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ABSTRAK

Bencana alam selalu terjadi setiap tahunya terutama bencana
banjir, baik secara faktor alam maupun factor manusia yang lalai dalam
menjaga alam. Salah satu faktor manusia yang lalai dalam menjaga alam
yaitu membuang sampah tidak pada tempatnya yang menimbulkan
sampah tergenang menjadi sumber penyakit dan dapat menurunkan
kualitas air, maka tingkat kesehatan manusia akan terancam. Kurangnya
kesadaran masyarakat mengenai larangan pembuangan sampah maka
perlu adanya inovasi untuk mengatasi hal tersebut seperti pembuatan
robot pemungut sampah untuk mengatasi hal tersebut. Penelitian ini
bertujuan menghasilkan sebuah robot pemungut sampah yang dapat
membantu membersihkan sampah pada permukaan air dengan lebih
cepat. Metode yang digunakan dalam penelitian ini adalah metode
pengembangan purwarupa yang memiliki 4 tahapan. Tahapan yang
pertama adalah perancangan yang meliputi desain robot, perancangan
software, perancangan hardware, realisasi hardware dan software,
pembuatan diagram blok sistem, pembuatan flowchart, dan perancangam
rangkaian elektronik input dan output. Tahapan yang kedua adalah
pembuatan alat. Tahapan yang ketiga adalah pengujian alat. Tahapan
keempat adalah evaluasi. Cara kerja robot ini menggunakan joystick
playstation 2 sebagai kendali jarak jauh nirkabel dengan menggunakan
arduino mega sebagai mikrokontroller lalu mengontrol 2 buah motor dc.
Kemudian ada sensor tegangan untuk memantau kondisi baterai yang
mana ketika baterai lemah buzzer akan berbunyi sebagai indikator. Hasil
dari penelitian ini adalah robot mampu dikendalikan menggunakan
joystick dengan maksimal jarak 20 meter lalu bisa bermanuver maju,
mundur, belok kanan dan belok kiri dengan membawa beban sampah
maksimal 20 kg. Untuk daya tahan baterai dari robot rata rata mampu
bertahan hingga 33 menit dengan waktu pengisian daya rata rata
mencapai 7 jam 53 menit. Tingkat akurasi pembacaan sensor tegangan
yang dipasang pada robot mencapai 94.72% dengan tingkat error
pembacaan sensor mencapai 5.28%.

Kata Kunci : Sampah, Robot, Joystick, Arduino Mega, Motor DC, Baterai



ABSTRACT

Natural disasters occur every year, particularly flood disasters,
caused by both natural factors and human negligence in preserving the
environment. One of the human factors contributing to environmental
negligence is improper waste disposal, resulting in stagnant waste
becoming a source of disease and leading to water quality degradation,
thereby endangering human health. Lack of public awareness about
waste disposal restrictions necessitates innovation to address this issue,
such as creating a waste-collecting robot. This study aims to produce a
waste-collecting robot that can assist in efficiently cleaning up waste on
water surfaces. The method used in this research is the prototype
development method, which consists of four stages. The first stage
involves design, including robot design, software design, hardware
design, hardware and software realization, system block diagram
creation, flowchart development, and input-output electronic circuit
design. The second stage is the device creation phase. The third stage
involves device testing, and the fourth stage is the evaluation phase. This
robot's operation involves wireless remote control using a Playstation 2
joystick, utilizing an Arduino Mega as the microcontroller to manage two
DC motors. Additionally, there is a voltage sensor to monitor battery
conditions, and a buzzer will sound as an indicator when the battery is
low. The research results show that the robot can be controlled effectively
using the joystick within a maximum range of 20 meters, maneuvering
forward, backward, right, and left while carrying up to 20 kg of waste.
The average battery endurance of the robot is about 33 minutes, with an
average charging time of 7 hours and 53 minutes. The accuracy level of
the voltage sensor readings installed on the robot reaches 94.72%, with
a sensor reading error rate of 5.28%.

Keywords: Waste, Robot, Joystick, Arduino Mega, DC Motor, Battery
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