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ABSTRAK 

 

Nama  : Bayu Aji Pamungkas 

Program Studi : Informatika 

Judul  : Prototipe Kapal Pengangkut Sampah “ECO GUARDIAN” Untuk 

Pengelolaan Sampah Sungai 

Keberadaan sampah di sungai merupakan sebuah permasalahan yang signifikan 

bagi masyarakat yang tinggal di sekitarnya, sampah yang mencemari sungai dapat 

berasal dari berbagai macam unsur pada kehidupan manusia yang tidak dikelola 

dengan baik sehingga mencemari ekosistem sungai, maka dengan diciptakannya kapal 

pengangkut sampah ini diinisasi sebagai sarana alternatif masyarakat dalam 

memperbaiki ekosistem sungai, karena tujuan dari pemanfaatan kapal pengangkut 

sampah ini dapat membantu menjangkau sampah yang sulit terjangkau bagi manusia 

secara langsung, serta mempercepat kinerja bagi manusia dalam mengumpulkan 

sampah, dalam pemanfaatannya metode yang di gunakan merupakan metode 

kualitatif dimana dilakukan penelitian pada bagaimana kondisi lingkungan yang 

sekiranya kurang efektif lalu menerapkan solusi dalam membantu kebutuhan manusia 

tersebut, maka hasil dari pemanfaatan kapal pengangkut sampah tersebut dapat 

menjelaskan dimana kapal dapat mengangkut sampah dengan nilai rata-rata berat dan 

jumlah sampah yang tergolong cukup dan bekerja dengan baik dalam membantu 

pekerjaan manusia dalam mengumpulkan sampah, alat ini tidak semata-mata 

menggantikan tugas manusia sepenuhnya karena alat ini berfungsi untuk membantu 

kinerja manusia dalam menjaga ekosistem sungai. 

 

Kata Kunci: Kapal, Sampah, Sungai, Ekosistem, Pengangkut
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ABSTRACT 

 

Name  : Bayu Aji Pamungkas 

Departement : Informatika 

Title  : Prototipe Kapal Pengangkut Sampah “ECO GUARDIAN” Untuk 

Pengelolaan Sampah Sungai 

The existence of garbage in the river is a significant problem for the people who 

live around it, the garbage that pollutes the river can come from various elements in 

human life that are not managed properly so that it pollutes the river ecosystem, so 

with the creation of this garbage transport ship was initiated as an alternative means 

for the community in improving the river ecosystem, because the purpose of utilizing 

this garbage transport ship can help reach garbage that is difficult to reach for humans 

directly, and accelerate performance for humans in collecting garbage, In its 

utilization, the method used is a qualitative method where research is carried out on 

how environmental conditions are less effective and then apply solutions in helping 

these human needs, then the results of the utilization of the waste carrier can explain 

where the ship can transport garbage with an average value of weight and amount of 

garbage that is classified as sufficient and works well in helping human work in 

collecting garbage, this tool does not solely replace human tasks completely because 

this tool serves to assist human performance in maintaining river ecosystems. 

 

Keywords: River, Ecosystem, Rubbish, Boatbuilding, Waste.
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RINGKASAN 

 

Sungai adalah salah satu sumber air yang penting bagi kehidupan manusia dan 

ekosistem yang ada di sekitarnya. Di samping itu, sungai juga rentan terhadap 

pencemaran oleh sampah dan limbah yang dibuang secara tidak bertanggung jawab 

oleh oknum - oknum tertentu. Minimnya pengolahan dan daur ulang sampah oleh 

pemerintah terkait, seperti kurangnya kunjungan truk sampah karena akses yang sulit, 

membuat masyarakat malas untuk pergi ke tempat pembuangan sampah yang pada 

akhirnya sampah dan limbah dibuang ke sungai dan terakumulasi oleh lingkungan 

sungai yang dapat merusak ekosistem air, menghambat aliran air, dan membahayakan 

kehidupan masyarakat sekitar. Dalam rangka mengatasi masalah pencemaran 

sampah di sungai, penggunaan eco guardian atau dapat disebut kapal pengangkut 

sampah dapat menjadi solusi yang efektif bagi masyarakat. 

Kapal pengangkut sampah ini dilengkapi dengan sistem radio controller atau 

remot kontrol yang memungkinkan kapal untuk dikendalikan jarak jauh secara efisien 

dan aman oleh operator di darat, Operator dapat menghindari bahaya yang dapat 

mengancam keselamatan manusia, seperti hewan buas atau benda tajam lainnya. 

Dengan menggunakan kendali remot kontrol, kapal dapat menjelajahi daerah-daerah 

yang sulit di jangkau manusia dengan lebih mudah serta memungkinkan bagi kapal 

untuk mengumpulkan sampah yang terakumulasi di sana. Selain bermanfaat untuk 

mengurangi pencemaran sampah di sungai, menjaga kebersihan sungai serta menjaga 

ekosistem yang ada di sekitar sungai, kapal ini juga diharapkan menjadi sebuah solusi 

terbaru bagi masyarakat untuk memberdayakan lingkungan dengan memanfaatkan 

teknologi yang lebih baik.  

Kata Kunci : Kapal,  Sampah, Sungai, Pengangkut 
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