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ABSTRAK 

Tempat sampah otomatis menggunakan sensor ultrasonik sebagai alat untuk 

mengotomatisasi tempat sampah manual supaya memudahkan masyarakat untuk membuang 

sampah dan meningkatkan kesadaran terhadap kebersihan lingkungan hidup. Tempat sampah 

otomatis menggunakan sensor ultrasonik dikendalikan melalui mikrokontroler. Sensor 

ultrasonik mendeteksi seseorang/objek lain di depan tempat sampah selama kurang dari 3 detik. 

Data diproses oleh arduino uno untuk menggerakkan servo motor dalam membuka dan 

menutup tutup tempat sampah serta speaker mengeluarkan suara “terima kasih sudah 

membuang sampah pada tempatnya” Penelitian ini menggunakan metode Research and 

Development atau RnD. Berdasarkan penelitian yang dilakukan, kinerja dari rancang bangun 

tempat sampah otomatis menggunakan arduino dengan pengaruh sensor ultrasonik telah 

bekerja dengan baik, dengan pengujian terhadap 3 objek yang berbeda (manusia, benda dan 

hewan) dengan rata rata nilai saat uji kinerja alat pada jarak 30-60 cm dan jarak yang memiliki 

nilai selisih sedikit kami terapkan di program dengan jarak >60cm. Disarankan untuk penelitian 

selanjutnya yaitu menambahkan sensor pendeteksi jika sampah sudah penuh. Saran yang ke 

dua adalah tempat sampah dibuat yang lebih besar.   

Kata kunci : sampah otomatis, sampah masuk,mendeteksi jarak, menghasilkan suara, 

mikrokontroler 

 

ABSTRAK 

            Automatic trash cans use ultrasonic sensors as a tool to automate manual trash bins to 

make it easier for people to dispose of trash and increase awareness of environmental 

cleanliness. Automatic trash cans using ultrasonic sensors are controlled via a microcontroller. 

The ultrasonic sensor detects a person/another object in front of the trash can in less than 3 

seconds. The data is processed by the Arduino Uno to move the servo motor to open and close 

the trash can lid and the speakers sound "thank you for putting the trash in its place." This 

research uses the Research and Development or RnD method. Based on the research conducted, 

the performance of the design of an automatic trash can using Arduino with the influence of 

ultrasonic sensors has worked well, by testing 3 different objects (humans, objects and animals) 

with an average value when testing the performance of the tool at a distance of 30- 60 cm and 

we apply distances that have a slight difference in the program with distances > 60cm. It is 

recommended for further research, namely adding a detection sensor if the garbage is full. The 

second suggestion is to make the trash can bigger. 

Keywords: automatic trash, incoming trash, detect distance, generate sound,

 microcontroller 



 

Publikasi Online Mahasiswa Teknik Mesin Volume 4 No. 2 (2021) 

 

2 

 

 

PENDAHULUAN 

         Perkembalngaln ilmu pengetalhualn daln 

teknologi ya lng sedemikialn pesalt telalh 

membalwal dalmpalk ya lng cukup besalr terhaldalp 

kehidupaln malnusial untuk mempelaljalri daln 

mengembalngkalnnya l, dallalm penggunalaln daln 

pemalnfalaltaln teknologi dihalralpkaln algalr dalpalt 

mencalpali halsil yalng malksimall, balik dallalm 

kualntitals malupun kuallitalsnyal. 

 

 Kotalk salmpalh aldallalh tempalt untuk 

menalmpung salmpalh secalral sementalral, yalng 

bialsalnya l terbualt dalri logalm altalu plalstik. Di 

dallalm rualngaln tempalt salmpalh umumnya l 

disimpaln di dalpur untuk membualng sisa l 

keperlualn dalpur seperti kulit bualh altalu botol. 

Aldal jugal tempalt salmpalh khusus kertals yalng 

digunalkaln di kalntor. Beberalpal kotalk salmpalh 

memiliki penutup paldal balgialn altalsnyal untuk 

menghindalri kelualrnyal balu yalng dikelualrkaln 

salmpalh. 

 

Permalsallalhaln yalng aldal paldal kotalk salmpalh 

bialsal kebalnya lkaln halrus dibukal secalral malnuall 

ya lng membualt kuralngnyal kehigienisaln 

penggunal kotalk salmpalh kalrnal terdalpalt 

balnya lk kumaln ya lng menempel paldal kotalk 

salmpalh. 

 

Kalrenal aldalnyal beberalpal kekuralngaln malkal di 

peroleh inovalsi untuk membualt tempalt 

salmpalh yalng dalpalt membukal daln menutup 

secalral otomaltis ketikal penggunal mendekalt 

paldal kotalk salmpalh, kemudialn aldalnyal pesaln 

sualral yalng disalmpalikaln kotalk salmpalh,ya lng 

malnal bertujualn untuk memudalhkaln 

membualng salmpalh paldal tempaltnyal dengaln 

mudalh. 

 

Tempalt salmpalh otomaltis berbalsis alrduino 

uno jugal dilengkalpi dengaln sensor ultralsonik. 

Sensor tersebut berfungsi sebalgali pendeteksi 

jalralk, jikal aldal seseoralng yalng mendekalt 

dengaln tempalt salmpalh malkal tempalt salmpalh 

alkaln membukal otomaltis. 

 

Dengan adanya tempat sampah otomatis ini, 

maka terciptanya lingkungan yang bersh dan 

sehat akan terwujud, dan pada akhirnya akan 

menumbuhkan kesadaran masyarakat 

mengenai pentingnya menjaga lingkungan 

dan membuang sampah pada tempatnya. 

 

 

PROSEDUR EKSPERIMEN 

 

Berikut prosedur eksperimen sesuai 

flowchart dibawah ini : 
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Perancangan Sensor Ultrasonik dengan 

Arduino 

Perancangan sistem deteksi jarak sensor 

ultrasonik HC-SR04 ini bertujuan untuk 

mendeteksi jarak objek yang mendekat ke 

tempat sampah. 

 
Gambar 2. Skema Rangkaian Sensor 

Ultrasonik pada Arduino  

Ralngkalialn pin sensor dihubungkaln 

dengaln kalbel jumper paldal pin alrduino. Daln 

ini aldallalh pin ya lng dihubungkaln dalri sensor 

ke alrduino: 

 Sensor 1 

Paldal sensor 1 pin sensor VCC terhubung paldal 

pin alrduino 5v,pin sensor GND terhubung 

paldal pin alrduino GND,pin sensor triger 

terhubung paldal pin alrduino digitall 3,daln pin 

sensor ECHO terhubung paldal pin alrduino 

digitall 4. 

 Sensor 2 

Paldal sensor 1 pin sensor VCC terhubung palda l 

pin alrduino 5v,pin sensor GND terhubung 

paldal pin alrduino GND,pin sensor triger 

terhubung paldal pin alrduino digitall 5,daln pin 

sensor ECHO terhubung paldal pin alrduino 

digitall 6. 

 Sensor 3 

Paldal sensor 1 pin sensor VCC terhubung palda l 

pin alrduino 5v, pin sensor GND terhubung 

paldal pin alrduino GND,pin sensor triger 

terhubung paldal pin alrduino digitall 7,daln pin 

sensor ECHO terhubung paldal pin alrduino 

digitall 8. 

Peralncalngaln Servo Motor 

     Peralncalngaln servo motor dengaln Alrduino 

uno dilalkukaln untuk dalpalt menggeralkkaln 

tutup tempalt salmpalh secalral otomaltis, 

ralngkalinnyal sebalgali berikut: 

 
Galmbalr 3.Ralngkalialn Servo Motor paldal 

Alrduino 

 

       Ralngkalialn pin motor servo dihubungkaln 

dengaln kalbel jumper paldal pin alrduino. 

Daln ini aldallalh pin yalng dihubungkaln : 

Paldal pin motor servo VCC terhubung palda l 

pin alrduino 5v, pin motor servo GND 

terhubung paldal pin alrduino GND, pin motor 

servo daltal / signall terhubung paldal pin alrduino 

10. 

 

Progralm yalng digunalkaln paldal tempalt 

salmpalh otomaltis 

Berikut aldallalh progralm inti yalng digunalkaln 

dallalm sistem tempalt salmpalh,beserta l 

penjelalsalnyal : 
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Galmbalr 4. Progralm paldal Alplikalsi Alrduino 

1.8.19 

 #include <NewPing.h> Berfungsi untuk 

memalsukkaln progralm penunjalng daln 

progralm utalmal tes sensor (progralm 

khusus). 

 #include <Servo.h> =  Berfungsi untuk 

memalsukkaln progralm untuk servo motor. 

 #define SONAlR_NUM 3 = Berfungsi 

untuk menentukaln jumlalh sensor, yalng 

digunalkaln aldal 3 sensor. 

 #define MAlX_DISTAlNCE 100 = 

Berfungsi untuk menentukaln jalralk 

malksimum, jalralk malksimum paldal 

malsing-malsing sensor yalitu 100cm. 

 NewPing sonalr[SONAlR_NUM] 

=Berfungsi untuk membalcal penyusunaln 

kalbel  dalri pin sensor ke pin alrduino.  

 NewPing(3, 4, MAlX_DISTAlNCE) = 

Paldal sensor 1, pin trigger paldal sensor 

dihubungkaln paldal pin 3 alrduino, daln pin 

echo paldal sensor dihubungkaln paldal pin 4 

alrduino dengaln jalralk malksimum yalng 

telalh ditentukaln. 

 NewPing(5, 6, MAlX_DISTAlNCE) = 

Paldal sensor 2, pin trigger paldal sensor 

dihubungkaln paldal pin 5 alrduino, daln pin 

echo paldal sensor dihubungkaln paldal pin 6 

alrduino dengaln jalralk malksimum yalng 

telalh ditentukaln. 

 NewPing(7, 8, MAlX_DISTAlNCE) = 

Paldal sensor 3, pin trigger paldal sensor 

dihubungkaln paldal pin 7 alrduino, daln pin 

echo paldal sensor dihubungkaln paldal pin 8 

alrduino dengaln jalralk malksimum yalng 

telalh ditentukaln. 

 Servo myservo; = Berfungsi untuk 

mencalntumkaln progralm servo motor 

ya lng telalh dibualt sebelumnyal. 

 void setup l = Berfungsi untuk menuliskaln 

setingaln pin hinggal setingaln libralry 

(fungsi khusus). 

 Seriall.begin(115200)= Berfungsi untuk 

menalmpilkaln seriall monitor paldal boald 

115200 untuk melihalt halsil komunikalsi 

alntalral lalptop/pc dengaln alrduino. 

 myservo.alttalch(10);= Berfungsi untuk 

membalcal pin paldal servo yalng 

dihubungkaln paldal pin 10 alrduino. 

 pinMode(sualral, OUTPUT); =  Berfungsi 

untuk mengaltur mode dalri Digitall I/O 

sebalgali Output. 

 digitallWrite(sualral,HIGH);= Berfungsi 

untuk memberi nilali 1 altalu 0 kepaldal pin 

digitall yalng aldal paldal alrduino. 

 void loop l= Berfungsi untuk menjallalnkaln 

progralm/code secalral berulalng talnpa l 

baltals. 

 delaly(100) = Aldallalh walktu tunggu, yalng 

dikehendalki aldallalh 100ms. 

 Seriall.println("cm");= Berfungsi untuk 

Mengubalh jalralk objek dallalm saltualn cm. 

 int jalralk_1=0, jalralk_2=0, jalralk_3; = 

Berfungsi untuk membalcal sensor palda l 

settingaln alwall sensor dallalm pembalcalaln 

jalralk aldallalh 0. 

 jalralk_1=sonalr[0].ping_cm(60);= Sensor 

1 membalcal objek dalri jalralk 0-60 cm. 

 jalralk_2=sonalr[1].ping_cm(60);= Sensor 

2 membalcal objek dalri jalralk 0-60 cm. 

 jalralk_3=sonalr[2].ping_cm(60);= Sensor 

3 membalcal objek dalri jalralk 0-60 cm 

 Seriall.println(jalralk_1); = Berfungsi untuk 

menalmpilkaln paldal seriall monitor paldal 

sensor/jalralk 1. 

 Seriall.println(jalralk_2); = Berfungsi untuk 
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menalmpilkaln paldal seriall monitor paldal 

sensor/jalralk 2. 

 Serial.println(jarak_3); = Berfungsi untuk 

menampilkan pada serial monitor pada 

sensor/jarak 3. 

 myservo.write(0); = Berfungsi untuk 

mengatur sudut servo motor yang dimulai 

dari 0°. 

 myservo.write(180);= Berfungsi untuk 

mengatur sudut servo motor yang akan 

terbuka pada 180°. 

 delay(1000);=Adalah waktu tunggu, yang 

diinginkan adalah 1000ms. 

 digitalWrite(suara,LOW);=Berfungsi 

untuk memberi nilai 0 dari pin arduino ke 

pin df mini player/suara. 

 delay(100);=Waktu tunggu untuk 

memulai 100ms. 

 digitalWrite(suara,HIGH);=Berfungsi 

untuk memberi nilai 1 dari pin arduino ke 

pin df mini player dengan suara tinggi. 

 delay(5000) =Waktu tunggu tutup tempat 

sampah terbuka adalah 5000ms / 5 detik, 

Jika tidak ada objek yang mendekat tutup 

tempat sampah akan kembali tertutup, dan 

jika ada objek lain yang mendekat sistem 

akan bekerja dari awal. 

 
Rangkaian Alat dan Rancangan pada Tempat 

Sampah  

 
Gambar 5. Tampak Depan Tempat Sampah 

 

Gambar 6. Tampak Samping Kiri Tempat 

Sampah 

 

 

Gambar 7. Tampak Samping Kanan Tempat 

Sampah 

 

 
Gambar 8. Tampak Belakang Tempat 

Sampah 

 

      Berikut adalah rancangan pembuatan 

tempat sampah otomatis berbasis Arduino 

Uno, Langkah-langkah nya sebagai berikut : 

1. Penyambungan Arduino dengan sensor 

jarak atau ultrasonik 

 Hubungkan pin sensor ultrasonik 

dengan board Arduino Uno sesuai 

dengan ketentuanya dengan 

menggunakan kabel jumper. 

 Lakukan pemrograman sensor 
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ultrasonik pada laptop, dengan 

menggunakan aplikasi Arduino Uno 

pada laptop/PC. 

 Letakkan sensor 1 pada bagian 

depan, sensor 2 samping kanan, 

sensor 3 samping kiri pada tempat 

sampah. 

 Lalu lakukan pengujian sensor 

ultrasonik. 

2. Penyambungan Arduino dengan servo 

 Hubungkan pin servo ke Arduino 

sesuai dengan ketentuannya dengan 

teliti menggunakan kabel jumper. 

 Lakukan pemrogaman pada servo 

dengan menggunakan aplikasi 

Arduino pada laptop/PC. 

 Letakkan servo motor pada bagian 

belakang tempat sampah untuk 

memudahkan pergerakan untuk 

membuka tutup tempat sampah.   

 Lalu lakukan pengujian motor servo 

3. Menghubungkan semua pemrograman 

diatas menjadi satu dan teratur pada 

aplikasi   arduino yang ada pada 

laptop/PC. 

4.  Meletakkan sensor 1 pada bagian depan, 

sensor 2 samping kanan, sensor 3                                                      

samping kiri pada tempat sampah  

5. Meletakkan servo motor pada bagian 

belakang tempat sampah untuk memudahkan 

pergerakan untuk membuka tutup tempat 

sampah  

6. Menghubungkan tali senar pada motor 

servo ke kail tutup tempat sampah 

7.  Merapikan semua komponen pada tempat 

sampah. 

8. Selesai 

 
HASIL DAN PEMBAHASAN  

Pengujian  Sensor terhadap Objek Manusia 

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahu 

respon tempat sampah otomatis terhadap 

objek manusia.  

Jarak 

Objek 

Sebenarnya 

(cm) 

Pembacaan 

Pada 

Sensor 

(cm) 

Respon 

Tempat 

Sampah 

30 30,2 Terbuka 

50 50,3 Terbuka 

60 60 Terbuka 

65 Tidak 

diketahui 

Tidak Terbuka 

75 Tidak 

diketahui 

Tidak Terbuka 

80 Tidak 

diketahui 

Tidak Terbuka 

Tabel 3. Pengujian  Sensor dengan Objek 

Manusia 

      Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik pada 

tabel tersebut, dapat diketahui bahwa 

pengujian sensor pada objek manusia, dari 

jarak 30cm dan 50cm, respon tempat sampah 

(terbuka) tetapi terdapat selisih pada 

pembacaan sensor yaitu 0,2cm hingga 0,3cm.  

      Sedangkan dari jarak 65cm hingga 80cm 

tidak ada respon dari tempat sampah dan tidak 

diketahui nilai pada pembacaan sensor. Dan 

pengujian di jarak 60cm, pembacaan pada 

sensor dapat membaca dengan akurat dan 

respon tempat sampah terbuka.  

 

Pengujian pada obek benda 

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahui 

respon tempat sampah otomatis terhadap 

objek benda  

 

 
Gambar 9. Pengujian Objek Benda 
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Jarak 

Objek 

Sebenarnya 

(cm) 

Pembacaan 

Pada 

Sensor (cm) 

Respon 

Tempat 

Sampah 

30 30,3 Terbuka 

50 50,3 Terbuka 

60 60 Terbuka 

65 Tidak 

diketahui 

Tidak 

Terbuka 

75 Tidak 

diketahui 

Tidak 

Terbuka 

80 Tidak 

diketahui 

Tidak 

Terbuka 

Tabel 4. Pengujian Sensor dengan Objek 

Benda 

Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik pada tabel 

tersebut, diketahui bahwa pengujian sensor 

pada objek benda, dari jarak 30cm dan 50cm, 

respon tempat sampah (terbuka) tetapi 

terdapat selisih pada pembacaan sensor yaitu 

0,3cm. 

Sedangkan dari jarak 65cm hingga 80cm, 

tidak ada respon dari tempat sampah dan tidak 

diketahui nilai pada pembacaan sensor. Dan 

pengujian di jarak 60cm, pembacaan pada 

sensor dapat membaca dengan akurat dan 

respon tempat sampah terbuka. 

 

Pengujian  Sensor dengan Objek Hewan 

(Ayam) 

Pengujian ini dilakukan untuk mengetahu 

respon tempat sampah otomatis terhadap 

objek hewan.  
Jarak Objek 

Sebenarnya 

(cm) 

Pembacaan 

Pada 

Sensor 

(cm) 

Respon 

Tempat 

Sampah 

30 30,1 Terbuka 

50 50,2 Terbuka 

60 60 Terbuka 

65 Tidak 

diketahui 

Tidak 

Terbuka 

75 Tidak 

diketahui 

Tidak 

Terbuka 

80 Tidak 

diketahui 

Tidak 

Terbuka 

Tabel 5. Pengujian Sensor dengan Objek 

Hewan 

        Hasil Pengujian Sensor Ultrasonik pada 

tabel tersebut, diketahui bahwa pengujian 

sensor pada objek hewan (ayam), dari jarak 

30cm dan 50cm, respon tempat sampah 

(terbuka) tetapi terdapat selisih pada 

pembacaan sensor yaitu 0,1 dan 0,2cm. 

       Sedangkan dari jarak 65cm hingga 80cm, 

tidak ada respon dari tempat sampah dan tidak 

diketahui nilai pada pembacaan sensor. Dan 

pengujian di jarak 60cm, pembacaan pada 

sensor dapat membaca dengan akurat dan 

respon tempat sampah terbuka. 

       Dapat dilihat dengan jelas bahwa dari 

pengujian sensor pada objek manusia, benda 

dan hewan, terdapat nilai selisih yang berbeda 

dan terdapat nlai yang tidak diketahui, 

sedangkan di pengujian dengan jarak 60cm 

nilai pembacaan sensor dapat terbaca dengan 

nilai yang sama, dan respon tempat sampah 

terbuka, sehingga di penerapan program 

sensor kami memilih menerapkan sensor 

diangka 60cm karena tidak terdapat kesalahan 

dalam pengujian. 

 

KESIMPULAN DAN SARAN 

Perancangan tempat sampah otomatis 

berbasis Arduino Uno telah berhasil dibuat 

dalam  bentuk kotak sampah, alat yang 

digunakan terdiri dari Arduino Uno, Sensor 

Ultrasonik HC- SR04, Motor Servo MG966R, 

dan Tempat sampah plastik.Alat ini berhasil 

dan dapat bekerja sesuai dengan fungsinya, 

yaitu sebagai tempat sampah  otomatis yang 

terbuka sendiri tanpa memegang tutup tempat 

sampah tersebut,Alat akan mendeteksi objek 

( manusia,benda dan hewan) jika jarak tidak 

lebih dari 60cm pada sensor  tempat sampah 

tersebut.Tempat sampah akan merespon 

objek jika berada di sekitar tempat sampah. 

Saran kedepannya adalah untuk 

membuat tempat sampah yang ukurannya 

lebih besar untuk dapat digunakan di 

khalayak umum. Memakai sensor yang dapat 

membedakan objek antara manusia, benda 

dan hewan.  . 
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