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ABSTRAK 

 

Lingkungan hidup kian waktu mengalami ancaman dan kerusakan setiap 

saat. Kerusakan yang disebabkan oleh pola hidup yang tidak ramah lingkungan dari 

manusia merupakan penyebab yang diyakini turut andil menyebabkan terjadinya 

kerusakan lingkungan hidup. Sebagai akibatnya, keseimbangan ekosistem mejadi 

tergangu. Meskipun begitu belum cukup untuk menjadikan kerusakan lingkungan 

sebagai pelajaran yang dapat menumbuhkan kepedulian terhadap lingkungan. 

Mengenai kebersihan lingkungan umumnya pada masyarakat kota-kota besar di 

Indonesia membuang limbah rumah tangga ke sungai, hal ini selain mengotori 

lingkungan juga dapat membuat masalah seperti banjir, penyakit dan kerusakan 

ekosistem. Oleh karena itu permasalahan tersebut memerlukan sebuah solusi, salah 

satunya perlu adanya alat pendukung kebersihan lingkungan. Teknologi Robot 

perlu digunakan untuk membantu menyelesaikan permasalahan kebersihan 

lingkungan pada, kota-kota besar di Indonesia yang membuang limbah rumah 

tangganya ke sungai. Robot kapal pemungut sampah di sungai menggunakan 

mikrokontroler arduino uno dengan Pengendali Jarak Jauh dapat membantu 

menyelesaikan permasalah kebersihan lingkungan tersebut dengan lebih sederhana 

dan lebih fleksibel. Manfaat dari alat yang dirancang ini adalah untuk meningkatkan 

ekosistem perairan sehingga tetap terjaga dan terhindar dari sampah atau limbah di 

sungai. Manfaat lain dari alat ini untuk membantu mempermudah pembersihan 

sungai sehingga lebih efisien dalam hal waktu dan tenaga. Hasil dari pengujian 

Servo maka sudut yang dikehendaki yaitu 45 derajat dan 135 derajat. Ketika alat 

pengangkut sampah dengan posisi 45 derajat maka dapat dikatakan alat ini dalam 

keadaan standby, namun ketika alat pengangkut sampah dengan posisi sudut 135 

derajat maka alat ini dalam kondisi sedang mengangkut sampah. Data yang didapat 

dari hasil pengujian ini menunjukkan kesalahan terbesar dari pengujian servo ini 

sebesar 2,2% . sedangkan kesalahan terkecil 0,0 %. Rata rata kesalahan pada servo 

ini sebesar 0,88. 

 

Kata Kunci : Robot Kapal Pemungut Sampah, Arduino, Remote PS2 Wireless 

  

 

 

 

 

 

 



ABSTRACT 

 

The environment is increasingly being threatened and damaged all the time. 

The damage caused by a lifestyle that is not environmentally friendly from humans 

is the cause that is believed to have contributed to the occurrence of environmental 

damage. As a result, the balance of the ecosystem is disturbed. Even so, it is not 

enough to make environmental damage a lesson that can foster environmental 

awareness. Regarding environmental cleanliness in general, people in big cities in 

Indonesia throw household waste into rivers, this besides polluting the environment 

can also create problems such as flooding, disease and ecosystem damage. 

Therefore, these problems require a solution, one of which is the need for 

supporting tools for environmental hygiene. Robot technology needs to be used to 

help solve environmental hygiene problems in big cities in Indonesia that dump 

their household waste into rivers. The robotic garbage collection ship on the river 

using the Arduino Uno microcontroller with Remote Control can help solve the 

problem of environmental cleanliness in a simpler and more flexible way. The 

benefit of this designed tool is to improve the aquatic ecosystem so that it is 

maintained and protected from garbage or waste in the river. Another benefit of 

this tool is to help facilitate river cleaning so that it is more efficient in terms of 

time and effort. The results of the Servo test, the desired angle is 45 degrees and 

135 degrees. When the garbage collector is at a 45 degree position, it can be said 

that this tool is in standby, but when the garbage collector is at an angle of 135 

degrees, this tool is in a state of transporting garbage. The data obtained from the 

results of this test show that the biggest error from this servo test is 2.2%. while the 

smallest error is 0.0%. The average error on this servo is 0.88. 
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