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INTI SARI 

 

Kotak sampah merupakan tempat atau wadah untuk menampung sampah 

secara sementara, karena hampir semua model kotak sampah memiliki penutup 

yang harus dibuka secara  manual maka menyebabkan kurang higienis apabila 

tangan bersentuhan langsung dengan penutup serta sering terjadi sampah yang 

berserakan karena isi yang melebihi batas. Untuk itu diperlukan kotak sampah 

beroda otomatis yang bekerja secara otomatis untuk menjaga kehigienisan 

pengguna dan mengurangi sampah yang berserakan karena kotak sampah telah 

terisi penuh serta mempermudah pengguna menggerakan roda yang ada pada kotak 

sampah agar kotak sampah dapat dijalanken sesuai keinginan penggguna. Alat ini 

dirancang menggunakan sensor ultrasonik yang bertujuan untuk mengetahui 

volume dari kotak sampah apabila telah penuh, kemudia sensor PIR yang digunakan 

sebagai sensor yang mendeteksi tangan apabila ingin membuka penutup yang 

dilanjutkan dengan servo yang akan membuka, serta motor drive yang dikontrol 

oleh aplikasi Blynk untuk menggerakkan roda pada kotak sampah, untuk 

mikrokontroler yang digunakan yakni Arduino. Dari hasil pengujian diperoleh 

untuk pengujian sensor ultrasonik memiliki akurasi sebesar 99.50% , kemudian 

pengujian rata-rata waktu respon sensor PIR untuk ketinggian 10-150 cm sebesar 

0.92s. Dan yang terakhir rata - rata respon pembacaan perintah dari aplikasi Blynk 

dengan limit switch 1.18s dan motor dc / motor drive 2.24 s 

Kata kunci : Arduino, Blynk, Kotak Sampah, Sensor Ultrasonik, Sensor PIR.  
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ABSTRACT 

  

 Trash bin is a place or container to hold trash temporarily, because 

almost all of the trash bin has a closing manual then cause less hygienic when hands 

get in touch directly with the cover as well as common garbage that scattering due 

to content that exceeds the limit. Design of automatic trash bin wheeled this is to 

keep hygienic waste and reducing the user a scattering due to litter box has been 

filled to capacity and facilitate user moves the wheel on the trash bin so that the 

trash bin can run to user as you wish. It is designed using the Ultrasonic sensor, 

PIR sensors and limit switches, control wheel use applications and with control 

Blynk by Arduino. The results of the reading distance by Ultrasonic sensors have 

an accuracy of 99.50%, then the average response time for PIR sensor height 10-

150 cm of 0.92 s. The average delay is reading commands from an application with 

limit switches Blynk 1.18 s motor and dc motor drives 2.24/s 

Keyword : Trash bin, Arduino, Ultrasonic Sensor, PIR Sensor. 
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