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ABSTRAK

Sampah merupakan bahan sisa yang tidak terpakai lagi dan berasal dari berbagai
barang. Sampah juga menjadi tempat berkembang biaknya penyakit dan berbagai
bakteri. Keadaan sampah di daerah tersebut, saat ini sampah masih bercampur,
artinya sampah tidak dipilah. Dengan demikian, itu menjadi masalah dalam daur
ulang. Melalui pengolahan sampah seperti memilah, mendaur ulang sampah dan
kemudian memanfaatkannya, kami berharap dapat mengurangi masalah sampah di
masyarakat kita. Perkembangan teknologi dan modernisasi perangkat elektronik
seiring dengan kemajuan zaman telah membawa perubahan mendasar dalam
kehidupan manusia. Dengan bantuan teknologi, kebutuhan hidup masyarakat
seakan dapat terpenuhi. Tujuan dari penelitian ini adalah untuk membuat alat
pemisah sampah otomatis yang dapat memilah sampah logam dan organik
menggunakan sensor jarak induktif dan kapasitif, yang nantinya dapat dibuang
pada jenis wadahnya masing-masing dandipantau melalui web Thingspeak. Sensor
ultrasonik memiliki batas minimal dan maksimal dengan jangkauan sensor yang
mampu mendeteksi objek sampah dari jarak O hingga 40cm pada tempat sampah
masing-masing. Metode logika fuzzy digunakan untuk menentukan aturan
ketelitian jarak (cm) pada kapasitas sampah, dan nilai yang dihasilkan adalah jarak
30-40 cm. Status tersedia saat jarak 20-30cm. Status tersedia, saat jarak 15-20cm,
status tersedia, saat jarak 0-14cm, status penuh.

Kata kunci : Sampah, sensor Proximity induktif, sensor Proximity kapasitif,
Fuzzy Logic



ABSTRACT

Garbage is leftover material that is no longer used and comes from various goods.
Garbage is also a breeding ground for disease and various bacteria. The
condition ofthe waste in the area, currently the waste is still mixed meaning that
the waste is not segregated. Thus, it becomes a problem in recycling. Through
waste management suchas sorting, recycling waste and then using it, we hope to
reduce the waste problem in our society. Technological developments and
modernization of electronic devices along with the progress of the times have
brought fundamental changes in human life. With the help of technology, people's
needs can be met. The purpose of this research is to create an automatic waste
separator that can sort metal and organic waste using inductive and capacitive
distance sensors, which can later be disposed of in their respective types of
containers and monitored via the Thingspeak web. Ultrasonic sensors have a
minimum and maximum limit with a range of sensors that are able to detect
garbage objects from a distance of 0 to 40 cm in their respective trash cans. The
fuzzy logic method is used to determine the accuracy of the distance rule (cm) for
wastecapacity, and the resulting value is a distance of 30-40 cm. Status available
when 20- 30cm away. Status available, \when distance is 15-20cm, status is
available, when distance is 0-14cm, status is full.

Keywords: Garbage, Inductive proximity sensor, Capacitive proximity sensor,
Fuzzy logic
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