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Abstrak 
 

Sampah merupakan ancaman serius bagi manusia, karena membuang sampah 

sembarangan dapat menyebabkan pencemaran lingkungan. Tumpukan yang semakin 

meningkat tersebut tidak diimbangi dengan pengolahan yang baik maka akan muncul 

berbagai permasalahan. Sampah merupakan ancaman serius bagi manusia, karena 

membuang sampah sembarangan dapat mencemari lingkungan. Tumpukan yang tumbuh 

tidak diimbangi dengan penanganan yang baik, akan timbul masalah yang berbeda. 

Jenis sampah tertentu perlu segera dibuang karena dapat terurai sehingga menimbulkan 

bau tidak sedap, kuman dan sampah lainnya. Untuk mencegah sampah menumpuk, 

diperlukan tindakan yang disebut daur ulang, sampah organik dapat didaur ulang 

menjadi pupuk, sampah anorganik biasanya dapat didaur ulang menjadi produk yang 

sama dengan peleburan atau sterilisasi, sedangkan limbah logam dapat ditukar atau 

didaur ulang selama proses peleburan. Sampai saat ini pengklasifikasian sampah secara 

manual belum efektif karena masyarakat akan mengetahui dengan jelas jenis-jenis 

sampah, terlihat masih banyak masyarakat yang salah membuang jenis sampah. Untuk 

mengatasi hal tersebut, penulis merancang sebuah tempat sampah yang dapat memilah 

sampah organik, anorganik, dan logam secara otomatis untuk mencegah tercampurnya 

beragam jenis sampah didalam satu tempat. Metode penelitian yang digunakan adalah 

melakukan uji coba mengukur ketepatan sudut dari motor stepper sebagai penggerak 

tabung pemilah tempat sampah. Hasil dari uji coba dari percobaan tersebut adalah 

motor stepper akan bergerak stabil di kecepatan yang rendah. 

Kata kunci: Sampah, Motor Stepper, Sudut 
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Abstract 
 

Trash is a serious threat to humans, because littering can cause environmental pollution. 

The increasing pile is not balanced with good processing, various problems will arise. 

Trash is a serious threat to humans, because littering can pollute the environment. The 

growing pile is not matched with good handling, different problems will arise. Certain 

types of waste need to be disposed of immediately because they can decompose causing 

unpleasant odors, germs and other waste. To prevent waste from accumulating, an action 

called recycling is needed, organic waste can be recycled into fertilizer, inorganic waste 

can usually be recycled into the same product by smelting or sterilization, while metal 

waste can be exchanged or recycled during the smelting process. Until now, manual 

classification of waste has not been effective because people will clearly know the types 

of waste, it can be seen that there are still many people who throw away the wrong type 

of waste. To overcome this, the author designed a trash can that can sort organic, 

inorganic, and metal waste automatically to prevent the mixing of various types of waste 

in one place. The research method used is to conduct trials to measure the accuracy of 

the angle of the stepper motor as a drive for the waste sorting tube. The result of the 

experiment is that the stepper motor will move stably at low speeds. 

Key words: Trash, Stepper Motor, Angle 
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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

1.1 Latar Belakang Kegiatan 

Sampah merupakan ancaman serius bagi manusia, karena membuang sampah 

sembarangan dapat mencemari lingkungan. Tumpukan yang tumbuh tidak 

diimbangi dengan penanganan yang baik, akan timbul masalah yang berbeda. 

Jenis sampah tertentu perlu segera dibuang  karena dapat terurai sehingga 

menimbulkan bau  tidak sedap, kuman dan sampah lainnya.  

 Untuk mencegah sampah  menumpuk,  diperlukan  tindakan yang disebut 

daur ulang, sampah organik dapat didaur ulang menjadi pupuk, sampah 

anorganik biasanya dapat didaur ulang menjadi produk yang sama dengan 

peleburan atau sterilisasi, sedangkan limbah logam dapat ditukar atau didaur 

ulang selama proses peleburan. Sampai saat ini pengklasifikasian sampah secara 

manual  belum efektif karena  masyarakat akan mengetahui dengan jelas jenis-

jenis sampah, terlihat masih banyak masyarakat yang salah membuang jenis 

sampah.  

 Berdasarkan permasalahan tersebut, penulis memunculkan ide untuk 

membuat tempat sampah otomatis yang dapat memisahkan sampah organik, 

anorganik dan logam dengan harapan dapat mempermudah pengelolaan sampah. 

masalah penumpukan sampah  di daerah tersebut. 

Motor yang dapat digunakan untuk menggerakan tabung adalah motor 

stepper. Dengan menggunakan motor stepper, maka tabung penerima sampah 

dapat bergerak secara otomatis. Dengan latar belakang di atas maka penulis 

membuat laporan tugas akhir dengan sub-judul “penerapan motor stepper 

sebagai penggerak tabung penerima sampah pada tempat sampah otomatis”. 

 

1.2 Perumusan Masalah 

1. Bagaimana pemrograman mikrokontroller ATmega2560 agar 

motor stepper dapat bergerak secara otomatis ? 

2. Bagaimana wiring ATmega2560 pada motor stepper? 
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1.3 Tujuan 

 

Merancang sebuah tempat sampah yang dapat memilah sampah organik, 

anorganik, dan logam secara otomatis untuk mencegah tercampurnya 

beragam jenis sampah didalam satu tempat. 

 

1.4 Luaran 

 
1. Tempat Sampah Pemilah Otomatis 

2. Laporan Tugas Akhir
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POLITEKNIK NEGERI JAKARTA 

BAB V 

KESIMPULAN 

 

Simpulan 

Berdasarkan pembuatan motor stepper sebagai penggerak tabung penerima 

sampah pada tempat sampah otomatis kesimpulan; 

a. Hasil pengukuran sudut pada motor stepper pada kecepatan 60 RPM 

menghasilkan eror sebesar 0,67, lalu pada kecepatan 90RPM 

menghasilkan eror sebsesar 1 dan pada kecepatan 120RPM menghasilkan 

eror sebesar 3,92. 

 

Saran 

Penulis mempunyai beberapa saran untuk mengatasi dan melengkapi 

beberapa kelemahan pada penelitian alat tempat sampah oromatis, yaitu sebagai 

berikut: 

a. Motor Stepper yang digunakan haruslah yang memiliki torsi yang besar 

agar bisa memutar penggerak tabung secara maksimal. 
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LAMPIRAN 2 
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Gambar 1. Tampak Depan 

  

  

 

Gambar 3. Tampak Dalam  

 

  

Gambar 2. Tampak Atas 
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LAMPIRAN 3 

LISTING PROGRAM PENERAPAN MOTOR STEPPER SEBAGAI 

PENGGERAK TABUNG PENERIMA SAMPAH PADA TEMPAT SAMPAH 

OTOMATIS 

 

 

#include <Servo.h> 

#include <Wire.h> 

#include <LiquidCrystal_I2C.h> 

#include <Stepper.h> 

 

const int stepsPerRevolution = 67; 

 

Servo servobukatutup; 

Servo servopemilah; 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, 20, 4); 

Stepper myStepper(stepsPerRevolution, 8, 9, 10, 11); 

 

#define trigPin 30 

#define echoPin 32 

 

int IRSensor = 44;  

int kapasitif = 40; 

int induktif = 42; 

int kapasitifState; 

int induktifState; 

int infraState; 

 

void pemilah (); 

 

long durasi, jarak; 

void setup() { 

  Serial.begin(9600); 
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  // put your setup code here, to run once: 

  pinMode(echoPin, INPUT); 

  pinMode(trigPin, OUTPUT); 

  pinMode (IRSensor, INPUT); 

  pinMode (kapasitif, INPUT); 

  pinMode (induktif, INPUT); 

  servobukatutup.attach(5); 

  servopemilah.attach(6); 

//  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() { 

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

  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) 
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  Serial.print("Jarak : "); 

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

  Serial.print("Katup : "); 

 

  if (jarak <= 30) { 

    Serial.print("BUKA!"); 

    Serial.println(""); 

    servobukatutup.write(90); 

    delay(100); 

  } else { 

    Serial.println(""); 

    servobukatutup.write(0); 

    delay(100); 

  } 

  pemilah (); 

  Serial.println(""); 

  // PROGRAM AGAR TRIGGER MEMANCARKAN SUARA ULTRASONIC 

} 

 

void pemilah () { 

  int kapasitifState = digitalRead(kapasitif); 

  delayMicroseconds(10); 

  int induktifState = digitalRead(induktif); 

  delayMicroseconds(10); 

  int infraState = digitalRead(IRSensor); 

  delayMicroseconds(10); 

  //  Serial.println(kapasitifState); 

  //  Serial.println(induktifState); 

  //  Serial.println(infraState); 

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

    Serial.println("LOGAM"); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("--------------------"); 
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    lcd.setCursor(3, 1); 

    lcd.print("Sampah Logam"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

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

    delay(2000); 

    servopemilah.write(180); 

    lcd.clear(); 

  } 

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

    Serial.println("ANORGANIK"); 

    myStepper.setSpeed(120); //rpm=60 

    myStepper.step(stepsPerRevolution); 

    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("--------------------"); 

    servopemilah.write(180); 

    delay(2000); 

    myStepper.setSpeed(120); //rpm=60 

    myStepper.step(-stepsPerRevolution); 

    lcd.clear(); 

  } 

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

    Serial.println("LOGAM"); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

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

    lcd.setCursor(3, 1); 
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    lcd.print("Sampah Logam"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

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

    delay(2000); 

    lcd.clear(); 

    servopemilah.write(180); 

  } 

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

    Serial.println("ORGANIK"); 

    servobukatutup.write(90); 

    myStepper.setSpeed(120); //rpm=60 

    myStepper.step(-stepsPerRevolution); 

    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("--------------------"); 

    servopemilah.write(180); 

    delay(2000); 

    myStepper.setSpeed(120); //rpm=60 

    myStepper.step(stepsPerRevolution); 

    lcd.clear(); 

  } 

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

    Serial.println("LOGAM"); 

    myStepper.setSpeed(120); //rpm=60 

    myStepper.step(stepsPerRevolution); 

    lcd.setCursor(0, 0); 
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    lcd.print("--------------------"); 

    lcd.setCursor(3, 1); 

    lcd.print("Sampah Logam"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("Terdeteksi"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

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

    delay(2000); 

    myStepper.setSpeed(120); //rpm=60 

    myStepper.step(stepsPerRevolution); 

    lcd.clear(); 

    servopemilah.write(180); 

   } 

 else { 

    Serial.println("Tidak ada sampah"); 

    servopemilah.write(90); 

    delay(500); 

    lcd.setCursor(0, 0); 

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

    lcd.setCursor(5, 1); 

    lcd.print("BUANG SAMPAH"); 

    lcd.setCursor(5, 2); 

    lcd.print("PADA TEMPATNYA"); 

    lcd.setCursor(0, 3); 

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

    lcd.clear(); 

  } 

  delay(1000); 

} 
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LAMPIRAN 4 

Datasheet Motor Stepper NEMA17 
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