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ABSTRAK 

 

 

Nama  : Rachmat Indra Pahlevi 

Program Studi : Informatika 

Judul  : Rancang Bangun Smart Cat Litterbox dengan Notifikasi 

    Telegram 

 

Litter box adalah kotak berisikan pasir sebagai penampung kotoran dan 

urin untuk hewan peliharaan yang secara naluriah dapat menempatkan kotoranya 

dalam tempat tertentu seperti kucing. Cara pembersihan litter box dilakukan 

secara manual dengan menggunakan sekop kecil untuk mengeruk kotoran yang 

tercampur dalam pasir serta perlengkapan ekstra lainnya seperti masker untuk 

menangkal bau dari kotoran kucing dan sarung tangan agar terhindar dari bakteri 

yang ada didalam kotoran kucing. Pada alat ini wemos d1 digunakan sebagai 

pengendali utama dan pengirim data ke telegram, sensor ultrasonic untuk 

mendeteksi keberadaan kucing, servo motor dan stepper motor sebagai penggerak. 

Litter box ini akan berjalan otomatis dengan cara menyisir pasir segera setelah 

kucing meninggalkan litter box. 

 

Kata kunci: cat litter box, sensor ultrasonic, servo motor, stepper  
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ABSTRACT  

 

Nama  : Rachmat Indra Pahlevi 

Program Studi : Informatics 

Judul  : Design and Development Smart Cat Litter Box with Telegram       

  Notifications 

 

Litter box is a box filled with sand as a container of feces and urine for 

pets that can instinctively place their feces in a certain place such as cats. How to 

clean the litter box is done manually by using a small shovel to scrape the dirt 

mixed in the sand and other extra equipment such as masks to ward off the odor 

of cat litter and gloves to avoid bacteria in the cat litter. In this tool, Wemos D1 is 

used as the main controller and sends data to telegrams, ultrasonic sensors to 

detect the presence of cats, servo motors and stepper motors as drivers. This litter 

box will run automatically by combing the sand as soon as the cat leaves the litter 

box. 

 

Key words: cat litter box, ultrasonic sensor, servo motor, stepper  
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