RANCANG BANGUN KOTAK SAMPAH BERODA
OTOMATIS BERBASIS ARDUINO DAN APLIKASI
BLYNK

Diajukan Untuk Memenuhi Persyaratan
Guna Meraih Gelar Sarjana S-1

Oleh:

AUDIA ATIRAH ARDYANTO
1021411010

JURUSAN TEKNIK ELEKTRO
FAKULTAS TEKNIK
UNIVERSITAS BANGKA BELITUNG
2018



SKRIPSIU/TUGAS AKHIR

RANCANG BANGUN KOTAK SAMPAH BERODA OTOMATIS
BERBASIS ARDUINO DAN APLIKASI BLYNK

Dipersiapkan dan di susun oleh

AUDIA ATIRAH ARDYANTO
1021411010

Telah dipertahankan di depan Dewan Penguji
Tanggal 1 Agustus 2018
|

Pembimbing Utama, f . Pembimbin damping,

Tri Hendraw. santo, S.T., M.T

NP. 307196007 QI
SBANG

)

Ghiri Basuki Putra,S.T., M.T
NIP. 198107202012121003




SKRIPSI/TUGAS AKHIR

RANCANG BANGUN KOTAK SAMPAH BERODA OTOMATIS
BERBASIS ARDUINO DAN APLIKASI BLYNK

Dipersiapkan dan disusun oleh

AUDIA ATIRAH ARDYANTO
1021411010

Telah dipertahankan di depan Dewan Penguji
Tanggal 1 Agustus 2018

Pembimbing Utama, A . Pembimbing Pendamping,
/bgfj § |

Rika Favoria Gusa M.En - Tri Hen n Budiante, S.T., M.T

NIP. 1984072220140 NP. 307

Mengetahui,
4J§Qtua Jurusan Teknik Elektro,

/

v’ OL¢
7 AW
. ™

Y

"-«,," : . VI,
N\ iV 8503102014041001

—————



PERNYATAAN KEASLIAN PENELITIAN

Saya yang bertandatangan di bawah ini :

Nama : AUDIA ATIRAH ARDYANTO
NIM : 1021411010
Judul : Rancang Bangun Kotak Sampah Otomatis Beroda Berbasis

Arduino dan Aplikasi Blynk

Menyatakan dengan ini, bahwa skripsi/tugas akhir saya merupakan hasil karya
ilmiah saya sendiri yan didampingi tim pembimbing dan bukan hasil dari
penjiplakan/plagiat. Apabila nantinya ditemukan adanya unsur penjiplakan di
dalam karya skripsi saya ini, maka saya bersedia untuk menerima sanksi akademik
dari Universitas Bangka Belitung sesuai dengan ketentuan dan peraturan yang
berlaku.

Demikian pernyataan ini saya buat dalam keadaan sehat, sadar tanpa ada tekanan

dan paksaan dari siapapun.

'AUDIA ATIKAH ARDAYNTO
NIM 1021411059




PERNYATAAN PERSETUJUAN PUBLIKASI

Sebagai sivitas akademik Universitas bangka Belitung, saya yang bertanda tangan
dibawah ini :

Nama : AUDIA ATIRAH ARDYANTO
NIM : 1021411010

Jurusan : TEKNIK ELEKTRO

Fakultas : TEKNIK

demi pengembangan ilmu pengetahuan, menyetujui untuk memberikan kepada
Universitas Bangka Belitung Hak Bebas Royalti Nonekslusif (Non-exclusive
Royalti-Free Right) atsa tugas akhir saya yang berjudul :

“RANCANG BANGUN KOTAK SAMPAH OTOMATIS BERODA
BERBASIS ARDUINO DAN APLIKASI BLYNK”

beserta perangkat yang ada (jika diperlukan). Dengan Hak Bebas Royalti
Noneksklusif ini Universitas Bangka Belitung berhak menyimpan, mangalih
media/formatkan, mengelola dalam bentuk pangkalan data (database), merawat,
dan mcmpublikasikan tugas akhir saya sclama tetap mencantumkan nama saya
sebagai penulis/pencipta dan sebagai pemilik Hak Cipta.

Demikian pernyataan ini saya buat dengan sebenamya.

Dibuat di
Pada tanggal
Yang menyatakan,

(AUDIA ATIRAH ARDYANTO)



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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