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Rancang Bangun Sistem Pendeteksi Botol Plastik dan Kaleng Pada Reverse 

Vending Machine Menggunakan YOLOv8 di PT Inamas Sintesis Teknologi 

ABSTRAK 

Pengolahan sampah botol plastik dan kaleng merupakan tantangan signifikan karena material 

tersebut sulit terurai dan menjadi kendala bagi kehidupan manusia. Penggunaan Reverse 

Vending Machine (RVM) menjadi solusi pengolahan sampah yang efisien serta memberikan 

nilai ekonomi kepada masyarakat. Oleh karena itu, diperlukan sistem pemilahan yang efisien 

dengan tingkat keakuratan tinggi dalam mengklasifikasikan jenis material yang akan disetor 

pada sistem. Penelitian ini mengembangkan dan menguji sistem pemilahan otomatis 

menggunakan model You Only Look Once versi 8 (YOLOv8) untuk mendeteksi dan 

mengklasifikasikan botol plastik dan kaleng minuman. Dalam pengumpulan dan 

pengklasifikasian material sampah digunakan komponen seperti sensor proximity, motor 

stepper, dan model YOLOv8. Dalam pengujian klasifikasi yang melibatkan tiga jenis material 

memiliki tingkat keakurasian yang berbeda seperti 93% untuk botol plastik, 87% untuk kaleng 

minuman, dan 60% untuk barang tidak relevan. Pengujian ini menggunakan model YOLOv8 

untuk menghasilkan F1-score. 

 

Kata Kunci: deteksi objek, motor stepper, Reverse Vending Machine (RVM), sensor 

proximity, You Only Look Once versi 8 (YOLOv8). 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Tingkat daur ulang sampah di Indonesia menjadi salah satu tantangan besar dalam 

pengelolaan sampah. Berdasarkan data dari Sustainable Waste Indonesia (SWI), hanya 

kurang dari 10% dari total sampah plastik yang berhasil didaur ulang. Sedangkan 

sekitar 50% dari sampah plastik tersebut tidak terkelola dengan baik dan akhirnya 

berakhir di Tempat Pembuangan Akhir (TPA). Meningkatnya pembelian botol plastik 

menjadi dampak yang signifikan pada lingkungan. Data menunjukkan bahwa 

pembelian botol plastik dapat mencapai 20.000 botol setiap detik, bahkan dapat 

mencapai satu juta botol setiap menit. Hal ini menunjukkan pentingnya upaya 

meningkatkan praktik daur ulang sampah upaya mengurangi dampak negatif terhadap 

lingkungan (Yaddanapudi et al., 2023). Oleh karena itu, untuk mengatasi 

permasalahan tersebut dibutuhkan inovasi seperti perancangan Reverse Vending 

Machine (RVM). 

Reverse Vending Machine merupakan sebuah mesin yang dirancang dengan tujuan 

meningkatkan daur ulang sampah. Dengan jumlah limbah sampah plastik yang terus 

meningkat, penggunaan Reverse Vending Machine menjadi solusi yang sangat efektif 

untuk meningkatkan praktik daur ulang. RVM bekerja dengan cara menganalisa setiap 

penyetoran bahan daur ulang ke dalam mesin dan memberikan imbalan kepada 

pengguna (Yoo et al., 2021). Namun, implementasi Reverse Vending Machine di 

Indonesia masih terbatas. PT Inamas Sintesis Teknologi merupakan perusahaan riset 

dan pengembangan yang menyediakan produk-produk inovatif di bidang 

agroteknologi, teknologi pendidikan, dan otomasi industri. Salah satu produk yang 

akan diproduksi adalah Reverse Vending Machine. Produk ini harus dilengkapi dengan 

sistem pendeteksian objek yang memiliki tingkat keakuratan yang tinggi. Pada tahap 

ini akan dilakukan identifikasi objek untuk mengenali berbagai jenis material yang 

dapat didaur ulang (Kaymak & Ucar, 2019). Mesin ini masih dalam pengembangan 

dengan kemampuan mengidentifikasi botol plastik, sehingga 
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diperlukan pengembangan lebih lanjut agar dapat mengidentifikasi lebih banyak jenis 

material sampah yang dapat didaur ulang, seperti botol dan kaleng aluminium. Selain 

itu, pengumpulan barang daur ulang ke dalam wadah penyimpanan menimbulkan 

masalah karena tidak dapat dipantau secara real- time. Sistem ini akan dilengkapi 

dengan sensor yang dapat mendeteksi jenis- jenis material sampah yang berbeda dan 

memungkinkan pengumpulan data secara real-time tentang jumlah dan jenis sampah 

yang masuk ke dalam wadah penyimpanan. Dengan adanya sensor-sensor tersebut, 

diharapkan proses pengumpulan sampah daur ulang dapat menjadi lebih efisien dan 

terkelola dengan baik (Farjana et al., 2023). Selain itu, informasi real-time yang 

diperoleh dari sensor juga akan memungkinkan pengelolaan yang lebih responsif dan 

penjadwalan pengangkutan sampah yang lebih efektif. Hal ini akan membantu dalam 

meningkatkan efisiensi operasional serta mengurangi kemungkinan kelebihan muatan 

atau tumpahan sampah (Tomari et al., 2021). 

Pendekatan klasifikasi objek menggunakan algoritma YOLO (You Only Look Once) 

telah terbukti menjadi metode yang sangat efektif dalam analisis gambar (Zailan et al., 

2022). Khususnya, algoritma YOLOv8 telah mencapai tingkat keakuratan yang tinggi 

untuk mendeteksi objek pada gambar (Lou et al., 2023). Penelitian ini bertujuan untuk 

melakukan pengembangan model deteksi objek dengan memanfaatkan versi terbaru 

yaitu algoritma YOLOv8. Penerapan algoritma ini difokuskan pada penggunaan bahan 

daur ulang seperti botol plastik dan kaleng aluminium. Proses pendeteksian objek 

dilakukan dengan menggunakan kamera atau webcam, serta sensor Proximity 

berfungsi untuk membaca objek. 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan hal-hal yang sudah disampaikan di atas, rumusan permasalahan yang 

menjadi fokus penelitian adalah pendeteksian objek: 

a. Bagaimana proses pengenalan objek dengan menggunakan Raspberry Pi? 

b. Bagaimana implementasi algoritma YOLOv8 dalam mengenali dan 

mengklasifikasikan botol plastik dan kaleng aluminium secara real-time? 

c. Bagaimana cara mengintegrasikan dengan sensor-sensor atau  perangkat 

keras lainnya dalam sistem? 
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1.3 Batasan Masalah 

Penelitian yang dilakukan untuk merancang sistem pendeteksi botol plastik dan kaleng 

pada Reverse Vending Machine menggunakan YOLOv8 memiliki beberapa batasan. 

Batasan-batasan tersebut adalah: 

a. Jenis material sampah yang akan diidentifikasi adalah botol plastik 

Polyethylene terephthalate (PET) dan kaleng aluminium. 

b. Menggunakan Raspberry Pi model 4B untuk mengidentifikasi jenis material 

sampah seperti botol plastik dan kaleng aluminium. 

c. Mengembangkan sistem deteksi objek untuk mengklasifikasikan botol plastik 

dan kaleng aluminium menggunakan algoritma YOLOv8. 

1.4 Tujuan dan Manfaat 

Penelitian ini diharapkan akan membawa keterbaruan atas permasalahan teknologi 

yang serupa.  Manfaat yang akan dicapai dari penelitian ini adalah: 

a. Membangun sistem pendeteksi pada Reverse Vending Machine (RVM) yang 

dapat mengenali jenis material sampah yang layak didaur ulang menggunakan 

Raspberry Pi. 

b. Meningkatkan tingkat keakuratan yang tinggi untuk mendeteksi daur ulang 

sampah menggunakan algoritma YOLOv8. 

c. Meningkatkan pengelolaan sampah secara real-time untuk penanganan yang 

lebih efektif. 

1.5 Sistematika Penulisan 

Sistematika penulisan adalah kerangka dalam penulisan skripsi. Adapun sistematika 

penulisan skripsi ini adalah: 

a. BAB I PENDAHULUAN 

Bab I membahas mengenai latar belakang masalah, rumusan masalah, batasan 

masalah, tujuan dan manfaat dari rancang bangun sistem pendeteksi botol 

plastik dan kaleng menggunakan YOLOv8, serta menjelaskan sistematika 

penulisan yang akan diikuti dalam tulisan tersebut. 

b. BAB II TINJAUAN PUSTAKA 
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Bab II membahas mengenai landasan teori atau kajian ilmu yang berhubungan 

dengan berbagai pokok pikiran topik penyusunan skripsi ini yang relevan dari 

sumber yang valid. 

c. BAB III PERENCANAAN DAN REALISASI ATAU RANCANG BANGUN 

Bab III membahas mengenai rancangan, model/framework, analisis dan jadwal 

penelitian yang akan dilaksanakan, tentang rancang bangun sistem pendeteksi 

botol plastik dan kaleng menggunakan Yolov8. 

d. BAB IV PEMBAHASAN 

Bab IV membahas mengenai parameter pengujian, hasil pengujian, serta 

evaluasi perangkat setelah pengujian. 

e. BAB V PENUTUP 

Bab V membahas tentang mengenai hasil akhir dari penelitian berupa 

kesimpulan san saran untuk penelitian berikutnya. 
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BAB V  

PENUTUP 

Bab ini menyajikan kesimpulan dari hasil penelitian serta memberikan saran untuk 

pengembangan penelitian ini. Melalui bab ini, kita akan menjelajahi temuan-temuan 

penting yang muncul dari proses pengolahan data. 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan data dan analisis yang diperoleh, dapat disimpulkan bahwa: 

1. Proses pengenalan objek, khususnya material sampah seperti botol plastik dan 

kaleng aluminium menggunakan Raspberry Pi memerlukan langkah-langkah 

strategis untuk mencapai tingkat keakuratan yang tinggi. Pelatihan model 

deteksi objek yang tepat yaitu YOLOv8 merupakan model canggih dengan 

kemampuan mencapai akurasi hingga 95%. Model ini dilatih menggunakan 

dataset yang telah dipersiapkan secara menyeluruh, mencakup berbagai variasi 

objek.  

2. Implementasi model YOLOv8 pada Raspberry Pi pada sistem ini mampu 

mendeteksi dan mengklasifikasikan botol plastik serta kaleng aluminium 

secara efektif dan akurat. Model YOLOv8 memberikan akurasi rata-rata 

sebesar 93% dan kemampuan Raspberry Pi dalam mengolah data gambar yang 

terbatas. 

3. Komunikasi antara perangkat keras yaitu sensor proximity dan motor stepper 

dalam mendeteksi objek dengan mengirim sinyal. Integrasi motor stepper 

secara signifikan mempengaruhi kinerja pendeteksian objek menggunakan 

kamera untuk memantau pergerakan material sampah selama proses 

pemilahan. 

4. Pengembangan sistem deteksi botol plastik dan kaleng pada Reverse Vending 

Machine (RVM) memberikan tingkat keakuratan yang sangat tinggi. Sistem ini 

berhasil mencapai akurasi dengan rata-rata 93% untuk kedua kategori tersebut, 

menunjukkan efektivitas dan konsistensi dalam identifikasi objek yang diuji. 
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5.2 Saran 

Berdasarkan data dan analisis yang telah dilakukan selama pengujian sistem deteksi 

botol plastik dan kaleng menggunakan model YOLOv8, berikut adalah beberapa saran 

untuk meningkatkan performa dan efektivitas sistem: 

1. Pengumpulan dataset yang bervariasi untuk mengurangi kesalahan dalam 

deteksi objek. Dataset yang mencakup berbagai variasi botol plastik dan kaleng 

dalam berbagai kondisi. Dataset meliputi juga barang acak mengurangi 

penipuan objek yang akan dideteksi sistem. 

2. Pemilihan perangkat keras yang sesuai dengan desain sistem untuk 

memastikan kinerja yang optimal. Perangkat keras harus mampu mendukung 

proses pengolahan data dan inferensi model secara efisien. Desain sistem harus 

mempertimbangkan spesifikasi perangkat keras agar sesuai dengan kebutuhan  

3.  Penggunaan Raspberry Pi dengan kapasitas yang cukup besar untuk 

memastikan bahwa data yang diolah dapat berjalan dengan baik. Memilih 

model Raspberry Pi yang memiliki spesifikasi memadai akan membantu dalam 

pengolahan data yang lebih cepat dan efisien, menghindari potensi bottleneck 

dalam sistem. 
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