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

Pemantauan Dan Pengelolaan Limbah  

 

“Implementasi Sensor Proximity Dalam Sistem Pencacah Sampah Otomatis 

Untuk Pemantauan Dan Pengelolaan Limbah” 

ABSTRAK 
Masalah penumpukan sampah yang belum teratasi dapat menyebabkan dampak lingkungan 

yang serius, seperti banjir dan penyebaran penyakit. Pemilahan sampah berdasarkan 

jenisnya yaitu organik dan anorganik menjadi langkah dalam mendukung proses daur 

ulang. Namun, praktik pemilahan manual seringkali tidak konsisten, mengakibatkan 

sampah tidak dipilah sesuai dengan kategorinya. Untuk mengatasi hal ini, penelitian ini 

mengembangkan sistem pencacah sampah otomatis menggunakan sensor proximity. 

Sistem ini terdiri dari tiga jenis sensor: proximity infrared, kapasitif, dan induktif. Sensor 

infrared mendeteksi keberadaan sampah, sementara sensor kapasitif dan induktif memilah 

sampah berdasarkan materialnya logam, anorganik, atau organik. Hasil pengujian 

menunjukkan bahwa kombinasi sensor proximity dapat mendeteksi dan mengidentifikasi 

sampah sesuai dengan jenisnya. Conveyor dan servo MG995 juga digunakan dalam sistem 

ini untuk memastikan sampah diarahkan dengan tepat ke mesin pencacah. Conveyor 

memiliki kapasitas dan kecepatan yang cukup untuk menggerakkan sampah dengan baik, 

sedangkan servo MG995 mampu mengarahkan sampah dengan cepat sesuai jenisnya. 

Implementasi sistem ini diharapkan dapat meningkatkan efektivitas dan konsistensi dalam 

pemilahan sampah, sekaligus mengurangi ketergantungan pada pemilahan manual. 

 

kata kunci: Sampah,  proximity, Conveyor, Servo MG995
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Internet of Things (IoT) Based Automatic Waste Counting System for Efficient 

Waste Monitoring and Management 

 

"Implementation of Proximity Sensors in an Automatic Waste Counting System 

for Efficient Waste Monitoring and Management" 

 

ABSTRACT 
Unaddressed trash accumulation problems can cause serious environmental impacts, such 

as flooding and the spread of disease. Trash segregation based on its type, namely organic 

and inorganic, is a step in supporting the recycling process. However, manual sorting 

practices are often inconsistent, resulting in trash not being sorted according to its 

category. To overcome this, this research developed an automatic trash shredding system 

using proximity sensors. The system consists of three types of sensors: infrared, capacitive, 

and inductive proximity. The infrared sensor detects the presence of trash, while the 

capacitive and inductive sensors sort the trash based on whether the material is metal, 

inorganic, or organic. The test results show that the combination of proximity sensors can 

detect and identify trash according to its type. MG995 conveyors and servos are also used 

in this system to ensure the trash is properly directed to the shredder. The conveyor has 

enough capacity and speed to move the trash well, while the MG995 servo is able to direct 

the trash quickly according to its type. The implementation of this system is expected to 

increase the effectiveness and consistency in trash sorting, while reducing dependence on 

manual sorting. 

Keywords: Trash, proximity, Conveyor, Servo MG995. 
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BAB I  

     PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Di masa sekarang sampah merupakan salah satu permasalahan yang masih sulit 

untuk diselesaikan, masih banyak yang membuang sampah sembarangan sehingga 

membuat penumpukan sampah tersebut semakin banyak. Sampah yang tidak 

dipilah akan sulit untuk didaur ulang, hal tersebut akan mengakibatkan banjir 

hingga terjadinya penyakit pada lingkungan setempat. 

Berdasarkan jenisnya sampah dapat dibagi menjadi dua yaitu sampah organik 

dan sampah anorganik. Sampah organik merupakan sampah yang dapat terurai 

sehingga mengalami pembusukan atau pelapukan secara cepat dan bersifat ramah 

lingkungan karena diurai oleh mikroorganisme seperti bakteri. Sampah organik 

berasal dari sisa makhluk hidup atau alam seperti hewan, manusia, dan tumbuh-

tumbuhan. Sampah anorganik merupakan sampah yang sulit untuk diurai oleh 

mikroorganisme karena mengandung bahan-bahan logam (misalnya kaleng, besi, 

baterai) dan non-logam (misalnya kertas, plastik). 

Pemilahan sampah harus sesuai dengan jenis, jumlah, dan sifat sampahnya. 

Pemisahan ini penting agar dapat mempermudah pada saat dilakukannya proses 

pencacahan serta daur ulang. Pada saat ini di tempat-tempat umum terdapat tempat 

sampah yang dipisahkan berdasarkan jenisnya. Namun, meskipun tempat sampah 

telah dibedakan antara sampah organik dan anorganik, masyarakat seringkali tidak 

membuang sampah tidak sesuai dengan jenisnya. 

Dalam upaya menangani permasalahan tersebut perlu dilakukan sebuah inovasi 

untuk mengatasinya yaitu dengan cara pengembangan alat pencacah sampah 

otomatis menggunakan sensor proximity untuk mendeteksi jenis sampah sehingga 

sampah dapat dipisahkan sesuai dengan karakteristiknya masing-masing. Dengan 

dipisahkan sesuai jenisnya sehingga dapat mempermudah proses pencacahan 

sampah. 

Sensor proximity yang digunakan ada tiga yaitu proximity infrared, proximity 

kapasitif, dan proximity induktif. Sensor proximity infrared berfungsi mendeteksi 

keberadaan sampah yang datang sementara proximity kapasitif dan induktif 

berfungsi untuk memilah jenis sampah sesuai dengan jenis sampah yang terdeteksi. 
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Sensor proximity membantu mendeteksi jenis sampah sehingga dapat mengurangi 

human error saat pemilahan dan meningkatkan konsistensi pemilahan. Penggunaan 

sensor proximity dalam sistem pencacah sampah otomatis bertujuan untuk 

mempermudah pemilahan sampah sesuai dengan jenisnya sehingga tidak perlu 

melakukan pemilahan sampah secara manual. 

Dengan latar belakang di atas maka penulis membuat laporan Tugas Akhir 

dengan Sub-judul “Implementasi Sensor Proximity dalam Sistem Pencacah Sampah 

Otomatis untuk Pemilahan Limbah”. 

1.2 Rumusan Masalah 

1. Bagaimana cara memilah sampah logam, anorganik, dan organik 

menggunakan sensor proximity dalam sistem pencacah sampah otomatis. 

2. Apakah conveyor dan servo MG995 mampu mendukung proses pemilahan 

sampah dalam sistem pencacah sampah otomatis. 

1.3 Batasan Masalah 

1. Batasan sampah yang di cacah berupa sampah plastik, kertas, daun, buah-

buahan dan logam ringan dengan tinggi 127 mm. 

2. Sampah biji-bijian tidak di rekomendasikan untuk dicacah karena dapat 

mengganggu pencacahan sampah dan mengganggu jalannya motor saat 

memutar pisau pencacah. 

3. Berat sampah tidak boleh lebih dari 1 kg karena dapat mengganggu jalannya 

conveyor. 

1.4 Tujuan 

Adapun tujuan dari pembuatan Tugas Akhir ini berdasarkan penjabaran 

rumusan masalah yang telah dibuat adalah sebagai berikut: 

1. Mampu melakukan pengujian sensor proximity infrared, proximity induktif, 

dan proximity kapasitif untuk memilah sampah. 

2. Mampu mengoptimalkan fungsi conveyor untuk membawa sampah 

melewati sensor menuju alat pencacah sampah. 

3. Mampu mengoptimalkan penggunaan servo MG995 untuk mengarahkan 

sampah menuju tempat pencacahan yang sesuai dengan jenisnya. 
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1.5 Luaran  

1. Laporan  

2. Alat Pencacah Sampah Otomatis 

3. Draft HaKI  

4. Draft Artikel Ilmiah 

5. SOP Pengoperasian Alat 
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BAB V  

   Kesimpulan dan Saran 

5.1 Kesimpulan  

1. Untuk memilah sampah logam, anorganik, dan organik menggunakan 

sensor proximity dalam sistem pencacah sampah otomatis, langkah pertama 

adalah memilih sensor yang tepat. Proses dimulai dengan sensor proximity 

infrared pertama yang mendeteksi keberadaan sampah; jika sensor ini 

berlogika 0, maka sampah terdeteksi. Selanjutnya, sensor proximity infrared 

kedua akan melakukan deteksi; jika berlogika 0, sampah terdeteksi, dan 

kemudian sensor proximity induktif akan berlogika 1 jika mendeteksi 

sampah logam. Jika sampah yang dideteksi bukan logam, sensor proximity 

infrared ketiga akan memeriksa sampah tersebut; jika berlogika 0, sampah 

kembali terdeteksi. Terakhir, sensor proximity kapasitif akan menentukan 

jenis sampah, di mana logika 0 menunjukkan sampah anorganik dan logika 

1 menandakan sampah organik. Dengan demikian, sensor proximity dapat 

mendeteksi keberadaan sampah dan mengidentifikasi jenisnya, baik itu 

logam, anorganik, maupun organik. 

2. Conveyor dan servo MG995 dapat mendukung proses pemilahan sampah 

dalam sistem pencacah sampah otomatis. Conveyor harus memiliki 

kapasitas beban yang cukup untuk menampung dan menggerakkan berbagai 

jenis sampah, serta kecepatan yang sesuai agar sensor memiliki cukup waktu 

untuk mendeteksi jenis sampah dan mengirimkan sinyal ke mikrokontroler. 

Servo MG995 juga mampu dengan cepat mengarahkan sampah ke dalam 

mesin pencacah sesuai dengan jenis sampah yang terdeteksi. 

5.2 Saran  

Berdasarkan implementasi sensor proximity dalam sistem pencacah sampah 

otomatis, beberapa saran yang dapat diberikan adalah: 

1. Perlu dilakukan perbaikan terhadap conveyor, seperti meningkatkan 

kecepatan conveyor atau memperbaiki komponen pada pemutar conveyor 

agar conveyor dapat berjalan secara konsisten 

2. Penempatan sensor proximity induktif dan kapasitif harus dioptimalkan 

agar sensor dapat mendeteksi sampah yang kecil. Hal ini penting untuk 
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memastikan bahwa seluruh rentang ukuran sampah dapat terdeteksi oleh 

sensor yang dipasang. Dengan demikian, sistem akan dapat 

mengidentifikasi dan memproses semua jenis sampah tanpa kehilangan 

deteksi terhadap sampah-sampah kecil yang masuk. 

3. Untuk memastikan kinerja sistem pencacah sampah otomatis, perlu 

dilakukan pengujian lebih lanjut dengan menggunakan berbagai jenis 

sampah dan kondisi lingkungan yang berbeda. 
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