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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 penyakit. Dengan demikian, perlu ada solusi inovatif yang 

menggabungkan teknologi dan IoT untuk memonitor dan mengelola sampah secara efisien, 

mengurangi dampak 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 IoT untuk memonitor kapasitas dan 

kondisi dari tempat sampah secara real-time. Tempat Sampah Pintar dan mobile 

dilengkapi dengan sensor, modul Kompas, dan modul IoT, 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, IoT, Modul Kompas  
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BAB I 

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 seperti masih 

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, 
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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 tempat pembuangan akhir. Penggunaan 

live tracking dikarenakan dengan adanya sistem navigasi yang menggunakan 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 berbagai jenis tempat 

sampah. Dengan demikian, sistem ini 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 tracking yang 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  ini adalah: 

1. Bagaimana membuat sistem live location tracking menggunakan SIM808 

2. Bagaimana membuat sistem gerak otomatis menggunakan Raspberry PI 

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. 
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2. Jalur dengan permukaan datar tanpa ada halangan dan menanjak. 

3. Sistem live location tracking dan gerak otomatis diimplementasikan ke 

dalam  frame baru. 

4. 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. 

1.4 Tujuan Dan Manfaat Penelitian 

Berikut merupakan tujuan dan manfaat penelitian : 

1.4.1 Tujuan 

Berdasarkan pemaparan masalah diatas, penelitian ini memiliki tujuan sebagai             

berikut: 

1. Membuat sistem live location tracking menggunakan GPS yang dapat 

dipantau dari jarak jauh pada tempat sampah. 

2. Membuat sistem gerak otomatis yang dibangun menggunakan Raspberry 

PI pada tempat sampah. 

3. 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 

2. Memudahkan proses pemantauan pergerakan tempat sampah 

3. Membuat frame baru yang lebih kokoh dan optimal 
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1.5 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 latar belakang, batasan masalah pada penelitian ini, serta manfaat 

dan tujuan dalam penelitian ini. 

2. BAB II 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 III 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. BAB IV 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.  

5. BAB V PENUTUP 

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

PENUTUP 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil yang telah dicapai 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%. 

2. Membuat sistem kompas HMC5883L menggunakan Raspberry PI 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% 

3. 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-SR04T dapat melakukan 

pembacaan pada tingkat keakuratan 98,2%  

c. Sistem deteksi jarak belakang menggunakan JSN-SR04T 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% 
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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% 

i. 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 PI 

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. 
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