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ABSTRAK

Indonesia adalah negara kepulauan yang didominasi oleh lautan
sebagai tempat bermuaranya sungai. Namun, sumber daya yang
dihasilkan dari laut sudah banyak tercemar akibat aliran sungai yang kotor
dan penuh sampah. Bencana banjir biasanya dikarenakan terlalu
banyaknya sampah yang menumpuk di sungai sehingga sampah tersebut
menahan aliran air dan menyebabkan sungai tak mampu menampung air
dan meluap. Sampah sangat berpotensi menghambat jalannya saluran air
bahkan sampah tersebut juga menjadi penyebab sungai menjadi tercemar,
mengingat bahwa sungai juga akan bermuara ke lautan. Tujuan dari tugas
akhir ini adalah membuat dan mengendalikan purwarupa kapal pemungut
sampah di permukaan air. Pada tugas akhir ini menggunakan
menggunakan pipa pvc ukuran 3 inc sebagai pengapung pada kapal agar
dapat bermanuver di permukaan air dan menggunakan smartphone
sebagai kendali jarak jauh nirkabel dengan yang terhubung ESP32
sebagai mikrokontroller untuk mengontrol 2 buah motor dc dan 1 buah
servo untuk membuka dan menutup pintu kapal. Cara kerja tugas akhir
adalah mengontrol dua buah motor dc sebagai penggerak kapal, 1 buah
servo untuk pintu kapal dan sensor tegangan untuk memantau kondisi
baterai kapal dan buzzer akan berbunyi ketika kondisi baterai dalam
kondisi lemah. Pada tugas akhir ini adalah kapal mampu dikendalikan
sesuai keinginan pengguna menggunakan smartphone dengan jarak
koneksi maksimal 55 meter dan dapat bermanuver maju, mundur, belok
kanan dan belok kiri. Daya tampung kapal yang memiliki volume 0,09 m?
dapat menampung 600 gram sampah jenis botol dan 1200 gram jenis
daun. Keluaran tegangan motor pada pwm 50 rata-rata sebesar 5,98 V dan
pada pwm 100 atau 255 rata-rata 11,4 V dari sumber tegangan baterai
12V. Kecepatan motor dengan set pwm 50 pada jarak 0.5 meter rata-rata
3,474 m/s dan jarak 1 meter rata-rata 5,972 m/s dan pada set pwm 100
pada jarak 0.5 meter rata-rata kecepatan 2,817 m/s dan jarak 1 meter rata-
rata 4,623 m/s. Daya tahan baterai dari kapal rata rata mampu bertahan
hingga 37,6 menit.

Kata Kunci: Sampah, kapal, smartphone, ESP32, motor dc, baterai.



ABSTRACT

Indonesia is an archipelagic country dominated by oceans as the
estuary of rivers. However, the resources produced from the sea have
been polluted due to dirty rivers and full of garbage. Flood disasters are
usually caused by too much garbage piling up in rivers so that the
garbage holds back the flow of water and causes the river to be unable to
accommodate water and overflow. Garbage has the potential to block the
flow of water channels and even the garbage is also the cause of river
pollution, considering that the river will also flow into the ocean. The
purpose of this final assignment is to create and control a prototype of a
garbage collector ship on the surface of the water. In this final
assignment, a 3-inch PVC pipe is used as a float on the ship so that it can
maneuver on the surface of the water and uses a smartphone as a wireless
remote control with an ESP32 connected as a microcontroller to control
2 DC motors and 1 servo to open and close the ship's door. The way the
final assignment works is to control two DC motors as ship drivers, 1
servo for the ship's door and a voltage sensor to monitor the condition of
the ship's battery and the buzzer will sound when the battery is low. In
this final project, the ship can be controlled according to the user's wishes
using a smartphone with a maximum connection distance of 55 meters
and can maneuver forward, backward, turn right and turn left. The
capacity of the ship with a volume of 0.09 m3 can accommodate 600
grams of bottle-type waste and 1200 grams of leaves. The motor voltage
output at pwm 50 averages 5.98 V and at pwm 100 or 255 averages 11.4
V from a 12V battery voltage source. The motor speed with a pwm 50 set
at a distance of 0.5 meters averages 3.474 m / s and a distance of 1 meter
averages 5.972 m / s and at a pwm 100 set at a distance of 0.5 meters
averages 2.817 m/ s and a distance of 1 meter averages 4.623 m/s. The
battery life of the ship can last up to 37.6 minutes on average.

Keywords: Waste, ship, smartphone, ESP32, dc motor, battery.
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KATA PENGANTAR

B

Dengan menyebut nama Allah yang Maha Pengasih lagi Maha
Penyayang.

Assalamu alaikum Warahmatullohi Wabarakatuh.

Puji dan syukur senantiasa kami panjatkan kehadirat Allah SWT
atas segala nikmat, kekuatan, taufik serta hidayah-Nya. Shalawat dan
salam semoga tercurah kepada Rasulullah SAW, keluarga, sahabat, dan
para pengikut setianya. Aamiin. Atas kehendak Allah SWT, penulis dapat

menyelesaikan fugas akliir yang berjudul :

“PURWARUPA KAPAL PEMUNGUT SAMPAH DIPERMUKAAN
AIR DENGAN PENGENDALI SMARTPHONE”

: Pembuatan dan penyusunan tugas akhir ini merupakan salah satu
syarat untuk memperoleh gelar Ahli Madya (A.Md) di Politeknik Negeri

Cilacap.

Penulis menyadari bahwa karya ini masih jauh dari sempurna
karena keterbatasan dan hambatan yang dijumpai selama pengerjaannya.
Sehingga saran yang bersifat membangun sangatlah diharapkan demi

pengembangan yang lebih optimal dan kemajuan yang lebih baik.
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-
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Pemasagan rangkaian elektrik

Diagram alir dengan simbol — simbol grafis
menyatakan aliran algoritma secara detail dan
prosedur metode secara logika

Masukan

Keluaran

Perangkat keras

Perangkat lunak

Sistem yang meliputi beberapa bagian yang
saling terhubung dan saling bekerja sama
Intergrated circuit yang berfungsi sebagai pusat
pengolahan data pada system tertentu
perangkat yang merujuk pada perangkat
elektronik yang memiliki kemampuan tertentu.
Perangkat lunak yang kode sumbernya tersedia
secara bebas bagi siapa saja yang ingin
melihat,menggunakan.

ilmu yang mempelajari bentuk dan fitur
permukaan bumi serta peta  yang
menggambarkan detail-detail fisik dari suatu
wilayah.

gerakan merujuk pada teknik atau strategi yang
digunakan untuk mengatur, mengarahkan, atau
mengubah arah suatu objek atau sistem.
Kapasitas seberapa banyak ruang yang bisa
ditempati suatu objek.
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