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Delyza Rahmania 

      RANCANG BANGUN SISTEM PENYORTIR SAMPAH BERBASIS 

INTERNET OF THINGS (IOT) MENGGUNAKAN APLIKASI ANDROID 

“PERANCANGAN SISTEM ALAT PENYORTIR SAMPAH 

MENGGUNAKAN ARDUINO ATMEGA2560 DAN ESP8266” 

ABSTRAK 

Sampah adalah material sisa buangan dari suatu produk atau barang yang sudah 

tidak digunakan kembali. Sampah memiliki banyak jenis, maka dari itu sampah perlu di 

pisah untuk membedakan sampah berbahaya atau sampah yang bisa di daur ulang. 

Dengan banyaknya sampah ini, diperlukan tempat pembuangan yaitu tempat sampah. 

Tempat sampah berfungsi sebagai pembuangan sampah sementara. Dari adanya tempat 

sampah, masyarakat akan terbantu untuk menciptakan lingkungan sekitar yang bersih. 

Selain untuk membantu masyarakat, tempat sampah yang sesuai dengan jenisnya akan 

membantu pekerjaan petugas kebersihan. Untuk mempermudah dalam memilah sampah, 

maka pada tugas akhir akan dibangun sebuah penyortir sampah berbasis IoT. Alat ini 

dirancang menggunakan Arduino ATMega2560 sebagai mikrokontroler dan NodeMCU 

ESP2866 sebagai kendalinya dengan terhubung pada firebase. Alat ini terdiri dari sensor 

ultrasonik, sensor proximity, motor servo dan LCD. Sedangkan untuk pengujian penyortir 

sampah menggunakan 3 jenis sampah yaitu sampah organik, sampah non-organik, dan 

sampah logam. Sistem penyortir ini dirancang dengan sensor ultrasonik1 sebagai 

pendeteksi jarak untuk memutar motor servo1 yang mengontrol tutup tempat sampah 

dengan jarak ≤ 15cm. Kemudian sampah di letakan pada penyortir1 yang akan dibaca oleh 

sensor proximity induktif dan sensor infrared1 untuk mendeteksi sampah logam. Jika 

terdeteksi non-logam, sampah masuk ke penyortir2. Pada penyortir2, terdapat sensor 

proximity kapasitif dan infrared2 untuk mendeteksi sampah organik dan non-organik. Dari 

masing-masing tempat sampah, terdapat 3 sensor ultrasonik untuk memonitoring 

ketinggian dengan jarak ≥ 28cm dari sampah. 

 

Kata kunci: tempat sampah, Arduino ATMega 2560, NodeMCU esp8266, 

proximity, motor servo, infrared   
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      DESIGN AND BUILD OF WASTE SYSTEM BASED ON INTERNET 

OF THINGS (IOT) WITH ANDROID APPLICATION 

“DESIGNING SYSTEM OF WASTE SORTER USING ARDUINO 

ATMEGA2560 AND ESP8266” 

ABSTRACT 

Garbage is the residual waste material from a product or item that is not reused. 

Garbage has many types, therefore waste needs to be separated to distinguish between 

hazardous waste or waste that can be recycled. With this amount of waste, a landfill is 

needed, namely a trash can. The trash can works as temporary garbage disposal. From the 

trash can, the community will be helped to create a clean environment. In addition to 

helping the community, trash bins according to their type will help the cleaners work. To 

make it easier to sort waste, in the final project, an IoT-based waste sorter will be built. 

This tool is designed using Arduino ATMega2560 as a microcontroller and NodeMCU 

ESP2866 as control by connecting to firebase. This tool consists of ultrasonic sensors, 

proximity sensors, servo motors, and LCDs. As for testing the waste sorter using 3 types of 

waste, namely organic waste, non-organic waste, and metal waste. This sorter system is 

designed with an ultrasonic sensor1 as a distance detector to rotate the servo motor1 which 

controls the trash can at a distance of ≤ 15cm. Then the garbage is placed on the separator1 

which will be read by the inductive proximity sensor and infrared1 sensor to detect metal 

waste. If non-metallic is detected, the garbage goes to sorter2. In the separator, there are 

capacitive proximity sensors and infrared2 to detect organic and non-organic waste. From 

each trash can, there are 3 ultrasonic sensors to monitor full waste at a distance of  ≥ 28cm 

from the trash. 

 

Keywords: trash can, Arduino ATMega 2560, NodeMCU esp8266, proximity, servo 

motor, infrared  
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Sampah merupakan material sisa buangan dari suatu produk atau barang 

yang sudah tidak digunakan kembali dan  berakhir dipembuangan. Pada setiap 

harinya masyarakat dapat menghasilkan banyak sampah yang berasal dari industri 

ataupun sampah rumah tangga. Apabila sampah tidak dikelola dengan baik dapat 

menimbulkan pencemaran bagi lingkungan sekitar seperti banjir dan polusi udara. 

Adapun jenis-jenis sampah, antara lain sampah organik, non-organik dan 

berbahaya. Sampah biasanya tidak terbuang secara bersamaan, karena terdapat 

sampah yang bisa didaur ulang ataupun tidak dapat didaur ulang. Untuk 

meminimalisir sampah ini, diperlukan tempat sampah sebagai media penampung 

sampah secara sementara. 

Saat ini, sudah banyak tempat sampah yang terbagi sesuai jenis sampah, 

seperti tempat sampah warna hijau untuk organik, warna kuning untuk non-organik 

dan warna merah untuk logam. Namun sebagian besar dari masyarakat masih 

kurang memperhatikan jenis sampah yang akan dibuang. Hal ini yang 

menyebabkan kondisi sampah masih ada yang tercampur ataupun terbuang 

sembarangan dan menyebabkan pencemaran lingkungan. Selain itu, dapat 

mempersulit kinerja petugas kebersihan pada saat melakukan pembuangan sampah. 

Seiring berkembangnya teknologi di bidang telekomunikasi maka 

didapatkannya solusi untuk mengatasi permasalah tersebut, yaitu sebuah sistem 

penyortir sampah berbasis Internet of Things (IoT) yang terhubung dengan jaringan 

internet melalui mikrokontroler. Sistem ini juga menggunakan aplikasi Android 

sebagai sarana tatap muka untuk memudahkan penyortiran dan monitoring secara 

realtime. 

Untuk mempermudah dalam membuang jenis-jenis sampah, dibutuhkan 

suatu sistem yang dapat membantu memilah dan memonitoring sampah secara 

otomatis. Sistem ini bekerja dengan bantuan sensor proximity induktif  untuk 

mendeteksi sampah logam, sensor proximity kapasitif  untuk mendeteksi sampah 

organik dan non-organik, sensor ultrasonik untuk membantu memonitoring tempat 

sampah penuh. Selain itu, terdapat beberapa komponen seperti motor servo untuk 
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membantu pemilahan sampah dan membuka tempat sampah, lalu LCD I2C untuk 

membaca hasil sensor. Alat ini dapat bekerja secara otomatis dengan bantuan 

aplikasi yang ter-install pada smartphone pengguna. 

Berdasarkan permasalah diatas maka, didapatkan judul tugas akhir 

“Rancang Bangun Sistem Penyortir Sampah Berbasis Internet Of Things (Iot) 

Menggunakan Aplikasi Android.” Penyortir sampah dapat dilakukan secara 

otomatis dan wireless melalui perintah yang dihubungkan dengan aplikasi. Selain 

itu, dapat memonitoring sampah dan mendapatkan notifikasi jika sampah sudah 

penuh. 

1.2 Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang diuraikan di atas, maka permasalahan yang 

akan dibahas dalam tugas akhir ini adalah sebagai berikut : 

1. Bagaimana cara merancang sistem penyortir sampah berbasis IoT 

menggunakan mikrokontroler pada Arduino ATMega 2560 dan NodeMCU 

ESP 8266 ? 

2. Bagaimana melakukan pengujian sensor proximity kapasitif dan induktif untuk 

memilah sampah logam, organik dan non-organik? 

1.3 Tujuan 

Tujuan dari pembuatan tugas akhir ini adalah : 

1. Mampu melakukan perancangan sistem mikrokontroler untuk sistem penyortir 

sampah berbasis IoT. 

2. Mampu melakukan pengujian sensor proximity kapasitif dan induktif untuk 

memilah sampah logam, organik dan non-organik. 

1.4 Luaran 

Luaran dari tugas akhir ini adalah. 

1. Alat dengan judul “Rancang Bangun Sistem Penyortir Sampah Berbasis 

Internet of Thing (IoT) Menggunakan Aplikasi Android”. 

2. Laporan tugas akhir mengenai “Rancang Bangun Sistem Penyortir Sampah 

Berbasis Internet of Thing (IoT) Menggunakan Aplikasi Android”. 

3. Jurnal mengenai “Rancang Bangun Sistem Penyortir Sampah Berbasis Internet 

of Thing (IoT) Menggunakan Aplikasi Android”. 
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BAB V 

PENUTUP 

5.1 Simpulan 

Berdasarkan pembuatan dan pengujian alat dapat disimpulkan bahwa : 

1. Perancangan mikrokontroler dimulai dari tutup tempat sampah yang 

dibantu dengan sensor ultrasonik untuk mendeteksi objek dengan jarak ≤ 

15cm dan bergerak menggunakan motor servo dari sudut 0° sampai 180°. 

Pada bagian penyortir sampah menggunakan sensor proximity dan 

infrared sebagai pendeteksi jenis sampah. Sensor proximity akan 

mendeteksi sampah dengan jarak sekitar 1mm-3mm. Pada masing-

masing tempat sampah terdapat sensor ultrasonik untuk memonitoring 

sampah penuh dengan jarak ≥ 28cm. Pada Arduino ATmega terhubung 

oleh semua sensor dan catu daya sedangkan esp8266 terhubung dengan 

internet untuk mengirim data ke firebase. 

2. Pengujian sensor pada penyortir pertama dan kedua berjalan cukup baik. 

Pengujian dilakukan dengan 3 sampel sampah yaitu logam, organik non-

organik. Pada penyortir pertama melakukan pengujian, jika nilai sensor 

proximity induktif = 1; dan infrared1 = 0; maka terdeteksi sampah logam. 

Sebaliknya, jika nilai sensor proximity induktif = 0 dan infrared1 = 1; 

maka terdeteksi sampah non-logam. Pada penyortir kedua, jika nilai 

sensor proximity kapasitif = 1; dan infrared2 = 0; maka terdeteksi sampah 

organik. Sebaliknya, jika nilai sensor proximity kapasitif = 0; dan 

infrared2 = 1; maka terdeteksi sampah non-organik.  

5.2 Saran  

Dalam mengerjakan tugas akhir ini sebaiknya lebih diperhatikan dalam 

penyambungan kabel. Hal ini karena terdapat beberapa sensor yang ditempatkan 

diluar box cashing, menyebabkan banyaknya jumper yang memungkinkan 

kesalahan dalam penyambungan jumper.
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LAMPIRAN 

Lampiran Source Code Arduiono IDE 

#include <Servo.h>  

#include <ArduinoJson.h>  

#include <LiquidCrystal_I2C.h> //library dari lcd I2C 

 

int data1;  

int data2;  

int data3;  

int data4;  

int t1 = 0; 

 

#define MAXT 38 

int lcdColumns = 16; 

int lcdRows = 2;  

 

Servo motorServo1;  

Servo motorServo2;  

 

LiquidCrystal_I2C lcd(0x27, lcdColumns, lcdRows);  

 

int trigPin1=3; 

int echoPin1=2; 

 

int trigPin2=5; 

int echoPin2=4; 

 

int trigPin3=7; 

int echoPin3=6; 

 

int trigPin4=9; 

int echoPin4=8; 

 

int irNonOrganik=22; //kapasitif 

int irOLogam=23; //induktif 

 

int pinServo1=10; //organik 

int pinServo2=11; //logam 

 

int pinInduktif =A0; //Induktif 

int pinKapasitif=A1; //Kapasitif 

 

 

long duration, distance; 

boolean 

status1=false,status2=false,status3=false,status4=false; 

int data5=0; 

 

void setup() { 

  Serial.begin(115200); 

 

  lcd.init(); 

  lcd.backlight(); 

  lcd.setCursor(0, 0); 

  lcd.print("  Tempat Sampah "); 

  lcd.setCursor(0, 1); 
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  lcd.print("    Otomatis    ");    

     

  Serial1.begin(9600); 

  delay(1000); 

   

  pinMode(trigPin1, OUTPUT); 

  pinMode(echoPin1, INPUT); 

  pinMode(trigPin2, OUTPUT); 

  pinMode(echoPin2, INPUT); 

  pinMode(trigPin3, OUTPUT); 

  pinMode(echoPin3, INPUT); 

  pinMode(trigPin4, OUTPUT); 

  pinMode(echoPin4, INPUT); 

 

  pinMode(irNonOrganik,INPUT_PULLUP); 

  pinMode(irOLogam,INPUT_PULLUP); 

 

  pinMode(pinInduktif,INPUT_PULLUP); 

  pinMode(pinKapasitif,INPUT_PULLUP); 

     

  motorServo1.attach(pinServo1);   

  motorServo1.write(90); 

  delay(1000); 

  motorServo2.attach(pinServo2);   

  motorServo2.write(90);  

  delay(1000); 

    

} 

 

void SonarSensor(int trigPin,int echoPin) 

{ 

digitalWrite(trigPin, LOW); 

delayMicroseconds(2); 

digitalWrite(trigPin, HIGH); 

delayMicroseconds(10); 

digitalWrite(trigPin, LOW); 

duration = pulseIn(echoPin, HIGH); 

distance = (duration/2) / 29.1; 

 

} 

 

void loop() { 

 

  StaticJsonBuffer<1000> jsonBuffer; 

  JsonObject& data = jsonBuffer.createObject(); 

 

  SonarSensor(trigPin1, echoPin1); 

  data1=distance; 

  delay(100); 

 

  SonarSensor(trigPin2, echoPin2); 

  data2=distance;  

  delay(100); 

    

  SonarSensor(trigPin3, echoPin3); 

  data3=distance; 

  delay(100); 

   

  SonarSensor(trigPin4, echoPin4);   
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  data4=distance; 

  delay(100); 

 

  data["data1"] = data1; 

  data["data2"] = data2;  

  data["data3"] = data3;  

  data["data4"] = data4;  

  data["data5"] = data5;  

 

  data.printTo(Serial1); 

  jsonBuffer.clear(); 

 

  int Data2 = MAXT-data2; 

  int Data3 = MAXT-data3; 

  int Data4 = MAXT-data4; 

 

  if(Data2<=0) Data2=0; 

  if(Data3<=0) Data3=0; 

  if(Data4<=0) Data4=0; 

           

  int Pdata2=map(Data2,0,MAXT,0,100); 

  Serial.print ("Jarak Sampah Nonorganik : "); 

  Serial.println(Pdata2); 

  int Pdata3=map(Data3,0,MAXT,0,100); 

  Serial.print ("Jarak Sampah Logam : "); 

  Serial.println(Pdata3); 

  int Pdata4=map(Data4,0,MAXT,0,100); 

  Serial.print ("Jarak Sampah Organik : "); 

  Serial.println(Pdata4); 

 

 

  if(Pdata2>80){ 

    t1 = 1; 

    status1=true; 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("   Info Penuh   "); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print("   Nonorganik   ");  

    delay(1000);  

  }else status1=false; 

  if(Pdata3>80){ 

    t1 = 1; 

    status2=true;     

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("   Info Penuh   "); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print("     Logam      ");    

    delay(1000);         

  }else status2=false; 

  if(Pdata4>80){ 

    t1 = 1; 

    status3=true;     

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("   Info Penuh   "); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print("    Organik     "); 

    delay(1000);           

  }else status3=false;   

  if(data1<=15 && t1 == 0){ 
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    status4=true;     

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("  Tutup Tempat  "); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print(" Sampah Terbuka "); 

    data5=1;  

    delay(1000);              

  }else{ 

    status4=false; 

    data5=0; 

    t1 = 0; 

  } 

 

  if(!status1 || !status2 || !status3 || !status4 ){ 

    lcd.setCursor(0, 0); 

    lcd.print("                "); 

    lcd.setCursor(0, 1); 

    lcd.print("                ");      

  } 

 

 

  int ir2=digitalRead(irNonOrganik);//2 

  int ir1=digitalRead(irOLogam);//1 

  int logam=digitalRead(pinInduktif);//1 

  int nonorganik=digitalRead(pinKapasitif);//2 

 

 

  if (ir1 == LOW) { 

    if (logam == 1) 

    { 

      Serial.println ("Terdeteksi Sampah Logam"); 

      lcd.backlight(); 

      lcd.setCursor(3, 0); 

      lcd.print("Terdeteksi"); 

      lcd.setCursor(2, 1); 

      lcd.print ("Sampah Logam"); 

      delay (1500); 

      motorServo2.write(180); 

      delay(1500); 

      motorServo2.write(90); 

      delay(1000); 

      lcd.clear(); 

    } 

    else 

    { 

      Serial.println ("Terdeteksi Sampah Non-logam"); 

      lcd.backlight(); 

      lcd.setCursor(3, 0); 

      lcd.print("Terdeteksi"); 

      lcd.setCursor(1, 1); 

      lcd.print ("Sampah NoLogam"); 

      delay (1500); 

      lcd.clear(); 

      motorServo2.write(0); 

      delay(1500); 

      motorServo2.write(90); 

      delay(1000); 

      lcd.clear(); 

    } 
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  } 

  else { 

    lcd.clear(); 

  }   

 

 

  if (ir2 == LOW)  

    if (nonorganik == 1) 

    { 

      Serial.println ("Terdeteksi Sampah NonOrganik"); 

      lcd.backlight(); 

      lcd.setCursor(3, 0); 

      lcd.print("Terdeteksi"); 

      lcd.setCursor(0, 1); 

      lcd.print ("Sampah Noorganik"); 

      delay (1500); 

      motorServo1.write(0); 

      delay(1500); 

      motorServo1.write(90); 

      delay(1000); 

      lcd.clear(); 

    } 

    else 

    { 

      Serial.println ("Terdeteksi Sampah Non-organik"); 

      lcd.backlight(); 

      lcd.setCursor(3, 0); 

      lcd.print("Terdeteksi"); 

      lcd.setCursor(1, 1); 

      lcd.print ("Sampah Organik"); 

      delay (1500); 

      motorServo1.write(180); 

      delay(1500); 

      motorServo1.write(90); 

      delay(1000); 

      lcd.clear(); 

    } 

  else { 

    lcd.clear(); 

  }       

  Serial.println(""); 

     

  delay(1000); 

} 
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Lampiran Source Code NodeMCU ESP2866 

#include <SoftwareSerial.h>  

#include <ArduinoJson.h>  

#include <FirebaseESP8266.h>  

#include <ESP8266WiFi.h>  

#include <Servo.h>  

 

Servo motorServo;  

 

SoftwareSerial nodemcu(D5, D6);  

const int pinServo=D7;  

 

#define MAXT 50 

#define WIFI_SSID "delyzarhmn"  

#define WIFI_PASSWORD "delijaxxx"  

#define FIREBASE_HOST "smartrb-18b92-default-

rtdb.firebaseio.com"  

#define FIREBASE_AUTH 

"RmKxdHoSggnBj4FYBvzywW9FcpkCoSgMeiEUe0wr"  

 

FirebaseData firebaseData; 

 

const int pinLed=D4; 

 

bool isOpen; 

bool statusOpen=false; 

 

void setup() { 

    Serial.begin(115200);  

  nodemcu.begin(9600); 

  while (!Serial) continue; 

 

  motorServo.attach(pinServo); 

  motorServo.write(0); 

  delay(1000);  

 

  pinMode(pinLed,OUTPUT); 

  digitalWrite(pinLed,HIGH); 

   

 

  WiFi.begin(WIFI_SSID, WIFI_PASSWORD); 

  Serial.print("Connecting to Wi-Fi"); 

  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) 

  { 

    Serial.print("."); 

    delay(300); 

  } 

  Serial.println(); 

  Serial.print("Connected with IP: "); 

  Serial.println(WiFi.localIP()); 

  Serial.println(); 

  Firebase.begin(FIREBASE_HOST, FIREBASE_AUTH); 

  Firebase.reconnectWiFi(true); 

  firebaseData.setBSSLBufferSize(1024, 1024); 

  firebaseData.setResponseSize(1024); 

  delay(250); 

  Firebase.setInt(firebaseData, "/tutupsampah",0);   
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  digitalWrite(pinLed,LOW); 

   

} 

 

void loop() { 

   

  StaticJsonBuffer<1000> jsonBuffer; 

  JsonObject& data = jsonBuffer.parseObject(nodemcu); 

 

  if (data == JsonObject::invalid()) { 

    //Serial.println("Invalid Json Object"); 

    jsonBuffer.clear(); 

    return; 

  } 

 

  int data1 = data["data1"]; 

  int data2 = data["data2"]; 

  int data3 = data["data3"]; 

  int data4 = data["data4"]; 

  int data5 = data["data5"]; 

 

  int Data2 = MAXT-data2; 

  int Data3 = MAXT-data3; 

  int Data4 = MAXT-data4; 

 

  if(Data2<=0) Data2=0; 

  if(Data3<=0) Data3=0; 

  if(Data4<=0) Data4=0; 

 

  int Pdata2=map(Data2,0,MAXT,0,100); 

  int Pdata3=map(Data3,0,MAXT,0,100); 

  int Pdata4=map(Data4,0,MAXT,0,100); 

 

  Serial.print("nonorganik="); 

  Serial.println(Pdata2); 

  Serial.print("logam     =");   

  Serial.println(Pdata3); 

  Serial.print("organik   =");   

  Serial.println(Pdata4); 

  Serial.println("------------------------"); 

 

  Firebase.setInt(firebaseData, "/nonorganik",Pdata2);   

  Firebase.setInt(firebaseData, "/logam",Pdata3);   

  Firebase.setInt(firebaseData, "/organik",Pdata4);   

 

  if(data5){ 

        motorServo.write(180); 

        delay(1000); 

        motorServo.write(0); 

        delay(1000);           

  } 

  if (Firebase.getInt(firebaseData, "/tutupsampah")) 

  { 

    isOpen = firebaseData.intData(); 

     

    if(isOpen){ 

      if(!statusOpen){ 

        Serial.println(" terbuka"); 

        motorServo.write(180); 
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        delay(1000);         

      } 

      statusOpen=true; 

    } else { 

      if(statusOpen){ 

        Serial.println(" Tertutup"); 

        motorServo.write(0); 

        delay(1000);         

      }       

      statusOpen=false;       

    } 

  }   

  delay(1000); 

} 
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Lampiran Rangkaian Wiring Skematik Keseluruhan 
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Lampiran Skematik Rangkaian Catu Daya 
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Lampiran Desain Cashing Box 
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Lampiran Datasheet Komponen 

a) Datasheet Arduino ATmega 2560 
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b) Datasheet NodeMCU ESP8266 
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c) Datasheet Sensor Infrared 
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d) Datasheet proximity 
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Lampiran Dokumentasi Kegiatan 

  

Pengukuran Output Power Supply  Penyolderan Sensor Proximity 

 

 

   

Pembuatan Power Supply  Pembuatan Cashing Box 
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Pemasangan Jumper ke Mikrokontroler 

 


