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Analisis Sensor Proximity Induktif Pada Sistem Pemilah Limbah Logam dan
Non Logam Secara Otomatis Berbasis Firebase Cloud Messaging
Abstrak

Perkembangan yang pesat dalam bidang industrizmengakibatkan dampak yang
signifikan bagi kehidupan manusia..Salah satunya adalah banyaknya berbagai jenis
Industri baru yang menyebabkan meningkatnya volume limbah industri dari
berbagai sektor. Oleh karena itu, perlu adanyapengelolaan limbah yang baik
dengan menggunakan sistem pemilahlimbah logam dan non logam secara otomatis
agar limbah yang ada di Industri dapat terkelola dengan baik. Alat ini menggunakan
Sensor Proximity Induktif sebagai pendeteksi limbah logam untuk menggerakan
Motor Servo sebagai pemilah. Agar pemilahan limbah dapat terlaksana dengan baik
maka Sensor Proximity Induktif yang digunakan harus dilakukan pengujian dan
analisis terlebih dahulu. Analisis ini bertujuan-untuk menguji Kinerja sensor
Proximity Induktif yang digunakan dalam Sistem Pemilah Limbah Logam dan Non
Logam Secara Otomatis Berbasis Firebase Web Cloud Messaging. Pada
pengujiannya sensor akan diuji coba menggunakan beberapa parameter presentase
kecepatan motor yaitu pada kecepatan 100%, 75%, 50% dan 25% untuk mengetahui
kecepatan yang tepat agar Sensor Proximity Induktif dapat bekerja secara
maksimal. ‘Berdasarkan pada hasil” pengujian sensor didapatkan 4 presentase
keberhasilan " pada pendeteksian sensor yaitu kecepatan motor 100% dengan
presentase keberhasilan sebesar 75%, kecepatan motor 75% dengan presentase
keberhasilan 85%, kecepatan motor 50% dengan presentase keberhasilan 100% dan
kecepatan motor 25% dengan.presentase keberhasilan 100%. Berdasarkan pada
hasil pengujian sensor maka kecepatan‘motor-yang.tepat-agar'sensor dapat bekerja
secara maksimal adalah pada kecepatan 50% karena presentase pendeteksian sensor
sebesar 100%.

Kata kunci: Limbah, Sensor proximity induktif, sensor ultrasonic HC-SR04, Motor Servo,

Konveyor
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Analysis of Inductive Proximity Sensor in an Automatic Metal and Non-Metal

Waste Sorting System Based on Firebase Cloud Messaging.
Abstract:

The rapid development in the industrial sector has led to significant impacts on
human life. One of these“impacts is the emergence of various new ‘industries,
resulting in an increased volume of industrial, waste across different sectors.
Therefore, there is @ need for.effective waste management. through an automated
metal and non-metal waste sorting system to ensure proper handling.of industrial
waste. /This system employs an Inductive Proximity Sensor for metal waste
detection, triggering a Servo Motor for sorting. To ensure successful waste sorting,
a thorough testing and analysis of the Inductive Proximity Sensor's performance
are essential. The analysis aims to evaluate the sensor's functionality in the
Automated Metal and Non-Metal Waste Sorting System based on Firebase Web
Cloud Messaging. During the testing phase, the sensor-will be examined under
various motor speed parameters: 100%, 75%, 50%, and-25%, to determine the
optimal speed at which the Inductive Proximity Sensor can operate maximally.
Based on the test results, four success percentages were obtained for sensor
detection: 75% success rate at 100% motor speed; 85% success rate at 75% motor
speed, 100% success rate at 50% motor speed, and 100% success rate at 25% motor
speed.Conclusively, the appropriate motor speed for optimal sensor performance
Is at 50%, as it achieved a 100% success rate in sensor detection based on the test
results.

Keywords: Waste, Inductive Proximity.Sensor, HC-SR04 Ultrasonic Sensor, Servo Motor,

Conveyor
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Perkembangan yang pesat dalam bidang industri mengakibatkan dampak
yang signifikan bagi kehidupan manusia. Salah satunya adalah banyaknya
berbagai jenis industri _baru yang menyebabkan meningkatnya volume
limbah industri‘dari berbagai sektor. Limbah merupakan barang sisa yang
sudah tidak terpakai akibat dari suatu kegiatan proses produksi. Limbah
seringkali membuat dampak yang buruk bagi lingkungan. Oleh sebab itu,
limbah harus dikelola dengan baik agar tidak mencemari lingkungan. Ada
beberapa jenis Jdimbah.yang-sering digunakan pada dunia industri yaitu
limbah cair, padat, Gas, Organik, Anorganik, dan Limbah B3.

Pada industri otomotif limbah_yang banyak digunakan adalah limbah
padat yaitu logam dan non logam..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 (Sahfira et al., 2021).
Logam sering digunakan untuk komponen mobil, motor dan kendaraan
lainnya. Pada pengelolaan limbah:logam dirindustri biasanya menggunakan
conveyor untuk pengelolaan limbah secara otomatis agar pembuangan lebih
efektif. Namun, untuk limbah non logam.itu sendiri harus dikelola secara
manual yang mengakibatkan mengurangi efektivitas waktu produksi. Oleh
Karena itu, harus dibuat sebuah alat pemilah agar limbah non logam dapat
terpilah secara~otomatis melalui- conveyor agar tidak memakan-waktu
produksi.

Alat pemilah limbah ini terdiri dari 2 motor yaitu motor DC yang
berfungsi menggerakan conveyor dan motor servo sebagai penggerak pada
pemilah limbah yang akan aktif apabila sensor mendeteksi keberadaan
limbah logam. Alat ini berfungsi untuk memilah antara limbah logam dan
non logam secara otomatis menggunakan sensor proximity induktif. Sensor

tersebut berfungsi untuk mendeteksi adanya limbah logam yang melewari



eyeyer 1abap yiuyalijod ujzi eduey

L
v
m
=]
Q
=
2.
T
o
=
=
Q.
o
=
3
(]
-
c
Q
=
o
=
=
(1]
T
(1]
S
~
=]
Q
o
3
<
o
>
Q
s
]
e
Q
=
o
o
-
m
=
=
=
=
(]
Q
1]
=
—
o
=
o
=
-
o

N
Qoo
= Py
o -
- Q
Qc s
353
- =
=K
3 a3
= o
c
235
o =
= =
5 a7
3 =7
3 3
a =
=
338
e s
o
g8
3 S
S 8 &
A< B
o s
o
& T
e s 3
o [
S =
o Y
8 - |
c °
w m
[ =
cZE
c 8
= 3
5ES
S o<
S o
P —4
€90 3
= x5
ol
2. ©
o
s 2
o —3
3 £
5 5
©
z 8
o
= 3
5
T B
° -3
= £
E 7
o
-
=
=
=
=
]
g
c
o
=
N
o
s
o
=
w
' —
o
e
s
3
Y
w
=
Y
=2

=
)
=
o]
T
(s
o

=
)
=
0
©
-+
o
=
*’
o
2
;.
o
r
E.
x
<
®
Q
D
-
A
o
x
m
q
-~
(Y

-
o
o
=
o
=

Q
=
[}
=

Q
=
-3

°
w
[}
o
o

a
o
=]
o
-~
o
c
w
L
c
=
 —
=
=
o

<
o
-
=
=
3,
-
o
=

T
o
3
[}
=
n
o
3
-~
[
3
=~
o
=
o
o
3
=
o
=

<
[}
o
c
-
==
o
=
%)
c
3
o
[}
-

a.
b.

a.

konveyor dan akan menggerakan motor servo untuk membuang limbah
logam pada wadah pembuangan logam. Jika sensor tidak mendeteksi adanya
limbah logam maka motor servo tidak akan bergerak dan limbah akan
terbuang ke wadah pembuangan non logam. Wadah pembuangan ini akan
dimonitoring oleh sensor ultrasonik.yang akan-memberikan pemberitahuan
apabila wadah sudah penuh:"Oleh karena itu, pemilihan‘sensor pada alat ini
harus tepat agar alat‘pemilah limbah ini berfungsi dengan baik.

Berdasarkan permasalahan di atas; pada tugas akhir ini penulis.akan
membuat analisis sensor proximity induktif pada sistem pemilah limbah
logam dan non logam pada conveyor secara otomatis menggunakan sensor
proximity induktif terintegerasi dengan web cloud yang berjudul “Analisis
Sensor Proximity Induktif pada Sistem Pemilah Limbah Logam dan Non
Logam Secara Otomatis. Berbasis Firebase Cloud Messaging . Alat ini
berfungsi sebagai pemilah limbah logam dan non logam secara otomatis
pada conveyor agar limbah non logam terkelola dengan baik. Alat ini juga
terhubung dengan firebase web cloud yang akan: memberikan
pemberitahuan apabila wadah penyimpanan limbah legam dan non logam
sudah penuh.

1.2 Perumusan Masalah
Berdasarkan dari latar belakang, maka didapatkan suatu permasalahan sebagai
berikut:

Bagaimana sensor Proximity Induktif efektif untuk mendeteksi logam
Bagaimana . kecepatan konveyor dapat mempengaruhi Kinerja..sensor
Proximity Induktif

Bagaimana sensor ultrasonik HC-SR04 mampu mendeteksi jarak

penyimpanan limbah

1.3 Batasan Masalah

Batasan masalah dalam penelitian ini sebagai berikut:

Proses pemilahan tidak dapat dilakukan apabila jarak objek satu dengan

yang lainnya kurang dari 5 cm



b. Tinggi objek maksimal 1 cm karena jarak deteksi sensor hanya 8mm
c. Tidak membahas analisis beban motor ketika objek melewati konveyor
d. Hanya terdapat 1 sensor sehingga jarak deteksi terbatas

= o
v
=
a]
T
v

1.4 Tujuan

erja sensor Pro [y

adap kin
04 dal kasi jarak
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5.2 Saran
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BAB V
KESIMPULAN

5.1 Kesimpulan
Berdasarkan perancangan, percobaan, serta analisis data yang telah dilakukan

dapat disimpulkan bahwa:

Sensor Proximity Induktif memiliki presentese keberhasilan 100%
dalam mendeteksi logam jika kecepatan Motor DC sebesar50%
KinerjaSensor Proximity Induktif lebih maksimal jika kecepatan Motor
DC'sebesar 50% karena memiliki presentase keberhasilan deteksi sensor
sebesar 100% dibandingkan dengan kecepatan Motor DC:100% yang
hanya memiliki 75% presentase keberhasilan

Sensor Ultrasonik HC-SR04 1 memiliki nilai error sebesar 1,26 % saat
Up Test dan 2,34% saat Down Test, sedangkan Sensor Ultrasonik HC-
SR04 memiliki nilai error sebesar 1,4% saat Up Test dan 3,9% saat
Down Test

Saran untuk hasil penelitian Analisis Sensor Proximity Induktif Pada Pemilah

Limbah Logam dan Non Logam-Berbasis-Firebase Webcloud Messaging :

Pastikan torsi pada motor DC pada konveyor mampu mengangkut
beban limbah.

Penggunaan 2 sensor Proximity Induktif pada pendeteksi logam
Penyimpanan limbah 1 dan 2 harus diberi pembatas yang lebih tinggi
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delay(500); // Delay untuk stabilitas program

¥
#include <Arduino.h>
#if defined(ESP32)

#include <WiFi.h>
#elif defined(ESP8266)

#include <ESP8266WiFi:h>
#endif
#include <Firebase _ESP_Client.h>
#include <addons/TokenHelper.h>
#include <addons/RTDBHelper.h>

#define WIFI_SSID “realme 7i*

#define WIFI_PASSWORD "87654321"

#define AP1_KEY "AlzaSyAePIKDMnmhP9sdf9ithmYUuvMgY 6SISPO"!
#define DATABASE_URL "https://sensor-ultrasonik-65fbc-default-
rtdb.firebaseio.com/"

#define TRIGGER_PIN_1 16 // Pin trigger sensor 1
#define ECHO_PIN 117 // Pin echo sensor 1
#define TRIGGER_PIN_2 187/ Pin trigger sensor 2
#define ECHO_PIN_2 19 // Pin echo.sensor 2
#define Buzzer 15

int frekuensi = 250;
long distance, waktu;
int distancel ;

int distance?2 ;

FirebaseData fbdo;
Firebase Auth auth;
FirebaseConfig config;
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pbool signupOK = false;

oid setup() {

Serial.begin(115200);

nsigned long sendDataPrevMillis = 0;
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Firebase.begin(&config, &auth);
Firebase.reconnectWiFi(true);

pinMode(TRIGGER_PIN_1, OUTPUT);
pinMode(ECHO_PIN_1, INPUT);
pinMode(TRIGGER_PIN_2, OUTPUT);
pinMode(ECHO_PIN_2,INPUT);
pinMode(Buzzer, QOUTPUT);

Serial.printin();
Serial.printIn();
Serial.print(*Connecting to ");
Serial.printin(WIFI_SSID);
}
void loop() {
if (Firebase.ready() && signupOK && (millis() -.sendDataPrevMillis > 15000 ||
sendDataPrevMillis == 0)){
sendDataPrevMillis = millis();
long durationl, distancel, duration2, distance2;
// Pengukuran jarak sensor 1
digitalWrite(TRIGGER_PIN"1, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIGGER_PIN_1, HIGH);
delayMicraseconds(10);
digitalWrite(TRIGGER_PIN_1, LOW);
durationl = pulseiIn(ECHO_PIN_1, HIGH);
distancel = (duration1 *0.0343) / 2; // Menghitung jarak sensor 1 dalam cm
if (Firebase.RTDB.setFloat(&fbdo, "jarak sensor 1", distancel)){
Serial.print (distancel);
Serial.print ("cm \n");
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Serial.printIn("limbah hampir penuh™);
}
else {
Serial.printin("FAILED");
Serial.printIn("REASON: " + fbhdo.errorReason());
Serial.print(*Jarak diluar jangkauan\n" + fbdo.dataType()),
}
// Pengukuran jarak sensor 2
digitalWrite(TRIGGER_PIN_2, LOW);
delayMicroseconds(2);
digitalWrite(TRIGGER_PIN_2, HIGH);
delayMigroseconds(10);
digitalWrite(TRIGGER_PIN_2, LOW);
duration2 = pulseIn(ECHO_PIN_2, HIGH);
distance2 = (duration2 * 0.0343) / 2; // ' Menghitung jarak sensor 2 dalam e¢m
if (Firebase.RTDB.setFloat(&fbdo, “jarak sensor 2", distance2)){
Serial.printIn(distance2);
Serial.printIn("cm\n™) ;
Serial.printin("limbah penuh*);
}
else {
Serial.printin("FAILED");
Serial.printin("REASON: " + fbdo.errorReason());
Serial.print(*Jarak diluar jangkauan!\n" + fbdo.dataType());
}
Serial.printIn(distance2);
Serial.printin(“em\n™);
Serial.printin("limbah penuh™);
/I if (Firebase.ready()) {
Il Firebase.setInt(firebaseData, "/sensorl", distancel);

}
delay(50); // Delay sebelum pengukuran berikutnya

}



PCGii iTFKNIK

MNCOEKI

SOP PENGGUNAAN ALAT
t=60cm x 15 cm)

1. Ukuran Alat :

Tegangan Input : 12VDC

Memilah '\

Hak Cipta:

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.

b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta
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1. Hubungkan adaptor dengan stopkontak

3. Sensor akan mulai mendeteksi

2. Nyalakan saklar konveyor
4. Letakan objek limbah

Hak Cipta:
1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :
a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian, penulisan karya ilmiah, penulisan laporan, penulisan kritik atau tinjauan suatu masalah.
b. Pengutipan tidak merugikan kepentingan yang wajar Politeknik Negeri Jakarta

2. Dilarang mengumumkan dan memperbanyak sebagian atau seluruh karya tulis ini dalam bentuk apapun
tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta



