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 Sistem Pencacah Sampah Otomatis Berbasis Internet Of Things (IoT) Untuk 

Pemantauan Dan Pengelolaan Limbah  

 

Abstrak 

 

 

Pengelolaan sampah yang tidak efisien di kota Depok dapat menyebabkan 

pencemaran lingkungan dan emisi gas rumah kaca. Metode tradisional yang 

bergantung pada tenaga manusia sering kali tidak efektif. Teknologi modern 

seperti Internet of Things (IoT) dan otomatisasi menawarkan solusi potensial 

untuk masalah ini. Penelitian ini mengembangkan mesin pencacah sampah 

otomatis berbasis IoT menggunakan Arduino Atmega2560 dan modul ESP8266. 

Mesin ini dirancang untuk menghancurkan sampah menjadi bagian kecil, 

memudahkan proses daur ulang dan pengelolaan lanjutan. Dengan sensor dan 

aktuator yang dikendalikan oleh Arduino Atmega2560 serta konektivitas internet 

melalui modul ESP8266, sistem ini bekerja secara otomatis dan mengirimkan 

data pemantauan ke platform IoT. Rumusan masalah mencakup implementasi 

program Arduino untuk mengontrol sensor, aktuator, dan modul ESP8266 agar 

mesin dapat beroperasi secara otomatis, serta pemanfaatan Telegram untuk 

pemantauan jarak jauh. Penelitian juga meneliti pengaruh PWM terhadap hasil 

pencacahan sampah dan perubahan tegangan motor DC. Pengaruh PWM 

terhadap hasil pencacahan sampah berbeda tergantung jenis sampah. Untuk 

sampah organik, level PWM antara 200 hingga 255 dengan waktu pencacahan 

selama 10 detik memberikan hasil terbaik. Sedangkan untuk sampah anorganik, 

diperlukan PWM yang lebih tinggi, yaitu antara 200 hingga 255 dengan waktu 

pencacahan 60 detik, untuk mencapai hasil yang lebih baik.  

 

Kata kunci: Internet of Things (IoT); Mesin Pencacah Sampah Otomatis;  Arduino 

Mega2560; ESP8266 
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Automatic Trash Counter System Based Internet Of Things (IoT) For Efficient 

Trash Monitoring And Management 

 

Abstract 
 

 

Inefficient trash management in Depok city can lead to environmental pollution 

and greenhouse gas emissions. Traditional methods reliant on manual labor are 

often ineffective. Modern technologies such as the Internet of Things (IoT) and 

automation offer potential solutions to these issues. This study develops an 

automated trash shredder system based on IoT, using Arduino Atmega2560 and 

ESP8266 modules. The shredder is designed to break down trash into smaller 

pieces, facilitating recycling and further management. With sensors and actuators 

controlled by Arduino Atmega2560 and internet connectivity through the 

ESP8266 module, the system operates automatically and transmits monitoring 

data to an IoT platform. The research addresses the implementation of the 

Arduino program to control sensors, actuators, and the ESP8266 module for 

automated operation, and the utilization of Telegram for remote monitoring. The 

study also examines the impact of PWM on trash shredding results and DC motor 

voltage variations. The impact of PWM on trash shredding varies depending on 

the type of trash. For organic trash, a PWM level between 200 and 255 with a 

shredding time of 10 seconds provides the best results. In contrast, for inorganic 

trash, a higher PWM level between 200 and 255 with a shredding time of 60 

seconds is required for better results. 

 

Keywords: Trash Management; Internet of Things (IoT); Automated Trash Shredder; 

Arduino Mega2560; ESP8266 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1. Latar Belakang 

Masalah pengelolaan sampah merupakan tantangan besar yang dihadapi 

di kota-kota besar. Pengelolaan sampah yang tidak efisien dapat menyebabkan 

berbagai masalah lingkungan, seperti pencemaran tanah dan air, serta emisi gas 

rumah kaca yang berasal dari tempat pembuangan akhir. Metode tradisional 

pengelolaan sampah yang masih banyak bergantung pada tenaga manusia sering 

kali tidak cukup efektif dalam menangani volume sampah yang besar dan 

beragam. 

Kota Depok, sebagai contoh, menghadapi masalah pengelolaan sampah 

yang serius. Berdasarkan data dari Dinas Lingkungan Hidup dan Kebersihan 

(DLHK) Kota Depok, pada tahun 2023, rata-rata jumlah sampah yang dihasilkan 

mencapai sekitar 1.300 ton per hari. Sebagian besar sampah ini dibuang ke 

Tempat Pembuangan Akhir (TPA) Cipayung, yang memiliki kapasitas sekitar 2 

juta ton. Namun, kapasitas TPA ini sudah mendekati batas maksimalnya. 

Kondisi ini menunjukkan betapa mendesaknya kebutuhan akan solusi 

pengelolaan sampah yang lebih efisien dan berkelanjutan di Kota Depok dan 

kota-kota besar lainnya. Oleh karena itu, diperlukan adanya mesin pencacah 

sampah otomatis yang dapat digunakan oleh warga untuk memilah dan mengolah 

sampah secara mandiri. 

Berdasarkan permasalahan di atas, penelitian ini akan merancang alat 

pencacah sampah otomatis untuk mengurangi jumlah sampah yang dikirim ke 

TPA dan membantu warga mengelola sampah secara mandiri. Alat ini dapat 

menyortir sampah, mencacahnya, serta memonitor dan mengelola data berat 

sampah menggunakan bot Telegram. Oleh karena itu, dalam tugas akhir ini akan 

dibuat sistem pencacah sampah otomatis berbasis Internet of Things (IoT) untuk 

pemantauan dan pengelolaan limbah. 
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1.2. Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang yang diuraikan di atas, maka rumusan 

masalah yang dibahas dalam tugas akhir ini adalah sebagai berikut: 

a. Bagaimana implementasi program Arduino Atmega2560 untuk 

mengontrol sensor, aktuator dan modul ESP8266 agar mesin pencacah 

sampah dapat beroperasi secara otomatis. 

b. Bagaimana modul ESP8266 dapat dimanfaatkan untuk menyediakan 

konektivitas internet pada mesin pencacah sampah otomatis dan 

memungkinkan pemantauan jarak jauh. 

c. Bagaimana pengaruh PWM terhadap jenis-jenis sampah mempengaruhi 

hasil pencacahan sampah. 

d. Bagaimana pengaruh PWM terhadap perubahan tegangan motor DC pada 

mesin pencacah sampah.  

 

 

1.3. Batasan Masalah 

Dalam penyusunan tugas akhir ini, terdapat batasan agar pembahasan lebih 

fokus dan terarah. Adapun batan masalah tersebut yaitu: 

a. Tugas Akhir ini difokuskan pada pengimplementasian program Arduino 

terhadap pengujian pencacahan sampah dan PWM terhadap perubahan 

tegangan motor DC pada sistem pencacah sampah otomatis. 

b. Pengujian akan dilakukan pada lingkungan simulasi dalam ruangan 

laboratorium berukuran 4 x 43 meter. 

c. Program difokuskan pada kemampuan mesin pencacah untuk mencacah 

sampah menjadi ukuran 10 mm. 

d. Batas sampah yang di cacah berupa sampah plastik, kertas, daun, sisa 

sayur dan buah serta logam ringan dengan tinggi 127 mm 

e. Membatasi kecepatan motor menggunakan PWM (Pulse Width 

Modulation) dari 150 – 255 PWM. 
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1.4. Tujuan 

Adapun tujuan dari pembuatan tugas akhir ini berdasarkan penjabaran 

rumusan masalah yang ada adalah:  

a. Mampu membuat program Arduino untuk mencacah sampah 

menggunakan mesin pencacah sampah dan motor DC 

b. Mempu mengukur output luaran berupa arus pada motor DC saat tanpa 

beban dan berbeban. 

 

1.5. Luaran 

a. Laporan Tugas Akhir 

b. Draft Jurnal 

c. Draft HaKI 

d. Video  Tutorial Penggunaan Alat 

e. SOP Penggunaan Alat 
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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1. Simpulan 

Berdasarkan perancangan dan hasil pengujian dari alat tugas akhir yang 

telah dibuat, maka dapat disimpulkan sebagai berikut: 

1. Cara implementasi program arduino adalah dengan cara memprogram 

Arduino Atmega2560 untuk mengontrol sensor, aktuator, dan modul 

ESP8266, sehingga mesin pencacah sampah dapat beroperasi secara 

otomatis dan efisien. Sensor dan aktuator berfungsi dengan baik, 

mengotomatiskan proses pencacahan sampah. 

2. Modul ESP8266 dapat dimanfaatkan karena modul tersebut menyediakan 

konektivitas internet pada mesin pencacah sampah otomatis. Hal ini 

memungkinkan pemantauan jarak jauh yang efektif, sehingga data 

pemantauan dapat diakses dan dikelola melalui platform IoT. 

3. Pengaruh PWM terhadap hasil pencacahan sampah memiliki hasil yang 

berbeda tergantung jenis sampah. Untuk sampah organik, level PWM 

antara 200 hingga 255 dengan waktu pencacahan selama 10 detik 

memberikan hasil terbaik. Sedangkan untuk sampah anorganik, 

diperlukan PWM yang lebih tinggi, yaitu antara 200 hingga 255 dengan 

waktu pencacahan 60 detik, untuk mencapai hasil yang lebih baik. 

4. Pengaruh PWM terhadap perubahan tegangan motor DC pada mesin 

pencacah sampah menunjukkan bahwa tegangan output motor DC 

dipengaruhi oleh beban sampah. Saat tidak ada beban, tegangan 

cenderung lebih tinggi dan stabil, sementara saat ada beban, tegangan 

menurun karena motor membutuhkan lebih banyak arus untuk mengatasi 

resistensi mekanis dari sampah. 

 

 

 



 

 

55       POLITEKNIK NEGERI JAKARTA 

 

5.2. Saran 

Saran yang didapat setelah membuat tugas akhir yang berjudul 

“Pemrograman Arduino Mesin Pencacah Sampah Otomatis Menggunakan 

Atmega2560 Dan Esp8266”  antar lain: 

1. Lakukan kalibrasi lebih lanjut pada PWM yang diatur melalui 

pemrograman Arduino untuk berbagai jenis sampah agar dapat 

menentukan nilai PWM yang paling efiien dan efektif untuk setiap jenis 

sampah yang berbeda. 

2. Pastikan sumber dayaX yang digunakan untuk motor DC yang dikontrol 

oleh Arduino memiliki kapasitas yang cukup untuk menjaga tegangan 

yang stabil meskipun beban berubah. Penggunaan regulator tegangan 

yang baik dapat membantu mengatasi penurunan tegangan saat beban 

meningkat. 

3. Buatlah jadwal maintenance  dan pemeliharaan rutin untuk memastikan 

alat yang diprogram dengan Arduino tetap berfungsi dengan baik dan 

mengurangi resiko kerusakan atau penurunan performa alat. 
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Lampiran 3 List Program Arduino 

 

PROGRAM ARDUINO ATMEGA2560 

 
#include <Servo.h> 

 

// Pin Definitions 

const int irPin = 22;                 

const int irInduktifPin = 23;         

const int irKapasitifPin = 24;        

const int irPencacahOrganikPin = 25;  

const int irPencacahAnorganikPin = 26;  

const int induktifPin = A0; 

const int kapasitifPin = A1; 

const int servoPin = 10; 

const int pinMotorOrRPWM = 4; 

const int pinMotorOrLPWM = 5; 

const int pinMotorAnRPWM = 8; 

const int pinMotorAnLPWM = 9; 

const int pinConveyorIn1 = 30; 

const int pinConveyorIn2 = 31; 

const int pinConveyorENA = 11; 

 

Servo motorServo; 

 

enum State { 

    WAITING_FOR_TRASH, 

    PROCESSING_INDUCTIVE, 

    PROCESSING_CAPACITIVE, 

    WAITING_NEXT_TRASH, 

    STOPPED 

}; 

 

State currentState = WAITING_FOR_TRASH; 

 

void setup() { 

    Serial.begin(115200); // Serial untuk komunikasi dengan NodeMCU 

    Serial1.begin(1152700);  // Serial1 untuk debugging 

    Serial1.println("Mesin Pencacah Sampah Otomatis"); 

 

    pinMode(irPin, INPUT_PULLUP); 

    pinMode(irInduktifPin, INPUT_PULLUP); 

    pinMode(irKapasitifPin, INPUT_PULLUP); 

    pinMode(irPencacahOrganikPin, INPUT_PULLUP); 

    pinMode(irPencacahAnorganikPin, INPUT_PULLUP); 

    pinMode(induktifPin, INPUT_PULLUP); 

    pinMode(kapasitifPin, INPUT_PULLUP); 

    pinMode(pinMotorOrRPWM, OUTPUT); 

    pinMode(pinMotorOrLPWM, OUTPUT); 

    pinMode(pinMotorAnRPWM, OUTPUT); 

    pinMode(pinMotorAnLPWM, OUTPUT); 

    pinMode(pinConveyorIn1, OUTPUT); 

    pinMode(pinConveyorIn2, OUTPUT); 

    pinMode(pinConveyorENA, OUTPUT); 

    motorServo.attach(servoPin); 

    motorServo.write(135); 

    delay(500); 

    digitalWrite(pinConveyorIn1, HIGH); 

    digitalWrite(pinConveyorIn2, LOW); 

    analogWrite(pinConveyorENA, 255); 

} 

 

void loop() {  
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    if (Serial.available()) { 

        String command = Serial.readString(); 

        if (command == "STOP") { 

            stopAllMotors(); 

            currentState = STOPPED; 

        } 

    } 

 

    if (currentState == STOPPED) { 

        return; 

    } 

 

    int ir = digitalRead(irPin); 

    int irInduktif = digitalRead(irInduktifPin); 

    int irKapasitif = digitalRead(irKapasitifPin); 

    int irPencacahOrganik = digitalRead(irPencacahOrganikPin); 

    int irPencacahAnorganik = digitalRead(irPencacahAnorganikPin); 

    int induktif = digitalRead(induktifPin); 

    int kapasitif = digitalRead(kapasitifPin); 

     

    switch (currentState) { 

        case WAITING_FOR_TRASH: 

            if (ir == LOW) { 

                Serial1.println("SAMPAH TERDETEKSI"); 

                delay(100); 

                currentState = PROCESSING_INDUCTIVE; 

            } 

            break; 

 

        case PROCESSING_INDUCTIVE: 

            if (irInduktif == LOW) { 

                if (induktif == HIGH) { 

                    Serial1.println("LOGAM / ANORGANIK"); 

                    motorServo.write(180); 

                    delay(100); 

                    if (irPencacahAnorganik == LOW) { 

                        analogWrite(pinMotorAnRPWM, 50); 

                    } 

                    delay(60000); // Ubah sesuai dengan kebutuhan 

                    analogWrite(pinMotorAnRPWM, 0); 

                    currentState = WAITING_NEXT_TRASH; 

                } else { 

                    currentState = PROCESSING_CAPACITIVE; 

                } 

            } 

            break; 

 

        case PROCESSING_CAPACITIVE: 

            if (irKapasitif == LOW) { 

                if (kapasitif == HIGH) { 

                    Serial1.println("ORGANIK"); 

                    motorServo.write(90); 

                    delay(100); 

                    if (irPencacahOrganik == LOW) { 

                        analogWrite(pinMotorOrRPWM, 50); 

                    } 

                    delay(10000); // Ubah sesuai dengan kebutuhan 

                    analogWrite(pinMotorOrRPWM, 0); 

                    currentState = WAITING_NEXT_TRASH; 

                } else { 

                    Serial1.println("ANORGANIK"); 

                    motorServo.write(180); 

                    if (irPencacahAnorganik == LOW) { 

                        analogWrite(pinMotorAnRPWM, 50); 
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                    } 

                    delay(60000); // Ubah sesuai dengan kebutuhan 

                    analogWrite(pinMotorAnRPWM, 0); 

                    currentState = WAITING_NEXT_TRASH; 

                } 

            } 

            break; 

 

        case WAITING_NEXT_TRASH: 

            Serial1.println("PROSES SELESAI, MENUNGGU UNTUK SAMPAH BERIKUTNYA"); 

            delay(100); 

            currentState = WAITING_FOR_TRASH; 

            break; 

    } 

 

    delay(100); 

} 

 

void stopAllMotors() { 

    analogWrite(pinMotorOrRPWM, 0); 

    analogWrite(pinMotorOrLPWM, 0); 

    analogWrite(pinMotorAnRPWM, 0); 

    analogWrite(pinMotorAnLPWM, 0); 

    analogWrite(pinConveyorENA, 0); 

    motorServo.detach(); 

} 
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PROGRAM NODEMCU ESP8266 

 
#include <ESP8266WiFi.h> 
#include <WiFiClientSecure.h> 
#include <UniversalTelegramBot.h> 
#include <HX711.h> 
#include <TimeLib.h> 
#include <NTPClient.h> 
#include <WiFiUdp.h> 
 
// Konfigurasi WiFi 
const char* ssid = "TUGAS_AKHIR"; // Ganti dengan nama SSID Anda 
const char* password = "TAjaya2024"; // Ganti dengan password WiFi Anda 
 
// Konfigurasi Telegram 
#define BOTtoken "7070005703:AAGMLaOsyQW8HqtRnDd4X3fA0QkJycpweik" // Ganti 
dengan token bot Telegram Anda 
WiFiClientSecure client; 
UniversalTelegramBot bot(BOTtoken, client); 
const int Bot_mtbs = 1000;  // Interval untuk memeriksa pesan baru (ms) 
long lastTimeBotRan = 0; 
 
// Konfigurasi NTP 
WiFiUDP ntpUDP; 
NTPClient timeClient(ntpUDP, "pool.ntp.org", 7 * 3600); // GMT+7 
 
// Konfigurasi Load Cell 
const int LOADCELL_DOUT_PIN1 = 4; // GPIO4 = D2 untuk Load Cell 1 (organik) 
const int LOADCELL_SCK_PIN1 = 0;  // GPIO0 = D3 untuk Load Cell 1 (organik) 
const int LOADCELL_DOUT_PIN2 = 14; // GPIO14 = D5 untuk Load Cell 2 (anorganik) 
const int LOADCELL_SCK_PIN2 = 12;  // GPIO12 = D6 untuk Load Cell 2 (anorganik) 
HX711 scale1; // Load Cell 1 (organik) 
HX711 scale2; // Load Cell 2 (anorganik) 
 
float calibration_factor1 = -7050; // Faktor kalibrasi untuk Load Cell 1 (organik), sesuaikan 
dengan kebutuhan 
float calibration_factor2 = -7050; // Faktor kalibrasi untuk Load Cell 2 (anorganik), 
sesuaikan dengan kebutuhan 
 
// Variabel untuk penyimpanan data pengukuran 
struct Measurement { 
  String timestamp; 
  float weight_organic; 
  float weight_inorganic; 
}; 
Measurement measurements[288]; // Array untuk menyimpan data pengukuran (5 menit 
sekali selama 24 jam) 
int measurementIndex = 0; 
String chat_id; // Menyimpan chat_id untuk pengiriman otomatis 
 
void setup() { 
  Serial.begin(9600); // Inisialisasi komunikasi serial ke Arduino Mega 
 
  // Koneksi WiFi 
  Serial.print("Connecting to WiFi..."); 
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  WiFi.mode(WIFI_STA); 
  WiFi.begin(ssid, password); 
  while (WiFi.status() != WL_CONNECTED) { 
    delay(500); 
    Serial.print("."); 
  } 
  Serial.println("WiFi connected"); 
 
  // Koneksi aman ke Telegram 
  client.setInsecure(); 
 
  // Inisialisasi NTP 
  timeClient.begin(); 
 
  // Inisialisasi Load Cell 1 (organik) 
  scale1.begin(LOADCELL_DOUT_PIN1, LOADCELL_SCK_PIN1); 
  scale1.set_scale(calibration_factor1); 
  scale1.tare(); // Menetapkan titik nol pada load cell 1 
 
  // Inisialisasi Load Cell 2 (anorganik) 
  scale2.begin(LOADCELL_DOUT_PIN2, LOADCELL_SCK_PIN2); 
  scale2.set_scale(calibration_factor2); 
  scale2.tare(); // Menetapkan titik nol pada load cell 2 
 
  Serial.println("Load Cells initialized"); 
} 
 
void handleNewMessages(int numNewMessages) { 
  Serial.print("new messages: "); 
  Serial.println(numNewMessages); 
 
  for (int i = 0; i < numNewMessages; i++) { 
    chat_id = String(bot.messages[i].chat_id); 
    String text = bot.messages[i].text; 
 
    if (text == "/start") { 
      String welcome = "Selamat datang di Bot Load Cell\n"; 
      welcome += "Ketik /weight untuk mendapatkan berat saat ini.\n"; 
      welcome += "Ketik /data untuk melihat semua data pengukuran.\n"; 
      welcome += "Ketik /search YYYY-MM-DD HH:MM untuk mencari data pada waktu 
tertentu.\n"; 
      welcome += "Bot akan mengirim berat secara otomatis setiap 5 menit."; 
      bot.sendMessage(chat_id, welcome, ""); 
 
      // Kirim semua data pengukuran saat ini 
      String dataStr = "Data Pengukuran:\n"; 
      for (int j = 0; j < measurementIndex; j++) { 
        dataStr += measurements[j].timestamp + ": Organik: " + 
String(measurements[j].weight_organic) + " gram, Anorganik: " + 
String(measurements[j].weight_inorganic) + " gram\n"; 
      } 
      bot.sendMessage(chat_id, dataStr, ""); 
    } 
     
    if (text == "/weight") { 
      float weight_organic = scale1.get_units(10); // Membaca berat organik dalam gram 
      float weight_inorganic = scale2.get_units(10); // Membaca berat anorganik dalam gram 
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      String weightStr = "Berat saat ini: Organik: " + String(weight_organic) + " gram, 
Anorganik: " + String(weight_inorganic) + " gram"; 
      bot.sendMessage(chat_id, weightStr, ""); 
    } 
     
    if (text == "/data") { 
      String dataStr = "Data Pengukuran:\n"; 
      for (int j = 0; j < measurementIndex; j++) { 
        dataStr += measurements[j].timestamp + ": Organik: " + 
String(measurements[j].weight_organic) + " gram, Anorganik: " + 
String(measurements[j].weight_inorganic) + " gram\n"; 
      } 
      bot.sendMessage(chat_id, dataStr, ""); 
    } 
     
    if (text.startsWith("/search")) { 
      String query = text.substring(8); // Format: "YYYY-MM-DD HH:MM" 
      query.trim(); 
      String result = "Hasil pencarian untuk " + query + ":\n"; 
      for (int j = 0; j < measurementIndex; j++) { 
        if (measurements[j].timestamp.startsWith(query)) { 
          result += measurements[j].timestamp + ": Organik: " + 
String(measurements[j].weight_organic) + " gram, Anorganik: " + 
String(measurements[j].weight_inorganic) + " gram\n"; 
        } 
      } 
      bot.sendMessage(chat_id, result, ""); 
    } 
  } 
} 
 
void measureAndStoreWeight() { 
  float weight_organic = scale1.get_units(10); // Membaca berat organik dalam gram 
  float weight_inorganic = scale2.get_units(10); // Membaca berat anorganik dalam gram 
  timeClient.update(); 
  unsigned long epochTime = timeClient.getEpochTime(); 
  String timestamp = String(year(epochTime)) + "-" + String(month(epochTime)) + "-" + 
String(day(epochTime)) + " " + 
                     String(hour(epochTime)) + ":" + String(minute(epochTime)) + ":" + 
String(second(epochTime)); 
  measurements[measurementIndex].timestamp = timestamp; 
  measurements[measurementIndex].weight_organic = weight_organic; 
  measurements[measurementIndex].weight_inorganic = weight_inorganic; 
  measurementIndex = (measurementIndex + 1) % 288; // Loop back to 0 after 288 
measurements 
  Serial.println("Measurement stored: " + timestamp + " - Organik: " + String(weight_organic) 
+ " gram, Anorganik: " + String(weight_inorganic) + " gram"); 
 
  // Kirim sinyal ke Arduino Mega jika berat mencapai 20kg 
  if (weight_organic >= 20000 || weight_inorganic >= 20000) { 
    Serial.println("STOP"); 
  } 
} 
 
void sendWeightToTelegram() { 
  float weight_organic = scale1.get_units(10); // Membaca berat organik dalam gram 
  float weight_inorganic = scale2.get_units(10); // Membaca berat anorganik dalam gram 
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  timeClient.update(); 
  unsigned long epochTime = timeClient.getEpochTime(); 
  String timestamp = String(year(epochTime)) + "-" + String(month(epochTime)) + "-" + 
String(day(epochTime)) + " " + 
                     String(hour(epochTime)) + ":" + String(minute(epochTime)) + ":" + 
String(second(epochTime)); 
  String weightStr = "Berat pada " + timestamp + ": Organik: " + String(weight_organic) + " 
gram, Anorganik: " + String(weight_inorganic) + " gram"; 
  bot.sendMessage(chat_id, weightStr, ""); 
} 
 
void loop() { 
  // Pengukuran dan pengiriman tiap 5 menit 
  static unsigned long lastMeasurementTime = 0; 
  if (millis() - lastMeasurementTime >= 300000) { // 300000 ms = 5 menit 
    measureAndStoreWeight(); 
    sendWeightToTelegram(); 
    lastMeasurementTime = millis(); 
  } 
 
  // Periksa pesan baru dari Telegram 
  if (millis() > lastTimeBotRan + Bot_mtbs) { 
    int numNewMessages = bot.getUpdates(bot.last_message_received + 1); 
    while (numNewMessages) { 
      Serial.println("Got response"); 
      handleNewMessages(numNewMessages); 
      numNewMessages = bot.getUpdates(bot.last_message_received + 1); 
    } 
    lastTimeBotRan = millis(); 
  } 
} 
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Lampiran 4 Wirring Diagram 
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Lampiran 5 Datasheet Komponen 

 

DATASHEET MOTOR MY1025 
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DATASHEET MOTOR BTS7960 

 

\ 

  



 

 

xxvi       POLITEKNIK NEGERI JAKARTA 

 

 

Lampiran 6 Poster dan SOP 

 

POSTER 
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SOP 

 

 


