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ABSTRAK 
 
Penelitian ini mengembangkan sistem pemilah sampah logam dan non-

logam berbasis Arduino yang mampu beroperasi secara otomatis sesuai 

perintah yang diberikan. Sistem ini menggunakan sensor proximity untuk 

mendeteksi sampah logam, serta konveyor untuk transportasi sampah 

secara kontinu dari lokasi pengambilan ke tempat pemrosesan. 

Implementasi lengan robot yang dikendalikan Arduino Uno 

memungkinkan pemindahan sampah ke area yang telah ditentukan untuk 

pemrosesan lebih lanjut. Konveyor dirancang untuk mengangkut sampah 

dengan beban maksimum 2 kg, sementara lengan robot dapat 

memindahkan sampah hingga 1 kg secara satu persatu. Sistem ini juga 

mampu mendeteksi sampah logam dan non-logam secara bergantian. 

Tujuan utama penelitian ini adalah untuk mempermudah pengelolaan dan 

pengelompokan sampah secara otomatis serta meningkatkan efisiensi 

proses pemilahan. Penerapan teknologi ini diharapkan dapat memberikan 

solusi efektif dalam pengelolaan sampah, khususnya dalam pemisahan 

logam dan non-logam di lingkungan seperti sungai. 

. 
Kata kunci : Sistem pemilah sampah, Arduino, sensor proximity, 

konveyor, lengan robot, pemisahan logam, pemisahan non-logam, 

otomatisasi, pengelolaan sampah, efisiensi. 
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ABSTRACT 

 
This research develops an Arduino-based waste separation system 

for metal and non-metal that operates automatically according to given 

commands. The system utilizes a proximity sensor to detect metal waste 

and a conveyor for continuous transportation of waste from the collection 

point to the processing location. The implementation of a robot arm 

controlled by Arduino Uno facilitates the transfer of waste to designated 

areas for further processing. The conveyor is designed to handle waste 

with a maximum load of 2 kg, while the robot arm can move waste up to 

1 kg one by one. The system is also capable of alternating between 

detecting metal and non-metal waste. The primary objective of this 

research is to simplify the management and sorting of waste automatically 

and to enhance the efficiency of the separa tion process. The application 

of this technology is expected to provide an effective solution for waste 

management, particularly in separating metal and non-metal waste in 

environments such as rivers. 

 

Keywords: Waste sorting system, Arduino, proximity sensor, conveyor, 

robotic arm, metal separation, non-metal separation, automation, waste 

management, efficiency.  
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BAB I 

PENDAHULUAN 

1.1 Latar Belakang 

Perkembangan  di  zaman  era  globalisasi  dan  teknologi  dibidang  

mikrokontroler  dan sensor berdampak kepada kehidupan manusia. 

Banyak sekali  lahir berbagai inovasi teknologi baru  dan  terbarukan  

yang  semuanya  ditujukan  untuk  mempermudah  dan  m embantu  

aktivitas manusia.  Dengan  perkembangan  teknologi  mikrokontroler  

dan  sensor  melahirkan  alat  bantu untuk meningkatkan kesadaran  

pentingnya menjaga  kebersihan  lingkungan. [1]  

Berdasarkan  permasalahan  diatas,  maka  penulis  tertarik  untuk  

membuat  alat  pemisah sampah otomatis berbasis arduino uno . Alat ini 

dapat digunakan untuk memilah jenis sampah logam  dan  non  logam  

untuk  memudahkan  proses recycle pada  sampah  yang  masih  bisa 

digunakan  atau  didaur  ulang  secara  efisien  sebelum  sampai  ke  

Tempat  Pembuangan  Akhir (TPA). Jika kondisi sampah tercampur 

jenisnya dan sudah sampai di TPA akan lebih sulit untuk proses daur 

ulang karena akan membutuhkan waktu dalam pemilahan sampah dan 

juga akan mempengaruhi  kualitas  sampah  yang  masih  dapat  didaur  

ulang.  Dengan  adanya  alat  ini diharapkan   dapat   membantu   para   

aktivis   peduli   lingkungan   maupun   Usaha   Kecil   dan Menengah 

(UKM) yang memanfaatkan sampah untuk didaur ulang dan dijadikan 

suatu produk. [2] 

Dengan melakukan pengolahan sampah seperti pemilahan sampah, 

proses daur ulang sampah dan memanfaatkannya, diharapkan    mampu    

mengurangi masalah dimasyarakat kita. Kondisi  sampah  yang  ada di 

lingkungan di sekitar kita, saat ini sampahnya masih  dalam  kondisi  

tercampur  jenisnya,  belum  dilakukan  pemilahan  sampah.  Sehingga 

menjadi masalah ketika dilakukan daur ulang.[4]  

Sistem ini dibuat berdasarkan siffadeteksi dari masing masing 

sensor  yakni sensor proximity induktif yang akan medeteksi benda yang 

bersifat kogam, sensor ini dapat mendeteksi beda yang bersifat logam 

yang berjarakkurang dari 8 mm. 
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1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang uraikan, rumusan masalah pada penelitian ini 

adalah : 

1. Bagaimana merancang sistem pemilah sampah berbasis Arduino 

yang dapat berfungsi secara otomatis untuk pemisahan antara 

sampah logam dan non-logam? 

2. Bagaimana mengintegrasikan sensor proximity dalam sistem ini 

untuk mendeteksi dan memisahkan sampah logam dari sampah 

non-logam? 

3. Bagaimana mengendalikan lengan robot dalam sistem ini untuk 

mengambil dan memindahkan sampah non logam ke area yang 

telah ditentukan? 

1.3 Batasan 

Berdasarkan dari rumusan masalah, penelitian ini difokuskan pada :  

1. Sistem pemilah dirancang untuk mengangkut sampah dengan 

beban maksimum 2 kg. Beban yang melebihi batas ini mungkin 

tidak dapat diproses dengan efisien oleh konveyor. 

2. Kemampuan lengan robot dalam sistem ini hanya dapat 

memindahkan sampah dengan beban maksimum 1 kg secara satu 

persatu. Pemindahan sampah yang melebihi kapasitas ini atau 

pemindahan dalam jumlah besar tidak dapat dilakukan secara 

efektif oleh lengan robot. 

3. Sistem pemisahan otomatis hanya dapat mendeteksi dan 

memisahkan sampah logam dan non-logam secara bergantian. 

Proses deteksi dan pemisahan tidak dapat dilakukan secara 

bersamaan untuk kedua jenis sampah. 

1.4 Tujuan 

Tujuan dilakukannya penelitian ini adalah :  

1. Membuat sistem pemilah sampah logam dan non-logam berbasis 

Arduino yang berfungsi secara otomatis dan dapat bergerak 

sesuai dengan perintah yang diberikan 

2. Mengendalikan lengan robot yang dapat diprogram untuk 

mengambil dan memindahkan sampah ke area yang ditentukan 

untuk pemrosesan lebih lanjut. 


