current_heading))
!. @ distance_thresh: 2 print (" )
o firebase [19] o
o firebaseConfig2 185 distance_threshold = 0.001

@ rata_rata [160]
@ser[63]

except KeyboardInterrupt: -

line:178/193  col:19 sell0 INS TAB mode:LF encoding:UTF-8 filetype: Python  scope: unknown
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LAMPIRAN 4 Output HMC5883L pada Raspberry Pi
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LAMPIRAN 5 Perbandingan Kompas HMC5883L pada Raspberry Pi dan
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