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ABSTRAK 

 

Pada saat ini masyarakat masih banyak yang membuang sampah yang tidak 
sesuai jenis sampah yang dibuangnya apalagi ada juga beberapa oknum yang 
membuang sampah masih disembarang tempat seperti jalanan, saluran air, lahan 
kosong, dll. Sebenarnya tempat sampah yang sudah ada saat ini masih belum bisa 
membuat masyarakat teredukasi akan pentingnya membuang sampah pada 
tempatnya dan membuang sampah yang sesuai pengelompokannya. Dengan 
berkembangnya teknologi yang ada saat ini maka penulis mengusulkan 
perancangaan alat tempat sampah otomatis dengan motor sebagai penghancur 
sampah. 

Alat rancangan ini berbasis mikrokontroler Arduino Nano dan NodeMCU 
ESP8266 dengan sistem Internet of Things. Dengan sistem IoT ini maka petugas 
kebersihan setempat dapat dengan mudah untuk mengetahui apakah tempat sampah 
tersebut penuh atau tidak dengan memberikan notifikasi via aplikasi Telegram. 
Pada tempat sampah ini dapat mendeteksi dua jenis sampah menurut 
pengelompokannya yaitu organik dan anorganik dengan menggunakan sensor 
proximity kapasitif, proximity induktif, dan infrared. Tempat sampah ini juga 
memiliki motor dengan mata pisau sebagai penghancur sampah yang dibuang agar 
sampah yang dikirim dari tempat pembuangan sampah sementara ke tempat 
pembuangan akhir dapat lebih efisien lagi tanpa harus perlu dipilah lagi sesuai 
jenisnya. 

Berdasarkan pengujian yang sudah dilakukan sensor proximity kapasitif 
hanya dapat mendeteksi sampah dalam jarak 0mm, untuk sensor proximity induktif 
dapat mendeteksi sampah dalam range jarak 0mm – 3mm, dan untuk sensor 
infrared yang sudah diatur jaraknya menggunakan potensiometer dapat mendeteksi 
sampah dalam jarak 0cm – 6cm, jadi dalam pengujian alat tersebut sampah yang 
dibuang harus menempel pada sensor agar dapat terbaca untuk mengurangi 
persetanse tingkat kesalahan pada saat pembacaan oleh sensor. Lalu untuk 
mengirimkan data penuh atau tidaknya tempat sampah keaplikasi Telegram 
menggunakan sensor ultrasonic sebagai input dimana dalam pengujian tersebut 
memiliki rata-rata kesalahan sebesar 1,48% dalam range jarak 1cm-30cm. Dan 
untuk sistem penghancur sampah menggunakan motor dengan tegangan input 
220VAC yang dikontrol oleh relay untuk menghancurkan sampah yang sudah 
dideteksi oleh sensor sebelumnya. 

 
Kata kunci: Tempat Sampah Otomatis, Arduino Nano, NodeMCU ESP8266, IoT, 
Sensor Proximity, Sensor Infrared, Relay, Servo, Telegram 
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ABSTRACT 

 

At this time, there are still many people who throw garbage that does not 
match the type of waste they throw away, There are also some people who throw 
garbage in any place such as roads, sewage, empty land, etc. Actually, the 
conventional trash cans are still not able to educate the public about the importance 
of disposing of waste in its place and disposing of waste according to its grouping. 
With the development of technology that exists today, the authors propose the 
design of an automatic trash can with a motor as a waste crusher. 

This design tool is based on Arduino Nano microcontroller and NodeMCU 
ESP8266 with Internet of Things system. With this IoT system, local cleaners can 
easily find out whether the trash can is full or not by giving notifications via the 
Telegram application. This trash can detects two types of waste according to their 
grouping, namely organic and anorganic using capacitive proximity sensors, 
inductive proximity, and infrared. This trash can also has a motorwith blades as a 
shredder for discarded waste so that waste sent from temporary trash to final 
disposal sites can be more efficient without having to be separated according to 
type. 

Based on the tests that have been carried out, the capacitive proximity 
sensor can only detect garbage within a distance in 0mm, the inductive proximity 
sensor can detect garbage within a distance in 0mm – 3mm, and for the infrared 
sensor that has been set the distance using a potentiometer can detect garbage 
within a distance in 0cm – 6cm, so in testing the tool the discarded waste must be 
attached to the sensor so that it can be read to reduce the error rate percentage at 
the time of reading by the sensor. Then to send data full or not the trash can to the 
Telegram application uses an ultrasonic sensor as input which in the test has an 
average error of 1.48% in the distance range in 1cm-30cm. And for the waste 
crushing system using a motor with an input voltage of 220VAC which is controlled 
by a relay to destroy the garbage that has been detected by the previous sensor. 

 
Keywords: Automatic Trash Can, Arduino Nano, NodeMCU ESP8266, IoT, 
Proximity Sensor, Infrared Sensor, Relay, Servo 
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