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Rancang Bangun Pemilah Limbah Otomatis Berbasis Android
“Alat Pemilah Limbah Botol”
ABSTRAK

Seiring meningkatnya volume limbah rumah tangga dan industri, pengelolaan sampah
menjadi tantangan serius, terutama dalam hal pemisahan antara limbah plastik dan
logam. Pada umumnya, proses pemilahan masih«dilakukan secara manual, sehingga
memerlukan waktu, tenaga, dan berisiko terhadap kesehatan pekerja. Oleh karena itu,
diperlukan sistem otomatis yang«mampu memilah limbah:berdasarkan jenis material
secara efisien dan akurat.Penelitian ini bertujuan untuk merancang dan merealisasikan
sistem pemilah limbah plastik dan logam berbasis mikrokontroler NodeMCU ESP8266.
Sistem ini menggunakan sensor proximity induktif untuk mendeteksi logam, dan sensor
optik TCRT5000.untuk mendeteksi keberadaan benda non-logam (seperti plastik). Data
dari sensor diolah oleh NodeMEUyyang selanjutnya mengendalikan dua buah motor servo
untuk mengarahkan limbah ke tempat yang sesuai. Selain itu, sistem ini terintegrasi dengan
koneksi WiFiI untuk mengirimkan data jumlah limbah yang terdeteksi ke platform Firebase;
sehingga dapat dipantau melalui aplikasi Android secara real-time.Metodologi penelitian
meliputi perancangan rangkaian sistem, pemrograman mikrokontroler, pengujian sensor,
serta evaluasi kinerja sistem dalam kondisi operasional. Hasil pengujian menunjukkan
bahwa sistem mampu memilah limbah_plastik dan logam secara otomatis dengan
pembacaan data sensor TCRT5000 dengan rata rata ADC/kuat pantulan Cahaya 300-500
dan pembacaan sensor 2-3 detik serta.pembacaan ..Dengan adanya sistem ini, proses
pemilahan limbah menjadi lebih efisien, cepat; dan mendukung upaya pengelolaan
lingkungan yang berkelanjutan

Kata kunci : Arduino, Konveyor, Motor Servo, Sensor Proximity
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Android based Automatic Waste Sorting Design
“Bottle Waste Sorting Tool”
ABSTRACT

As the volume of household and industrial waste increases, waste management has become
a serious challenge, especially in terms of separating plastic and metal waste. In general,
the sorting process is still done manually, which requires time, labor, and poses health
risks to workers. Therefore, an automated system is needed that can sort waste based on
material type efficiently and accurately.This study aims to design and implement a plastic
and metal waste sorting system.based on the NodeMCU ESP8266.microcontroller. The
system uses an inductive proximity sensor to detect metal and an.optical sensor
(TCRT5000) to detect-non-metal objects (such as plastic). Data from the sensors is
processed by the'NedeMCU, which then controls two servo motors to direct the waste to
the appropriate location. Additionally, the system is integrated with a WiFi connection.to
send data-on.the amount of detected waste to the Firebase platform, enabling real-time
monitoring via an Android app.The research methodology includes system circuit design,
microcontroller programming, sensor testing, and system performance evaluation under
operational conditions. Test results show that the system can automatically sort plastic and
metal waste with good accuracy. With this system, the waste sorting process becomes more
efficient, faster, and supports sustainable environmental management efforts.

Keywords : Arduino, Conveyor, Proximity Sensor, Servo Motor
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eyieyer uabap Niuyaijod uizi eduey

& DAFTAR ISI
=
N
> oZ® _
STy x 9 HALAMAN PERNYATAAN ORISINALITAS ..o i
9 M ..
52555 3. LEMBARPENGESAHAN TUGAS AKHIR ..ottt i
Q o o
S EE5Y B KATAPENGANTAR.....ccoomiimmirmsosioessoos sttt oot ii
T
"_:" 2 gﬂg S ABSTRAK ..ottt oo iv
2 g‘gé’- i ABSTRACT ..o asf8e e s aiiin e e eseeeseessanSiins e WM e e snteeenteeesneeesneneesnneeans v
% 3 g -] DAFTAR ISk sstileenstiiinseeseoeeesesesssessessessssssssaessesss st Misseeeesesssesssnsesnnes Vi
BE S D DAFTARTABEL sl i g g viii
- m
§ 5% B DAFTAR GAMBARL ovcsvcsrsnssns i Bt i g ix
S 298
§ -E"E:’ § g DAFTAR LAMPIRAN ...l ettt the e st esstaeesntenesnneesnaeesnssesen vasiie ok X
® B SE Y BAB | PENDAHULUAN . it ittt skt etk et e i i e snbeesseesseensnas 1
T og
§ 2 3_% B 1.1 Latar BEIAKANG ............ cusmususeeerserersssesehanneess asnaes s danttesesansteesonatseessndiesssessesessesnsnns 1
o g -
2328 g 1.2 RUMUSAN MESIAN 1111vessssmmmssssssssssssss Fooessassssdeoo s sasss s ssssss oot g 2
2 o
% § -; g W3 Tujuan .......... — . O A A . BN B ... 2
§' § i; B4 Luaran .......... E— P Ay A B . ... 2
o o=
23558 BAB I TINJAUAN PUSTAKA . ... eiiesnaneeseiinnaseesdesnaesaeesdaaannaesseessesssns 3
5§ 27 3
2 X85 2.0 NOUEMCU SHIBI...veeveeevseessess sttt oo st 3
£ 3 %g 2.2 IVIOLOT SEIVO . tuetrarssensnenesasssssasesesasasssensssenesasnnnnesesessssiinnnsenessosssinnmnasasasanesesesesesaens 3
5%Z53
=~z 2.3 INOUEMCU ... oeveessseeesseseesssseeseeesseaeesssseaeeesseeseeseeeeeesereses e aeen e ee e et e seeeere 4
Q =2
S2%55 2.4 Sensor Proximity Induktif 4
< 253 . Y INAUKLIT .o
- e =X
£ g.g 23SRsor TCRTIEEEE = 4 60 I B B B 8 'S .\ VL1 G . ... 5
w 9
5 3 ;§' 2.6 VOO DC...oooeeseees e e e e e 6
g gg 2.7 Karlieyor...... AL ol 0] ol o € ... 7
= “:_’E_ 2.8 FirtDi e ........ | ... & 7
% ’-'2’ r:,; 2.9 Catu Daya (POWEE SUPPIY) ... e i canneiee s B ttanechen sans e annanssssansanesneanesnesnsscesessbnnncs 7
c o o
= 53 2,10 ANCTOIT STUCO .vvvexveeesesssssseseeeeeeeeesesssssssssssssssssssseeeeeeeesessssssesssssssssaamssetere-hereeiheee
T T
3 g g_ BAB I11 PERANCANGAN DAN REALISASI ... b 9
c =
= Bl 3.1 RancangarO e s aaae R Y 9
=
3 3.1.1 DesKripsi AlQL.... . iusmmmmnnanenssseressesessesssssnssssssd@aiiiiie st e eesessesessesessesenes 9
§ 3.1.2 Cara Kerja AlGL ........cooiiiiiiieieieeee s 10
= 8.1.3 SPESIFIKAST AR ... 11
‘é’ 3.1.4 Diagram BIOK .........ccoiiiiiieieice s 13
Q
= 3.2 RealiSasi SISTEM ........cccccoiiiiiiiiici s 14
<
z 3.2._1. Realisasi Perangkat Catu Daya (Power Supply)Error! Bookmark not
3 defined. 14
% 3.2.2 Realisasi Sistem Pemilah Limbah Botol ................cccoviiiiii, 15
E
vi

Politeknik Negeri Jakarta



eyieyer uabap Niuyaijod uizi eduey

g
0
(1]
=]
Q
c
=
T
Q
=
—
Q.
o
=
3
(]
-
<
=
=
o
=
=
(]
T
(]
=
—
=
Q
Q
=
<
Q
=
Q
g
Q
N—
o
-
v
oL
=
m
=
=,
=
-
[
Q
(1]
=
—
o
=
o
-
-~
o

N
=0 - 2 Y
o o)
s 28
= Q
Qe s
35S
= =
=
S
3 <
c o
3 c
RS
o c
E x
£67
3 5%
3 S
2 =
5
338
T ® 5
= °
o
s 53
2 2
S 28g
x
< B
) 2
o
s QP
Q S
9 o
3 =
9 o
8 37
< °
wn o
) S
c =
£ =
c 4
= >
2273
- -
< <
o Q
- =
€ 9o 3
= =
sh
3. °
o =
S =
m —
3 £
5 5
°
z °
o
~ =
5 T
IS
° =
c -
3 @
Q
5
=
)
=
x
Q
[~
Q
c
o
S
N—
Q
c
Q
>
w
c
o
—
s
3
o
w
o
()
=

I
Q
=
2]
T
-+
Q

o
m
.
0
©
-+
Y
g.
;
o
=)
=.
o
-
E.
x
2
®
Q
o
=.
e
o
x
3
q
-+
Y

—
=)
5
9
')
=
(=]
3
()
=
Q
c
=
e}
17
(1)
o
Q
Q
(')
=
Q9
-~
Q
=
w
o
=
-
=
=
:
Q9
-y
<
o
-
£
=
3
~
o
=]
e}
Q
3
M
=
N
)
-
~
=
3
~
Q
=
o
Q9
-
3
()
=
<
m
o
[ =
~
-~
(1)
-
w
-
3
o
(]
-

3.2.2.1 Realisasi SenSor TCRT 5000 .......cccuvuririenierieieieesise e 17

3.2.2.2 Realisasi ESPB266............ccccrvrururiririeieinirisieesesie e 17

3.2.2.3 Realisasi Capasitive ProXimity.........cccoveviviieeieiieeie e seese e 19

3.2.2.4 RealiSasi MOLOr SEIVO .......cccviiiiieiesesie et 19

3.3 Realisasi Algoritma Pemrogaman.............cccceviiieieiieiiie e se e 20

3.3.1 Pemrograman NodeMcu Shield ..............ccovriiiniiiiiiee 21

3.3.1.1 Inisiasi Pin, Library, Variable ... .. o 21

3.3.1.2 Inisialisasi Variabel Objek dan Pin ArduifOi.. ..t ooeeeeveereceicennn 21

3.3.1.3 VOId SELUP() etttarr e e erteseseesre st ee s vasbn e b ee e nae e 22

3.3.L.4VOIAHOOP() - v ettt d B SR 23

3.3.1.5V0i0 Send t0 FIrehDase...........citeeitieeeiieeeenienieieeeeseeesiessesee st e 25

BAB 1V PEMBAHASAN ittt oo nsnseeeiants e eosbs e faseeeesessenessessssesessessesensesanbin 27

4.1 DESKITPST PENQUJIAN .itttittitiiiiaienevenieiieeitiiaseseesnesseecneseesathesesabie s b e eesneneeseenens 27

4.1.1 Alat-alat Pengujian Catl Daya....ccce.eeeiieseeeieseeeeiresheesanteeeestsseeeseeseeeneesnes 27

4.1.2 Prosedur Pengujian Catu Daya..... oo ....ciieeeiiene e i bt bt 28

4.1.3 Data Hasil Pengujian Catu Day@...........cuee.eveiberueseeretinnseereianaseseesnanseseesensenns 29

4.2 Deskripsi Pengujian TCRT5000 ...t eeee e dnnseneedenneeseesinaneeeesnens 30

4.2.1 ProSedur PENGUJIAN. ....ciie e oo esasifinnaseseeseeslannseseesesdansanees fhnsnanseseesensenns 30

4.2.2 Data Hasil Pengujian Sensor TCRT 5000t .. sdirnseeees dresnesnesneeeeenenns 31

4.3 Pengujian Sensor TCRT5000. ... .cueuiiisunnnssssssssnsssiibanmaneeseeressibesnessesnessasseseeseenenns 31

4.3.1 Deskripsi Pengujian Sensor INAUCTIVE PrOXIMItY .ocsiteeueuesreeruessessuesueseeeeeees 31

4.3.2 Alat-alat pengujian sensor Inductive ProXimity ..........cc.iveieevsenaiennecneenns 31

4.3.3 Prosedur Pengujian Sensor Inductive ProXimity .............o. b ovesesieesnecneneene 31

4.4 ANaliSa Data / EVAIUASE ... .. suvsueseeruee aseanmasssscnnsesanesanassensansansasssssssessessessessanseseeseesenns 33

BABV REWUTUP. S B B 7R 8 "0 B N R, ... 34

51.Simpgean.... N W VA U .ol o U A 34

52.Saraf). ... .. A Y BV AN Y B W IV S VSRR ... A 34

DAFT AR PUS T AK A 35

DAFTAR RIWAYAT HIDUP.......cooiiiiireiseeee e adaan e n 37

LAMPIRAN........ oo - - o 38
vii

Politeknik Negeri Jakarta



12

15

16

17
Politeknik Negeri Jakarta

—_
L X -
L O -

3 5 W o7 o
> - = _
= R — L 5

R
m 12 118 I__G
< o c o
& 88 o OE

i 2ER 2

- QO o (@)

sEoE 88 AZ-

- O —

<C=ETFFO=L

27555 5%

22555538

== O 9 & o

8 SEEEEZ

HHANX XX YO

— N M T IO ©

L DL LV DLV DL DL DLVDLD
o 0 0O O O 9O O 0 O
(C (M @ @ @ @© (@ © @©
e e e

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




eyieyer uabap Niuyaijod uizi eduey

i DAFTAR GAMBAR
=

o o _g Gambar 2. 1 Arduino UNO........cocuiiiiiiiieieie st 3
OO X G Gambar 2. 2 MOOr SEIVO.......cc.covmiriii s 4
5 vm3n g  Gambar2. 3NOGEMCU ESPB266 ..............ccooviimmminiiriiiiiiiiienn 4
a0 §§ T = Gambar 2. 4 ProxXimity INdUKEf .........ccccoorrriniieiieeeesenes 5
3 5235 & Gambar 2. 5Sensor TCRT500........oiuririeriseesnsssessesssesssesssssssssssssssessssans 6
= 3 “:;_é S Gambar 2. 6 MOtOr DC ...t s 7
cz3% = Gambar 2. 7 KONVEYOT ..ottt s e 7
Ex 8% BB Gambar 2. 8 Firehase......... g ... TSI i 8
325 3. Gambar2. 9 Android STUEO . . ooooororerrveicisreeien s i g 8
as s ; Gambar 3. 1 HHUStraSiAlRL. ............covuiriireieienccc st e 9
5 :’TE = 2 Gambar 3. 2 llustrasi Maket dan peletakan SENSOr .............ocoovvvevreree it oo, 10
g % =2 ) Gambar 3. 3.Diagram blok sistem pemilah limbah betol otomatis...............cu.. 13

Q wn . g
T B52 .  Gambar 3.4 Skematik Rangkalan Catu Daya............cciec.thiee et 14
§' % E g % Gambar 3.5 Skematik alat pemilah limbah botol otomatis.............c.ccoveiinnnnn. 16
% § g’; g_ Gambar 3. 6 Realisasi TCRT 5000 pada NodeMCU shield ........c....cccecooenennnnn. 17
§§ 855 ¥ Gambar 3. 7 RealisaSi ESP8266M . ... st S S B 18
g t; g % Gambar 3. 8 Realisasi Esp8266 pada NOUEMCUL........ccceveeieairececiiie e sbaenc e 18
g & =5 Gambar 3. 9 Realisasi Capasitive Proximity pada Nodemcu Shield .................... 19
§ 338 Gambar 3. 10 Realisasi Motor Servo pada NodeMCU.....uue. ... dewes.eodessastcceneenncns 20
w = b o ambar 4. 1 Travo ke SUMDEr tEaNGAN ......o.vvv.v. . esiinnseeeeresibaneseeresdhnannansseeseesenns
s 383 Gambar 4. 1 Travo ke sumber tegang 28
£ 3 %% Gambar 4. 2 Catu daya ke output travo 12V .o ciienie e dhne e snaes e 28
% % ié Gambar 4. 3 Titik pengujian Catu JaYa .........s it e sdienaesneanneanneseeeseeseens 29
39 3e Gambar 4. 4 Pengukuran output catu daya tanpa dan dengan stepdown................ 29
2. :.l %% Gambar 4. 5 Gambar Test Sensor TCRTS000 .. ...cit. ittt ir s stsnesnesnes e, 30
78 5a Gambar 4. 6 Hasil Test pada Sensor TCRT ..ol fi i i Bk e 30
i g § § Gambar 4. 7 Cek pada Conductive ProXImIty .........cocccceeieeruesieeieessessuessasseesnennnns 32
= £a Gambar 4. 8 Tampilan Hasil pengujian ... .. i e snaes e 32
3 5%
g s
g 37
s 27
T T
o 23

g .

-3

:w’.

o

c

s

g

E

o

3

@

S

>

ix

Politeknik Negeri Jakarta



37
38
Politeknik Negeri Jakarta

DAFTAR LAMPIRAN

POLITEKNIK

NEGERI
JAKARTA

Lampiran 1 Daftar Riwayat Hidup Penulis...........ccccoviniiiiiicccns
Lampiran 2 Dokumentasi PENQUJIAN..........ccouviiiiirceeissseeeees s

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




eyeyer uabap Niuyaijod uizi edue)

S
v
(]
=
Q
o
fr
T
o
=
—
Q.
o
=
3
[}
-
[
Q
=
[
=
=
[}
T
™
=
=
=
Q
[
=
<
o
=
Q
g
o
N—
[
-
v
o
-
(1)
==
2,
~
=
[
Q
[}
P
e
o
=
o
-
-
o

N
= - 2 Y
S o
s ® 83
= @
Qe s
35S
2985
=N
3 a2
c )
=
: g
= x
)
= T
m
3 >
m =
=
338
T RS
= o
T
553
S 2&
< B
® 8 3
on
9 QP
Q =3
o o
S =
o o
o >
< o
w m
) 5
c =
c x5
= 5
2273
- -
< <
o 2
= =
€ 9o 3
= 5
-
3. °
o S
R =
m —
3 £
g f
z 9
')
~ >
5
T B
o =
c s
= 3
o
=
=
=
3
=
o
-+
o
[
o
3.
(Y
=
Q
-
w
=
Y]
Cad
s
3
o
w
o
(')
=

o
o
=
2]
T
-+
o

=0
m
x
0
©
-+
Y
E.
;
1
=)
=.
o
x
E.
x
P4
o
Q
)
=.
Ll
o
x
)
q
-~
Y

o
=)
5
-
')
=)
(=]
=
[}
=
Q
(]
=
T
w
[
o
')
Q
(')
=
Q9
-
o
=
"d
®
=
-
(=
= )7
~
Q9
-
<
o
(d
£
=
=)
-~
')
=
T
o
3
m
=
N
o
=
~
(=
3
3
1)
=
o
(')
-~
3
[
=
b
m
o
=
~*
z
(')
-
w
=
z
o
[}
-

BAB |
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Di kehidupan sehari hari manusia selalu menghasilkan limbah. Limbah
padat yang dihasilkan berupa sisa produk yang sudah tidak dapat dipakai lagi dan
kemasan yang sudah tidak terpakal. Limbah ini tentunya tidak.mempunyai manfaat
sama sekali, bahkan" keberadaannya harus ditangani dengan sangat selektif.
Keadaan sepertiFini‘menimbulkan imbas yang sangat besar pada semua kehidupan
manusia terutama bidang industri. Mengakibatkan industri sebagai produsen
menggunakan cara otomatisasi untuk mempermudah sebuah proses

Permasalahan.di.atas. dapat. diselesaikan.menggunakan mikrokontroler,
sensor proximity, motor servo, dan konveyor. Dengan sensor proximity, keberadaan
limbah dapat dideteksi motor servo dapat digunakan untuk:menggerakkan pemilah
limbah Konveyor (konveyor) adalah suatu alat yang berfungsi untuk mengangkut
atau memindahkan material. Menggunakankonveyor kita bisa memindahkan
material limbah secara mudah dari satu tempat ke tempat lain secara bergantian
berapa pun jumlahnya. Di dalam dunia perindustrian, khususnya pemindahan
limbah " logam dan plastik. masih - menggunakan “tenaga manusia, sehingga
memerlukan waktu yang cukup lama. Maka dari itu perusahaan—perusahaan
memerlukan alat yang dapat mempengaruhi atau menyingkat waktu saat pemilahan
limbah .

Oleh karena itu, pada tugas akhir ini akan dirancang ‘“Rancang Bangun
Pemilah Limbah Botol Otomatis”, untuk memberikan gambaran peningkatan
sistem pemilahan.pada rumah atau-industri untuk.mendeteksi adanya perbedaan
suatu objek logam dan plastik pada limbah yang ingin dipisahkan.
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1.2 Rumusan Masalah

Berdasarkan latar belakang diatas,maka permasalahan yang akan dibahas
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dalam tugas akhir ini adalah sebagai berikut:

1. Bagaimana merancang jalur untuk-menjalankan limbah'?

2. Bagaimana cara menghubungkan sensor Proximity ke aplikasi android melalui
real-time database?

3. Bagaimanar‘cara merancang. sistem sistem untuk memilah limbah pastik dan
logam 2

eyjeyer abap yiuyaiijod uizi eduey

4. Bagaimana melakukan pengujian alat pemilah limbah otomatis ?

1.3 Tujuan
Berdasarkan perumusan.masalah diatas tujuan penelitian penulis adalah

untuk mengetahui Tujuan dari penulisan-laporan tugas akhir ini adalah:

1." Mampu merancang dan membuat jalur yang-dilakukan konveyor pada alat
pemilah limbah botol otomatis.

2. Mampu menghubungkan sensor proximity ke aplikasi android melalui real-time

database.
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3. Mampu merancang dan membuat-sistem “untuk memilah botol logam dan

plastik.
4. Mampu melakukan pengujian pada alat pemilah limbah botol otomatis.

1.4 Luaran
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Adapun luaran dari tugas-akhir.ini:
1. Prototype alat pemilah limbah botol otomatis berbasis android.
2. Laporan tugas akhir.

3. Artikel ilmiah yang siap dipublikasi.
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PENUTUP

5.1. Simpulan
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Berdasarkan perancangan dan hasil pengujian dari alat Tugas Akhir yang
telah dibuat, maka dapat disimpulkan bahwa:

1. Pengujian aplikasi Android:yang terhubung dengan. internet dilakukan
dengan menampilkan data dari sensor TCRT5000 dan sensor“Proximity
Induktif mengintegrasikan pemilah limbahike firebase.

2. Hasil pengujian sensor-sensor. penulis dapat terkoneksi dengan real-time
database seperti sensor TCRT5000 dan Conductive Proximity

3./Pengujian alat yang penulis gunakan berjalan dengan baik tetapi beberapa

kendala seperti delay pada pembacaan sensor logam

5.2. Saran
Saran yang dapat diberikan dari alat yang telah dibuat adalah sebagai
berikut:

1. Menggunakan jaringan internet yang stabil karena menggunakan Node
MCU ESP 8266 agar kecepatan transmisi tidak terganggu dalam
melakukan pengiriman data.

2. Menggunakan spesifikasi konveyor dengan panjang yang sesuai agar

simulasi pada alat pemilah botol dapat berjalan dengan lancar.

—
9
5
-
o
=)
(=]
=
[}
=)
Q
(]
=
T
w
(]
o
o
Q
(')
=
Qo
-~
o
=
"d
©
=
-
{ =
= 57
~
Q
-
<
Q
-,
£
=
=X
-~
')
=
T
o
3
m
=
N
o
=
-~
(=
3
E
9
=
o
o
=
3
[
=
<
m
o
[ =
-,
z
(')
-
w
=
3
(o
m
-

34

Politeknik Negeri Jakarta



DAFTAR PUSTAKA

Aribowo, D. (2021, 15 April). Sistem pemilah botol plastik berbasis

mikrokontroler.  TeknoBlog.  https://www.teknoblog.com/aribowo-

X
o
=
2
T
-
)

==
m
x
0
S
-+
(Y
g.
;
o
=)
-
®
=
E.
=
<
®
Q
o
=.
s
o
x
3
‘
~~
Y

pemilah-limbah
Hudati, I., Kusuma, D. Y., Permatasari, N. Bs;+& Pebriani, R. R. (2021). Sensor

ultrasonik waterproof A02YYUW berbasis Arduino Uno pada sistem
pengukuran jarakeJurnal Listrik, Instrumentast, dan« Elektronika
Terapan (JULIET), 2(2).

Indobot Academy..n.d. Bootcamp Full Stack leT Developer: Bootcamp lOT.

eyieyer uabap Niuyaijod uizi eduey

PT.Ozami Inti Sinergi. Diakses dari
hitps://indobot.co.idipregram/bootcamp/startup=business-technology.

Mulianto, M. A. F., Winarno, A., & llham; M. (2024). Design And_Construction
Of Metal And Non-Metal Waste Selecting Tools Based On Arduino Uno.
BEST: Journal of Applied Electrical, Science, & Technology, 6(1), 37—
40. https://dor.org/10.36456/best.vol6mol.-8333

Priyanti, L. (2022). Pengembangan sensor proximity untuk.deteksi objek. Jurnal
Teknologi Sensor, 10(3), 123-130. hittps://doi.org/xxxxxx

Pujono (2020). RANCANG  BANGUN MEKANISME PERGERAKAN
KONVEYOR PADA-MESIN SORTIR SAMPAH KALENG DAN BOTOL
PLASTIK. Bangun Rekaprima.Vol.06/2/Oktober/2020

Pura, M., Langko, C. H., & Kho, J. (2023). Automatic Mass Waste Sorting System

Using Inductive Proximity Sensor, Water Level Sensor and Image

S
v
(1]
=
Q
e
=,
T
1Y
=
—
Q.
o
~
3
[}
bl
o
Q
~
o
=
~
[}
T
[}
=
=
=}
Q
o
=
<
o
=
Q
3
Y
N—
[
-
v
o
-
(1)
~
3,
~
=
[
Q
[}
e
o
o
~
o
-
-
o

o
o
]
3

Q
c
=

o
o
S
=
o
el

<
o
£
=
-+
=
s
=
[0}

T
o
S
=
3

Q
o
S

°
o
3
o
=
=
o
3

o
o
S
[
=
o
S

T
o
S
=
=
o
S
=
o
-

<
o
3
)
=

°
o
S
=
=
o
S
o

°
°
-
o
3

°
o
S
=
n
o
S
=
=
=1
=~
o
-
o
c
(=3

o
o
c
o
S
w
c
o
-
c
3
o
w
o
o
-

Processing using MobileNet Algorithm. Ultima Computing: Jurnal Sistem
Komputer, 15(2), 58-64. https://doi.org/10.31937/sk.v15i2.3421

Ray, A. (2018). Internet of Things with ESP8266: Build.and control connected
devices using NodeMCU and Arduino IDE. Packt Publishing.

Susanti, E., Gunoto, P., & Silitonga, A. (2023). Design of an Automatic Waste

N —
9 =
S o
5583
5 =
Q Q
3 3

)
g 5

Q Q
HE
< w
1558
Yy
5 a
a Qo
o Y
S o
3 b
o c
3 »n
-] o
o c
T c
= 5

< =
5523
» S
& 7
o £

Q w
g £
o >
§338
= B
L =
s ®
<
c 5
¥ 5

S 3
-+ =~
c S
= =
w o
= 8
3. E
o
> 23
9 =
3 s
g' o
2 2%
c y
= =
Q w

b c

T 2%
£ I
= =

Sorter Equipment Based on the Internet of Things (IoT). Proceeding of
International Conference on Multidisciplinary Study, 1(1), 95-106.
https://doi.org/10.33373/icms.v1il.11

Sutarti (2020). Purwarupa Tempat Sampah Pintar Berbasis Arduino, Uno Jurnal

Dinamika Informatika Volume 9, No 2, September 2020

35

Politeknik Negeri Jakarta


https://www.teknoblog.com/aribowo-pemilah-limbah
https://www.teknoblog.com/aribowo-pemilah-limbah
https://indobot.co.id/program/bootcamp/startup-business-technology
https://doi.org/10.36456/best.vol6.no1.8833
https://doi.org/xxxxxx
https://doi.org/10.33373/icms.v1i1.11

epieyer uabap yiuyelijod uizi eduey

T
o
3
Q
[
-3
T
o
=
=
Q.
o
=
3
(]
=
<
.
)
3
>
T
m
3
=
=
Q
o
3
s
3
Q
£
&
o
=
g
-
5
;
=
m
Q
(]
==
—
g
§

N
Qoo
o Do
s 23
3 @ g
-
3%
2985
£2:
=1
£ss
53 &
S = =
=
5 8
3 >0
395
=
o =5
32¢
',_‘.::s
g238
338
g5z
o
& %E
9 2
S o =&
o = o
8§33
e =3
o %3
£3 %
c =8
25
303
o8
383
£5 5
w o 3
Sgo
g
R
3 £
3 5
2 e
S 5
~ 3
“\
T B
S 35
T £
S =
s =
=3
2
=~
i)
5
c
o
s
e
8
=3
2
a
c
3
o
w
o
&
=2

him. 52, Apr. 2007, ISSN: 0854-8471.

a5
v
x
a]
T
&

https://doi.o 53/iimars.v2i01.394

—
=)
)
o
>
Q
E
(]
=
Q
=
=
e
"
(1)
o
o
Q
o
=
2
o
=
"d
.3
=
=
c
=
g
o
ad
£
=
EX
g
=
T
o
3
m
>
n
o
a
=
2
o
=
Q.
o
=]
3
3
s
o
z
o
=
w
<
3
T
(]
-

Organik Berbasis Ard

M.

Syamsuddin, S., Nazir, R., dan Saputra, S., “Pengontrolan (Posisi) Motor Servo AC
dengan Metoda Pengaturan Volt/Hertz,” TeknikA, vol. 2, no. 27, thn. XIV,

Wulandari, R., Ariwibowo, M. R., Taryo, T., & Ananda, G. (2023). Design Smart

Trash Based On the Inernational Journal of
Multidisciplinary _App Research and ence, 2(1), 194-200.

C
Yanto Indra 02

. Rancang

Dan Boto

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Politeknik Negeri Jakarta


https://doi.org/10.59653/ijmars.v2i01.394

,. , ol - -
S o o Z =
s © d < 2 w S5 @
(1] o o = +— [@)]
= S 2 0 D
S N | o S >
3} 4 —
_m T 9 £ 9.2 T £
5 2 £ &8 d 2 5 8.2
v c 2 8 N T = X
> (®)] = [ « N ©c 2
5] o = =
L = g8 2 c o
o’ 8 J o = O 3 .
Y S 48 849 _
o = o2} +— +— o
< s £ £ 8 d c X.8
0 E 3 0O g & o2 x
S g X 0 - o Ww 'c
c © .- =
= s — = 49 £ o =
o o A8 @ 2 & =
] AR 2 5o =X -
m nka —_ = o bt ~ [ D <
_ — o X — v
- c < = >
< < A @ L F

Lampiran 1 Daftar Riwayat Hidup Penulis

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

37

Politeknik Negeri Jakarta



0.
S
)
=
[
>
c
S

@]
c
8
<

Lampiran 2 Dokumentasi Pengujian

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
Hak Cipta:

7
o«

2

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

a. Pengutipan hanya untuk kepentingan pendidikan, penelitian , penulisan karya ilmiah,

tanpa izin Politeknik Negeri Jakarta

'’

Hasil pembuatan dan pengujian Conveyor

1. Dilarang mengutip sebagian atau seluruh karya tulis ini tanpa mencantumkan dan menyebutkan sumber :

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

Politeknik Negeri Jakarta



AT (T PR | .
N .Em.ga.ﬁm_:ﬁ ?ﬂ_.._umﬂ VLAVAVI [EIOIN AINNALITOd - OdLNITd NINNAL NVSI™NS
ST PNy SOURG[Y IRquIRAI(] ISVAINNWONITIL IANLS WVEDO0Ud

UBYNIN[SIY UrIeySuey YHEWyS

It
|

fessleq uid 7 M‘ em—
0823453 A9 3301

an|gf-—
P P8 f—

.
B[P umeial—
L
('S

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Politeknik Negeri Jakarta



I
ElEl21o8

 HHHHHHHY

S @@=

GP1013}~{ RXD2 }~{HMOSI]
GP1015 TXD2 }~{ HCSs ]

I

:
e
palahhLLLl =
gl olz o
L e e
HEHHE

Sensor TCRT5000

ESP 8266
Sensor Proximity

g
<

§

Lampiran Data Sheet

© Hak Cipta milik Politeknik Negeri Jakarta
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

POLITEKNIK
NEGERI
JAKARTA

Politeknik Negeri Jakarta



eyeyer 1aba yiuyalijod uizi eduey

N
9o
S 9
8 5
2 Q
s &
2T
=
Qa =
g:’.
o
£z
= 3
1
c
o
o S
>3
%:
-~
3
T T
e 3
o
3 3
S o
=
-
n <
o o
o 3
o Q
Q =
99
S5
8 3
Y
c S
©w -
£g
£ S
52
E )
3%
s =
-,
E &
=z
-
Y

o
'U
]
=
Q
c
[
T
o
=
=
o
2
Q
c
=
=3
c
~
=~
(1)
T
(]
=
4
=
Q
O
=
T
o
>
=
=]
=~
o
=
T
o
=
=
=
o
=
~

T
m
>
£l
a
o
=
)
<
O
3
o
=
<

T
o
>
=
w
Q
=
o
T
2
o
=
<

T
]
=
=
w
O
=
=~
-
=
=~
o
-
o
c
[~
=
O
c
O
=
w
S
Y
=3
<
3
o
w
=
o
=

s

undede )ynjuaq wejep

VLINVAVT
RIZO3AN
HINMILNOd

Features

D Snap-in construction for PCB mounting
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D Package height: 7 mm

D Plastic polycarbonate housing construction

which prevents crosstalk
D L = long leads

D Current Transfer Ratio (CTR) of typical 10%

Order Instruction

15116

Top view

Ordering Code

Sensing Distance

Remarks

TCRTS5000

12 mm

Leads (3.5 mm)

TCRT5000(L)

12 mm

Long leads (15 mm)
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Easy to install:

standards on the market
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Compact product (short), easier integration in the machine
» Increased range (x2). sensing distance easier to adjust
« All standard diameters (complete range, from @ 6.5 to @ 30 mm)

+ Long and short product lengths to meet the most demanding dimension

» DC and AC/DC versions available for maximum flexibility
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#include <WiFiManager.h> // https://github.com/tzapu/WiFiManager
#include <ESP8266WiFi.h>

#include <FirebaseArduino.h>

#define FIREBASE_HOST *pemilahbotol-bbd96-default-rtdb.firebaseio.com”

#define FIREBASE_AUTH
"rh7FbwKHeVs5FzydiUYuC8BLN5ppgkGpaPTDTUOW"

#include <N TPClient.h>
#include <ESP8266WiFi.h>
#include <Servo.h>

Servo servol;

Servo servoz;

const int sensorPin = 14; // Gunakan pin.D5 (GP1014) int counter = 0; //
Variabel untuk menyimpan jumlah deteksi logam int counterl = 0; //
Variabel untuk menyimpan jumlah deteksi logam void setup() {
Serial.begin(9600);

WiFL.mode(WIFI_STA);
Serial.begin(115200);

pinMade(sensorPin, INPUT); // Mengatur pin.sebagai input
WiFiManager wm; = bool res;

Serial.begin(9600); servol.attach(5); servo2.attach(4); res=
wm.autoConnect("Tested", '"‘password"); //-password protected ap delay(1000);
if ('res) {

Serial.println("Failed to connect™);
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D N = D

Serial.printIn("connected...yeey :)");

¥

Serial.print(*"connecting");
Firebase.begin(FIREBASE_HOST, FIREBASE_AUTH);

¥

void
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loop
0{
int SensorTRC = analogRead(A0);

Serial.printIin(SensorTRC); // Mencetak nilai counter ke Serial Monitor int
sensorValue = digitalRead(sensorPin); // Membaca nilai sensor if
(SensorTRC <500) { if (sensorValue ==.0 counter++; // Tambahkan 1
ke counter jika sensorValue adalah O
(logam terdeteksi)
servo2.write(160);
servo2.write(90);

} elseif (se

erl++; // Tambahkan 1 ke

T

println(cou ke Serial Mg ay(500);
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