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Rancang Bangun Pemilah Limbah Otomatis Berbasis Android 

“Alat Pemilah Limbah Botol” 

ABSTRAK 

 
Seiring meningkatnya volume limbah rumah tangga dan industri, pengelolaan sampah 

menjadi tantangan serius, terutama dalam hal pemisahan antara limbah plastik dan 

logam. Pada umumnya, proses pemilahan masih dilakukan secara manual, sehingga 

memerlukan waktu, tenaga, dan berisiko terhadap kesehatan pekerja. Oleh karena itu, 

diperlukan sistem otomatis yang mampu memilah limbah berdasarkan jenis material 

secara efisien dan akurat.Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan merealisasikan 

sistem pemilah limbah plastik dan logam berbasis mikrokontroler NodeMCU ESP8266. 

Sistem ini menggunakan sensor proximity induktif untuk mendeteksi logam, dan sensor 

optik TCRT5000 untuk mendeteksi keberadaan benda non-logam (seperti plastik). Data 

dari sensor diolah oleh NodeMCU, yang selanjutnya mengendalikan dua buah motor servo 

untuk mengarahkan limbah ke tempat yang sesuai. Selain itu, sistem ini terintegrasi dengan 

koneksi WiFi untuk mengirimkan data jumlah limbah yang terdeteksi ke platform Firebase, 

sehingga dapat dipantau melalui aplikasi Android secara real-time.Metodologi penelitian 

meliputi perancangan rangkaian sistem, pemrograman mikrokontroler, pengujian sensor, 

serta evaluasi kinerja sistem dalam kondisi operasional. Hasil pengujian menunjukkan 

bahwa sistem mampu memilah limbah plastik dan logam secara otomatis dengan 

pembacaan data sensor TCRT5000 dengan rata rata ADC/kuat pantulan Cahaya 300-500 

dan pembacaan sensor 2-3 detik serta pembacaan . Dengan adanya sistem ini, proses 

pemilahan limbah menjadi lebih efisien, cepat, dan mendukung upaya pengelolaan 

lingkungan yang berkelanjutan 
 

Kata kunci : Arduino, Konveyor, Motor Servo, Sensor Proximity  
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Android based Automatic Waste Sorting Design 

“Bottle Waste Sorting Tool” 

ABSTRACT 

 

As the volume of household and industrial waste increases, waste management has become 

a serious challenge, especially in terms of separating plastic and metal waste. In general, 

the sorting process is still done manually, which requires time, labor, and poses health 

risks to workers. Therefore, an automated system is needed that can sort waste based on 

material type efficiently and accurately.This study aims to design and implement a plastic 

and metal waste sorting system based on the NodeMCU ESP8266 microcontroller. The 

system uses an inductive proximity sensor to detect metal and an optical sensor 

(TCRT5000) to detect non-metal objects (such as plastic). Data from the sensors is 

processed by the NodeMCU, which then controls two servo motors to direct the waste to 

the appropriate location. Additionally, the system is integrated with a WiFi connection to 

send data on the amount of detected waste to the Firebase platform, enabling real-time 

monitoring via an Android app.The research methodology includes system circuit design, 

microcontroller programming, sensor testing, and system performance evaluation under 

operational conditions. Test results show that the system can automatically sort plastic and 

metal waste with good accuracy. With this system, the waste sorting process becomes more 

efficient, faster, and supports sustainable environmental management efforts. 

 
Keywords : Arduino, Conveyor, Proximity Sensor, Servo Motor  
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BAB I 

PENDAHULUAN  

  

1.1 Latar Belakang  

Di kehidupan sehari hari manusia selalu menghasilkan limbah. Limbah 

padat yang dihasilkan berupa sisa produk yang sudah tidak dapat dipakai lagi dan 

kemasan yang sudah tidak terpakai. Limbah ini tentunya tidak mempunyai manfaat 

sama sekali, bahkan keberadaannya harus ditangani dengan sangat selektif. 

Keadaan seperti ini menimbulkan imbas yang sangat besar pada semua kehidupan 

manusia terutama bidang industri. Mengakibatkan industri sebagai produsen 

menggunakan cara otomatisasi untuk mempermudah sebuah proses 

Permasalahan di atas dapat diselesaikan menggunakan mikrokontroler, 

sensor proximity, motor servo, dan konveyor. Dengan sensor proximity, keberadaan 

limbah dapat dideteksi motor servo dapat digunakan untuk menggerakkan pemilah 

limbah Konveyor (konveyor) adalah suatu alat yang berfungsi untuk mengangkut 

atau memindahkan material. Menggunakan konveyor kita bisa memindahkan 

material limbah secara mudah dari satu tempat ke tempat lain secara bergantian 

berapa pun jumlahnya. Di dalam dunia perindustrian, khususnya pemindahan 

limbah logam dan plastik masih menggunakan tenaga manusia, sehingga 

memerlukan waktu yang cukup lama. Maka dari itu perusahaan–perusahaan 

memerlukan alat yang dapat mempengaruhi atau menyingkat waktu saat pemilahan 

limbah . 

Oleh karena itu, pada tugas akhir ini akan dirancang “Rancang Bangun 

Pemilah Limbah Botol Otomatis”, untuk memberikan gambaran peningkatan 

sistem pemilahan pada rumah atau industri untuk mendeteksi adanya perbedaan 

suatu objek logam dan plastik pada limbah yang ingin dipisahkan. 
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1.2 Rumusan Masalah  

Berdasarkan latar belakang diatas,maka permasalahan yang akan dibahas 

dalam tugas akhir ini adalah sebagai berikut:  

1. Bagaimana merancang jalur untuk menjalankan limbah ?  

2. Bagaimana cara menghubungkan sensor Proximity ke aplikasi android melalui 

real-time database?  

3. Bagaimana cara merancang sistem sistem untuk memilah limbah pastik dan 

logam ?  

4. Bagaimana melakukan pengujian alat pemilah limbah otomatis ?  

  

1.3 Tujuan  

Berdasarkan perumusan masalah diatas tujuan penelitian penulis adalah 

untuk mengetahui Tujuan dari penulisan laporan tugas akhir ini adalah:  

1. Mampu merancang dan membuat jalur yang dilakukan konveyor pada alat 

pemilah limbah botol otomatis.  

2. Mampu menghubungkan sensor proximity ke aplikasi android melalui real-time 

database.  

3. Mampu merancang dan membuat sistem untuk memilah botol logam dan 

plastik.  

4. Mampu melakukan pengujian pada alat pemilah limbah botol otomatis.  

  

1.4 Luaran  

Adapun luaran dari tugas akhir ini:  

1. Prototype alat pemilah limbah botol otomatis berbasis android.  

2. Laporan tugas akhir.  

3. Artikel ilmiah yang siap dipublikasi.  
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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1. Simpulan  

Berdasarkan perancangan dan hasil pengujian dari alat Tugas Akhir yang 

telah dibuat, maka dapat disimpulkan bahwa:  

1. Pengujian aplikasi Android yang terhubung dengan internet dilakukan 

dengan menampilkan data dari sensor TCRT5000 dan sensor Proximity 

Induktif mengintegrasikan pemilah limbah ke firebase. 

2. Hasil pengujian sensor-sensor penulis dapat terkoneksi dengan real-time 

database seperti sensor TCRT5000 dan Conductive Proximity  

3. Pengujian alat yang penulis gunakan berjalan dengan baik tetapi beberapa 

kendala seperti delay pada pembacaan sensor logam  

  

5.2. Saran  

Saran yang dapat diberikan dari alat yang telah dibuat adalah sebagai 

berikut:  

1. Menggunakan jaringan internet yang stabil karena menggunakan Node 

MCU ESP 8266 agar kecepatan transmisi tidak terganggu dalam 

melakukan pengiriman data.  

2. Menggunakan spesifikasi konveyor dengan panjang yang sesuai  agar 

simulasi pada alat pemilah botol dapat berjalan dengan lancar.  
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Pemrograman NodeMcu  

  

#include <WiFiManager.h> // https://github.com/tzapu/WiFiManager  

#include <ESP8266WiFi.h>  

#include <FirebaseArduino.h>  

#define FIREBASE_HOST "pemilahbotol-bbd96-default-rtdb.firebaseio.com"  

#define FIREBASE_AUTH 

"rh7FbwKHeVs5FzydiUYuC8BLN5ppqkGpaPTDTU0w"  

#include <NTPClient.h>  

#include <ESP8266WiFi.h>  

#include <Servo.h>  

Servo servo1;  

Servo servo2;  

 const int sensorPin = 14;  // Gunakan pin D5 (GPIO14) int counter = 0; // 

Variabel untuk menyimpan jumlah deteksi logam int counter1 = 0; // 

Variabel untuk menyimpan jumlah deteksi logam void setup() {   

Serial.begin(9600);  

  WiFi.mode(WIFI_STA);   

Serial.begin(115200);  

  pinMode(sensorPin, INPUT);  // Mengatur pin sebagai input   

WiFiManager wm;   bool res;  

  Serial.begin(9600);   servo1.attach(5);   servo2.attach(4);   res = 

wm.autoConnect("Tested", "password"); // password protected ap   delay(1000);   

if (!res) {  

    Serial.println("Failed to connect");  

  

}   

e

l

s

e 

{  

    Serial.println("connected...yeey :)");  

  }  

  Serial.print("connecting");  

  Firebase.begin(FIREBASE_HOST, FIREBASE_AUTH);  

}  

void 
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loop

() {  

  int SensorTRC = analogRead(A0);  

  Serial.println(SensorTRC);  // Mencetak nilai counter ke Serial Monitor   int 

sensorValue = digitalRead(sensorPin);  // Membaca nilai sensor   if 

(SensorTRC < 500) {     if (sensorValue == 0) {       counter++; // Tambahkan 1 

ke counter jika sensorValue adalah 0  

(logam terdeteksi)       

servo2.write(160);       delay(15000);       

servo2.write(90);  

    }     else if (sensorValue == 1) {       counter1++; // Tambahkan 1 ke counter 

jika sensorValue adalah 0  

(logam terdeteksi)       

servo1.write(90);       delay(15000);       

servo1.write(0);  

    }  

  

    Firebase.setInt("Sensor/Plastik", counter);  

    Firebase.setInt("Sensor/Logam", counter1);  

  }  

  Serial.println(counter);  // Mencetak nilai counter ke Serial Monitor   delay(500);  

}  

  

  

 

  

  

 


