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Abstrak

Sampah merupakan salah satu masalah lingkungan yang kerap terjadi di tengah
masyarakat, masalah ini tidak hanya di desa bahkan negara maju pun tidak
terlepas dari masalah ini. Beberapa masalah seperti kebutuhan lahan tempat
pembuangan akhir (TPA) yang meningkat karena gagalnya pengelolaan sampah
secara efektif dan efisien, permasalahan kesehatan dan lingkungan seperti proses
pembakaran terbuka sehingga menimbulkan dampak buruk kepada warga sekitar
akibat asap dan bau yang menyengat,-kualitas air yang-dihasilkan pun menurun
sehingga masyarkat lebih*"banyak terserang penyakit.hal “ini memunculkan
kepedulian masyarakat.. Seperti warga desa Rawa lele kecamatanDawuan Subang
yang mendapatkan alat pembakaran sampah ramah lingungan dari- Masyarakat
Pecinta Lingkungan (MPL). Namun petugas pembuang sampah terlihat kesulitan
saat inginn'membuang sampah dikarenakan tingginya drum pembakaran sampah
yang mecapai 2,5 meter dan suhu tungku yang mencapai 700°C. Penelitian ini
tentang pembuatan prototype bucket conveyor sebagai pengankut sampai ke
tungku pembakaran. Metodologi yang digunakan adalah rancang bangun sebuah
minatur model bucket conveyor berupa belt conveyor. Penggerak bucket conveyor
menggunakan motor DC yang dilengkapi dengan sensor rotary encoder sebagai
pemonitor kecepatan,. Kontrol kecepatan bucket konveyor dikendalikan oleh
kendali PID- Hasil riset menunjukan Dengan menggunakankontroler PID yang telah
dirancang menggunakan metode Ziegler Nichols, Motor DC mampu
mempertahankan kecepatan motor dengan beban yang.berbeda-beda sesuai
dengan set point yang ditetapkan yaitu sebesar 150 rom

Kata kunci: Arduino Mega, Bucket Conveyor, Motor DC,:Sampah, Sensor Rotary
encoder, Kontrol PID

Vi
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Abstarct

Garbage is one of the environmental problems that often occurs in the community, this
problem is not only in villages but even developed countries can not be separated from
this problem. Several problems such as the increasing demand for land for final disposal
sites (TPA) due to the failure of effective and efficient waste management, health and
environmental problems such as the open burning process that has a negative impact
on local residents due to smoke and pungent odors, the'quality of the water produced
also decreases. so that more people get'sick..This raises publiciconcern. Such as the
residents of Rawa lele village, Dawuan Subang sub-district “who received
environmentally friendly waste incineration equipment from the Community of
Environmental Lovers (MPL). However, the garbage disposal officers seemed.tothave
difficulty when they.wanted to dispose of the garbage.due to the height of the garbage
burning drum which reached 2.5:meters and the furnace temperature reached 7000C.
This research’is about making a prototype bucket conveyor as a carrier to the furnace.
The methodology used is the design of a miniature bucket conveyor model in the form
of a belt conveyor. The actuator of the bucket conveyor uses a DC motor equipped with
a rotary encoder sensor as a speed monitor. Conveyor bucket ispeed control is
controlled by PID control. The results of the research show thatby using a PID controller
that has been designed using the Ziegler Nichols method, the DC motor is able to
maintain the speed of the motor with different loads according to the set point, which
is 150 rpom.

Keywords: Arduino Mega, Bucket Conveyor, Motor DC, Sampah, Sensor Rotary
encoder, Kontrol PID
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