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ABSTRAK 

Sampah merupakan bagian dari kehidupan masyarakat. Sampah dan cara 

pengolahannya kini menjadi masalah yang mendesak Hal ini disebabkan oleh 

kurangnya partisipasi masyarakat dalam melakukan pemilahan sampah sehingga 

sampah semakin hari akan semakin sulit dikelola; ditambah dengan masih banyak 

ditemukan tempat sampah yang hanya memiliki satu buah tempat untuk berbagai 

jenis sampah. Berdasarkan permasalahan tersebut, maka dirancang sebuat 

prototype yang dapat memilah sampah secara otomatis dengan menggunakan 

Arduino ATmega 2560 sebagai mikrokontrolernya. Untuk membedakan jenis 

sampah organik, anorganik, dan logam digunakan tiga buah sensor sekaligus, 

yakni sensor proximity kapasitif, proximity induktif, dan modul infrared. Output 

dari ketiga buah sensor tersebut diantaranya, motor stepper untuk mengarahkan 

tabung agar sampah yang telah diklasifikasi masuk ke tabung yang tepat, motor 

servo untuk menjatuhkan sampah setelah sampah diklasifikasi, dan LCD 20 x 4 

sebagai display pada tempat sampah. Sensor proximity dipasang secara 

berdekatan agar sampah dapat terdeteksi dengan akurat. Adapun data log untuk 

menyimpan data sampah yang telah dideteksi. Sensor proximity kapasitif tipe 

LJC18A3-H-Z/BX memiliki persentase error sebesar 4% dan akurasi sebesar 

96,6% dari 25 percobaan terhadap sampah organik, Sedangkan untuk  pengujian 

sensor proximity kapasitif tipe LJC18A3-H-Z/BX terhadap sampah anorganik yang 

dilakukan sebanyak 30 kali memiliki error sebesar 3,33% dan akurasi sebesai 

96,67%. Sensor proximity kapasitif tipe LJC18A3-H-Z/BX memiliki persentase 

error sebesar 5% dan akurasi sebesar 95% dari 20 percobaan terhadap sampah 

logam 

Kata kunci: Tempat sampah pemilah otomatis, Arduino ATmega 2560, proximity 

kapasitif dan proximity induktif 

Abstract 

Trash is a part of people's lives. Trash and its processing methods are now an 

urgent problem. This is due to the lack of community participation in sorting waste, 

so that waste will become increasingly difficult to manage day by day; then there 

are still many trash cans that only have one place for various types of trash. Based 

on these problems, a prototype is designed that can sort waste automatically using 

Arduino ATmega 2560 as the microcontroller. To distinguish the types of organic, 

inorganic, and metallic waste, three sensors are used at once, namely capacitive 

proximity sensors, inductive proximity sensors, and infrared modules. The outputs 

of the three sensors include a stepper motor to direct the tube so that the classified 

waste goes into the right tube, a servo motor to drop the garbage after the garbage 

is classified, and a 20 x 4 LCD as a display on the trash can. The LJC18A3-H-Z/BX 

type capacitive proximity sensor has an error percentage of 4% and an accuracy 

of 96.6% from 25 experiments on organic waste. error of 3.33% and accuracy of 

96.67%. The LJC18A3-H-Z/BX type capacitive proximity sensor has an error 

percentage of 5% and an accuracy of 95% from 20 experiments on metal waste 

Key words: Automatic trash sorter, Arduino ATmega 2560, capacitive proximity 

and inductive proximity  



 

vii 
Politeknik Negeri Jakarta 

DAFTAR ISI 

HALAMAN SAMPUL ........................................................................................... i 

HALAMAN JUDUL ............................................................................................. ii 

HALAMAN PERNYATAAN ORISINILITAS ................................................. iii 

LEMBAR PENGESAHAN TUGAS AKHIR .................................................... iv 

KATA PENGANTAR ........................................................................................... v 

ABSTRAK .............................................................................................................. vi 

DAFTAR ISI ........................................................................................................ vii 

DAFTAR GAMBAR ............................................................................................ ix 

DAFTAR TABEL ................................................................................................. x 

DAFTAR LAMPIRAN ........................................................................................ xi 

BAB 1 ..................................................................................................................... 1 

1.1 Latar Belakang ......................................................................................... 1 

1.2 Rumusan Masalah .................................................................................... 2 

1.3 Batasan Masalah ....................................................................................... 2 

1.4 Tujuan ....................................................................................................... 2 

1.5 Luaran ....................................................................................................... 2 

BAB II .................................................................................................................... 3 

2.1 Pemilahan Sampah ................................................................................... 3 

2.2 Tempat Sampah ........................................................................................ 3 

2.3 Mikrokontroler Arduino Mega ................................................................. 4 

2.4 Modul Infrared FC-51 .............................................................................. 4 

2.5 Sensor Proximity Induktif......................................................................... 5 

2.6 Sensor Proximity Kapasitif ....................................................................... 6 

BAB III ................................................................................................................... 7 

3.1 Perancangan Alat ...................................................................................... 7 

3.1.1 Deskripsi Alat ................................................................................... 7 

3.1.2 Diagram Blok .................................................................................. 10 

3.1.3 Flowchart Sistem ............................................................................. 11 

3.2 Realisasi Alat .......................................................................................... 12 

3.2.1 Wiring Mikrokontroler Arduino Mega dengan Sensor Proximity .. 12 

3.2.2 Pemrograman Mikrokontroler dengan Sensor Proximity ............... 14 

3.2.3 Instalasi Sensor Proximity pada Alat .............................................. 15 



 

viii 
Politeknik Negeri Jakarta 

BAB IV ................................................................................................................. 18 

4.1 Pengujian Fungsi Sensor Proximity Kapasitif Tipe LJC18A3-H-Z/BX 18 

4.1.1 Deskripsi Pengujian ........................................................................ 18 

4.1.2 Daftar Alat dan Bahan Pengujian Sensor Proximity Kapasitif Tipe 

LJC18A3-H-Z/BX ......................................................................................... 19 

4.1.3 Prosedur Pengujian ......................................................................... 19 

4.1.4 Data Hasil Pengujian ....................................................................... 19 

4.1.5 Analisis Data ................................................................................... 22 

4.2 Pengujian Fungsi Sensor Proximity Induktif Tipe LJ12A3-4-Z/BX ...... 23 

4.2.1 Deskripsi Pengujian ........................................................................ 24 

4.2.2 Daftar Alat dan Bahan Pengujian Sensor Proximity Induktif Tipe . 24 

4.2.3 Prosedur Pengujian ......................................................................... 24 

4.2.4 Data Hasil Pengujian ....................................................................... 25 

4.1.5 Analisis Data ................................................................................... 26 

BAB V ................................................................................................................... 28 

5.1 Simpulan ................................................................................................. 28 

5.2 Saran ....................................................................................................... 28 

DAFTAR PUSTAKA .......................................................................................... 30 

Lampiran 1 ............................................................................................................ 32 

Lampiran 2 ............................................................................................................ 33 

Lampiran 3 ............................................................................................................ 34 

Lampiran 4 ............................................................................................................ 44 

Lampiran 5 ............................................................................................................ 45 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

ix 
Politeknik Negeri Jakarta 

DAFTAR GAMBAR 

Gambar 2. 1 Mikrokontroler Arduino Mega ........................................................... 4 

Gambar 2. 2 Modul sensor infrared FC-51 ............................................................. 5 

Gambar 2. 3 Sensor proximity induktif tipe LJ12A3-4-Z-BX ................................ 5 

Gambar 2. 4 Sensor proximity kapasitif tipe LJC18A3-H-Z/BX ............................ 6 

Gambar 3. 1 Desain Mekanik Alat .......................................................................... 9 

Gambar 3. 2 Blok Diagram Alat ........................................................................... 10 

Gambar 3. 3 Flowchart sensor proximity sebagai pengklasifikasi sampah .......... 12 

Gambar 3. 4 Skematik Mikrokontroler ke Sensor Proximity ................................ 13 

Gambar 3. 5 Menu utama arduino IDE ................................................................. 14 

Gambar 3. 6 Menu Board Arduino ....................................................................... 15 

Gambar 3. 7 Menu Upload program pada Arduino IDE ....................................... 15 

Gambar 3. 8 Tampak atas sensor proximity pada pemilah.................................... 16 

Gambar 3. 9 Tampak bawah sensor proximity pada pemilah ............................... 16 

Gambar 3. 10 Wiring sensor proximity dengan arduino mega .............................. 17 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

x 
Politeknik Negeri Jakarta 

DAFTAR TABEL 

Tabel 3. 1 Tabel Daftar Komponen yang Digunakan pada Alat ............................. 9 

Tabel 4. 1 Daftar Alat dan Bahan Uji Sensor Proximity Kapasitif   …………….19 

Tabel 4. 2 Hasil Pengujian Sensor Proximity Kapasitif Tipe LJC18A3-H-Z/BX 

dengan Sampah Organik ....................................................................................... 20 

Tabel 4. 3 Hasil Pengujian Sensor Proximity Kapasitif Tipe LJC18A3-H-Z/BX 

dengan Sampah Anorganik ................................................................................... 21 

Tabel 4. 4 Daftar Alat dan Bahan Uji Sensor Proximity Induktif ......................... 24 

Tabel 4. 5 Hasil Pengujian Sensor Proximity Kapasitif Tipe LJ12A3-4-Z/BX 

dengan Sampah Logam ......................................................................................... 25 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

xi 
Politeknik Negeri Jakarta 

DAFTAR LAMPIRAN 

Lampiran 1 Daftar Riwayat Hidup Penulis .......................................................... L-1 

Lampiran 2 Foto Alat ........................................................................................... L-2 

Lampiran 3 Listing Program ................................................................................ L-3 

Lampiran 4 Datasheet Sensor Proximity Kapasitif LJC18A3-B-Z/BX ............. L-13 

Lampiran 5 Datasheet Sensor Proximity Induktif LJ12A3-4-Z/BX .................. L-14 

 



 

1 
Politeknik Negeri Jakarta 

BAB 1 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

 Sampah merupakan ancaman serius bagi manusia karena  sampah dapat 

menyebabkan pencemaran lingkungan. Jika pengelolaannya baik, tidak akan 

ditemukan tumpukan sampah dan pencemaran lingkungan dapat dicegah. Jenis 

limbah tertentu harus dibuang secepat mungkin, karena sampah yang terurai akan 

menghasilkan bau yang tidak sedap, masuknya bakteri, dan menyebabkan kerugian 

lainnya.. 

Tindakan daur ulang diperlukan untuk mengurangi tuumpukan sampah. 

Sampah organik dapat didaur ulang menjadi pupuk dengan melalui beberapa 

proses, sampah anorganik dapat didaur ulang menjadi produk yang memiliki nilai 

jual dengan peleburan atau sterilisasi, Sampah logam dapat diperdagangkan melalui 

proses peleburan atau didaur ulang kembali. 

Sampai saat ini, pemilahan sampah secara manual masih belum efektif 

karena awamnya masyarakat akan edukasi tentang jenis jenis sampah, hal itu dapat 

dilihat dari masih banyak masyarakat yang membuang sampah tidak sesuai dengan 

kategori sampahnya. 

Berdasarkan permasalahan tersebut, penulis memiliki ide untuk membuat 

tempat sampah otomatis yang bisa memilah sampah organik, anorganik, dan logam 

sehingga diharapkan bisa memudahkan masyarakat dalam pengelolaan sampah 

sehingga dapat mengurangi masalah penumpukan sampah yang ada di daerah 

tersebut. 

Sensor yang dapat digunakan untuk mengkategorikan jenis sampah adalah 

sensor proximity. Dengan menggunakan tiga jenis sensor proximity, yaitu sensor 

proximity kapasitif, sensor proximity induktif, dan sensor proximity infrared, maka 

sampah organik, anorganik, dan logam dapat dikategorikan sesuai jenisnya. 

Dengan latar belakang di atas maka penulis membuat laporan Tugas Akhir 

dengan Sub-judul “Implementasi Sensor Proximity pada Tempat Sampah Pemilah 

Otomatis”. 
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1.2 Rumusan Masalah 

a. Bagaimana pengaplikasian sensor sensor proximity pada tempat 

sampah pemilah otomatis 

b. Bagaimana pemrograman dan koneksi mikrokontroler ATmega2560 

agar sensor proximity dapat mengklasifikasi sampah ? 

c. Bagaimana tingkat akurasi dan error sensor proximity sebagai 

pengklasifikasi jenis sampah pada tempat sampah pemilah otomatis 

1.3 Batasan Masalah 

a. Sampah yang dapat diklasifikasi adalah sampah jenis organik, 

anorganik, dan logam 

b. Sampah diklasifikasi satu per satu 

c. Sampah organik dan anorganik diklasifikasi berdasarkan nilai 

kapasitansi yang dihasilkan dari keluaran sensor proximity kapasitif 

1.4 Tujuan 

 Merancang sebuah tempat sampah yang dapat memilah sampah organik, 

anorganik, dan logam secara otomatis untuk mencegah tercampurnya beragam jenis 

sampah didalam satu tempat 

1.5 Luaran 

1. Laporan Tugas Akhir 

2. Prototype Tempat Sampah Pemilah Otomatis 

3. Artikel Ilmiah 
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 Simpulan 

Berdasarkan Implementasi Sensor Proximity pada Prototipe Rancang 

Bangun Tempat Sampah Pemilah Sampah Organik, Anorganik, dan Logam, 

diperoleh kesimpulan sebagai berikut; 

a. Ada tiga sensor yang digunakan untuk mengklasifikasi sampah pada tempat 

sampah pemilah otomatis, yaitu sensor proximity kapasitif untuk membedakan 

sampah organic dan anorganik, proximity induktif untuk mendeteksi sampah 

logam dan modul sensor infrared yang dipasang secara berdekatan pada bagian 

tempat klasifikasi pada tempat sampah pemilah otomatis. 

b. Sensor proximity kapasitif dihubungkan dengan pin digital 40 arduino mega, 

proximity induktif dihubungkan dengan pin digital 42 arduino mega, dan modul 

sensor infrared dihubungkan dengan pin digital 44 arduino mega lalu disetting 

secara digital sehingga output dari ketiga sensor tersebut diproses agar sampah 

dapat diklasifikasi. 

c. Sensor proximity kapasitif tipe LJC18A3-H-Z/BX memiliki persentase error 

sebesar 4% dan akurasi sebesar 96,6% dari 25 percobaan terhadap sampah 

organik, Sedangkan untuk  pengujian sensor proximity kapasitif tipe LJC18A3-

H-Z/BX terhadap sampah anorganik yang dilakukan sebanyak 30 kali memiliki 

error sebesar 3,33% dan akurasi sebesai 96,67% 

Sensor proximity kapasitif tipe LJC18A3-H-Z/BX memiliki persentase error 

sebesar 5% dan akurasi sebesar 95% dari 20 percobaan terhadap sampah logam 

5.2 Saran  

Penulis mempunyai beberapa saran untuk mengatasi dan melengkapi 

beberapa kelemahan pada penelitian alat pengering pakaian, yaitu sebagai berikut: 

a. Sistem klasifikasi sampah menggunakan sensor proximity belum bisa memilah 

sampah yang berbeda jenis secara bersamaan sehingga perlu ditambahkan fungsi 

pada sistem klasifikasi agar dapat mengklasifikasi sampah secara bersamaan. 

b. Dibutuhkan sensor yang lebih sensitif untuk mendeteksi jenis sampah organik 

yang berukuran kecil dan kering. 
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c. Sensor sebaiknya diposisikan dengan tepat agar sampah dapat diklasifikasi 

dengan lebih efektif .
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FOTO ALAT 

        

Gambar L. 1 Tampak depan prototype        Gambar L.2 Tampak atas alat   

 

Gambar L.3 Tabung sampah organik, anorganik, dan logam yang ada didalam 

prototype 
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Lampiran 3 

Listing Program 

#include <Servo.h> 

#include <Wire.h> 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

 

Servo servobukatutup; 

Servo servopemilah; 

Servo servotabung; 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 20, 4); 

 

#define trigPin 48 

#define echoPin 50 

#define Relay_U 38 

 

int IRSensor = 44; 

int kapasitif = 40; 

int induktif = 42; 

int kapasitifState; 

int induktifState; 

int infraState; 

 

const int IR1 = 2; 

const int IR2 = 3; 

const int IR3 = 4; 

 

String Jenis = ""; 

void pemilah (); 

 

long durasi, jarak; 

void setup() { 
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Serial.begin(9600); 

  Serial.println("CLEARDATA"); 

  Serial.println("LABEL,Date,Time,Jenis"); 

   // put your setup code here, to run once: 

  pinMode(kapasitif, INPUT); 

  pinMode(induktif, INPUT); 

  pinMode(IRSensor, INPUT); 

  pinMode(IR1, INPUT); 

  pinMode(IR2, INPUT); 

  pinMode(IR3, INPUT); 

  pinMode(echoPin, INPUT); 

  pinMode(trigPin, OUTPUT); 

  servobukatutup.attach(5); 

  servobukatutup.write(0); 

  servopemilah.attach(6); 

  servotabung.attach(8); 

  servotabung.write(0); 

  lcd.init(); 

  lcd.backlight(); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("--------------------"); 

  lcd.setCursor(0, 1); 

  lcd.print("   Tempat  Sampah   "); 

  lcd.setCursor(0, 2); 

  lcd.print("  Pemilah Otomatis  "); 

  lcd.setCursor(0, 3); 

  lcd.print("--------------------"); 

  delay(3000); 

  lcd.clear(); 

} 

void loop() {



  L-5 

 
   

 

  // put your main code here, to run repeatedly: 

  int IR1LOGAM = digitalRead(IR1); 

  int IR2ORGANIK = digitalRead(IR2); 

  int IR3ANORGANIK = digitalRead(IR3); 

 

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

  delayMicroseconds(8); 

  digitalWrite(trigPin, HIGH); 

  delayMicroseconds(8); 

  digitalWrite(trigPin, LOW); 

  delayMicroseconds(8); 

 

  durasi = pulseIn(echoPin, HIGH); // menerima suara ultrasonic 

  jarak = (durasi / 2) / 29.1;  // mengubah durasi menjadi jarak (cm) 

    Serial.print("Jarak : "); 

    Serial.println(jarak);        // menampilkan jarak pada Serial Monitor 

    Serial.print("Katup : "); 

 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Organik   : "); 

  lcd.setCursor(0, 1); 

  lcd.print("Anorganik : "); 

  lcd.setCursor(0, 2); 

  lcd.print("Logam     : "); 

  lcd.setCursor(0, 3); 

  lcd.print("Keadaan   : "); 

 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("Organik   : "); 

  lcd.setCursor(0, 1);
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  lcd.print("Anorganik : "); 

  lcd.setCursor(0, 2); 

  lcd.print("Logam     : "); 

  lcd.setCursor(0, 3); 

  lcd.print("Keadaan   : "); 

 

  if (IR1LOGAM == LOW) 

  { 

    lcd.setCursor(12, 2); 

    lcd.print("Penuh "); 

    Serial.println("Sampah Logam Penuh"); 

  } 

  if (IR1LOGAM == HIGH) 

  { 

    lcd.setCursor(12, 2); 

    lcd.print("Kosong"); 

  } 

  if (IR2ORGANIK == LOW) 

  { 

    lcd.setCursor(12, 0); 

    lcd.print("Penuh "); 

    Serial.println("Sampah Organik Penuh"); 

  } 

  if (IR2ORGANIK == HIGH) 

  { 

    lcd.setCursor(12, 0); 

    lcd.print("Kosong"); 

  } 

  if (IR3ANORGANIK == LOW) 

  { 

    lcd.setCursor(12, 1);
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    lcd.print("Penuh "); 

    Serial.println("Sampah Anorganik Penuh"); 

  } 

  if (IR3ANORGANIK == HIGH) 

  { 

    lcd.setCursor(12, 1); 

    lcd.print("Kosong"); 

  } 

  if (IR1LOGAM == HIGH && IR2ORGANIK == HIGH && IR3ANORGANIK 

== HIGH) { 

    servobukatutup.write(0); 

    digitalWrite(Relay_U, LOW); 

  } 

  else { 

    servobukatutup.write(90); 

    digitalWrite(Relay_U, HIGH); 

    lcd.setCursor(12, 3); 

    lcd.print("OFF  "); 

  } 

  if (jarak <= 50) { 

        Serial.print("BUKA!"); 

        Serial.println(""); 

    lcd.setCursor(12, 3); 

    lcd.print("Ada  "); 

    servobukatutup.write(90); 

    delay(1000); 

  } else { 

        Serial.print("TUTUP"); 

        Serial.println(""); 

    lcd.setCursor(12, 3);
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    lcd.print("Gaada "); 

    servobukatutup.write(0); 

    delay(100); 

  } 

  delay(50); 

  int kapasitifState = digitalRead(kapasitif); // 1 = MENDETEKSI 

  delayMicroseconds(10); 

  int induktifState = digitalRead(induktif); // 0 = MENDETEKSI 

  delayMicroseconds(10); 

  int infraState = digitalRead(IRSensor); // 0 = MENDETEKSI 

  delayMicroseconds(10); 

  //  Serial.println(kapasitifState); 

  //  Serial.println(induktifState); 

  //  Serial.println(infraState); 

  if (kapasitifState == 1 && induktifState == 0 && infraState == 0 ) { 

    Jenis = "LOGAM"; 

    Serial.println("LOGAM"); 

    Serial.println( (String) "DATA,DATE,TIME," + Jenis ); 

    lcd.clear(); 

    delay(500); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("--------------------"); 

    lcd.setCursor(3, 1); 

    lcd.print("Sampah Logam"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

    lcd.print("--------------------"); 

    delay(500);
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    servobukatutup.write(90); 

    delay(1000); 

    servotabung.write(120); 

    delay(1000); 

    servopemilah.write(180); 

    delay(2000); 

    servopemilah.write(90); 

    delay(1000); 

    servotabung.write(0); 

    delay(1000); 

    servobukatutup.write(0); 

    lcd.clear(); 

  } 

  else if (kapasitifState == 0 && induktifState == 0 && infraState == 0 ) { 

    Jenis = "LOGAM"; 

    Serial.println("LOGAM"); 

    Serial.println( (String) "DATA,DATE,TIME," + Jenis ); 

    lcd.clear(); 

    delay(500); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("--------------------"); 

    lcd.setCursor(3, 1); 

    lcd.print("Sampah Logam"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

    lcd.print("--------------------"); 

    delay(500); 

    servobukatutup.write(90); 

    delay(1000); 

    servotabung.write(120);
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    delay(1000); 

    servopemilah.write(180); 

    delay(2000); 

    servopemilah.write(90); 

    delay(1000); 

    servotabung.write(0); 

    delay(1000); 

    servobukatutup.write(0); 

    lcd.clear(); 

  } 

  else if (kapasitifState == 0 && induktifState == 0 && infraState == 1 ) { 

    Jenis = "LOGAM"; 

    Serial.println("LOGAM"); 

    Serial.println( (String) "DATA,DATE,TIME," + Jenis ); 

    lcd.clear(); 

    delay(500); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("--------------------"); 

    lcd.setCursor(3, 1); 

    lcd.print("Sampah Logam"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

    lcd.print("--------------------"); 

    delay(500); 

    servobukatutup.write(90); 

    delay(1000); 

    servotabung.write(120); 

    delay(1000); 

    servopemilah.write(180); 

    delay(2000);
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    servopemilah.write(90); 

    delay(1000); 

    servotabung.write(0); 

    delay(1000); 

    servobukatutup.write(0); 

    lcd.clear(); 

  } 

  else if (kapasitifState == 1 && induktifState == 1 && infraState == 0 ) { 

    Jenis = "ORGANIK"; 

    Serial.println("ORGANIK"); 

    Serial.println( (String) "DATA,DATE,TIME," + Jenis ); 

    lcd.clear(); 

    delay(500); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("--------------------"); 

    lcd.setCursor(4, 1); 

    lcd.print("Sampah Organik"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

    lcd.print("--------------------"); 

    delay(500); 

    servobukatutup.write(90); 

    delay(500); 

    servopemilah.write(0); 

    delay(2000); 

    servopemilah.write(90); 

    delay(1000); 

    servobukatutup.write(0); 

    lcd.clear()
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  } 

  else if (kapasitifState == 0 && induktifState == 1 && infraState == 0 ) { 

    Jenis = "ANORGANIK"; 

    Serial.println("ANORGANIK"); 

    Serial.println( (String) "DATA,DATE,TIME," + Jenis ); 

    lcd.clear(); 

    delay(500); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("--------------------"); 

    lcd.setCursor(3, 1); 

    lcd.print("Sampah Anorganik"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

    lcd.print("--------------------"); 

    servobukatutup.write(90); 

    delay(1000); 

    servopemilah.write(180); 

    delay(2000); 

    servopemilah.write(90); 

    delay(1000); 

    servobukatutup.write(0); 

    lcd.clear(); 

  } 

  else { 

    Jenis = "Tidak ada sampah"; 

    Serial.println("Tidak ada sampah"); 

    Serial.println( (String) "DATA,DATE,TIME," + Jenis ); 

  } 

  delay(1000); 

}   
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