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HALAMAN MOTTO

Keberhasilan adalah sebuah proses. Niatmu adalah awal keberhasilan.
Peluh keringatmu adalah penyedapnya. Tetesan air matamu adalah
pewarnanya. Doamu dan doa orang-orang disekitarmu adalah bara api
yang mematangkannya. Kegagalan di setiap langkahmu adalah
pengawetnya. Maka dari itu, bersabarlah! Allah selalu menyertai orang-
orang yang penuh kesabaran dalam proses menuju keberhasilan.
Sesungguhnya kesabaran akan membuatmu mengerti bagaimana cara

mensyukuri arti sebuah keberhasilan.

Maka Sesungguhnya Bersama Kesulitas Itu Ada Kemudahan.
Sesungguhnya Bersama Kesulitan ITtu Ada Kemudahan.

(Q.SAl Insyirah ayat 5-6)

Jangan pernah malu untuk maju, karena malu menjadikan kita takkan

pernah mengetahui dan memahami segala sesuatu hal akan hidup ini.

Dan Kami perintahkan kepada manusia (berbuat baik) kepada kedua
orang ibu bapaknya, ibunya telah mengandungnya dalam keadaan lemah
yang bertambah-tambah, dan menyapihnya dalam dua tahun.
Bersyukurlah kepada-Ku dan kepada dua orang ibu bapakmu, hanya

kepada-Kulah kembalimu. - (QS. Lugman ayat 14)

"Kudu lulus , dong ora lulus ora mbojo"
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"Kudu lulus , dong ora lulus ora mbojo"
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ABSTRAK

Tempat sampah bisa menjadi tempat berkumpulnya bakteri, virus dan sesuatu
yang bisa menyebabkan penyakit. Begitu juga dengan tempat sampah yang ada
ditempat seperti kantor pelayanan umum dan fasilitas kesehatan yang sangat
membutuhkan lingkungan yang kebersihan dan kesterilannya terjaga. Maka dari
itu perlu ada pencegahan agar tangan dan kaki tidak bersentuhan dengan tempat
sampah saat membuang sampah. Cara tersebut adalah dengan diterapkannya
sistem otomatisasi pada tempat sampah. Tujuan penelitian ini yaitu mampu
melakukan Penerapan Sistem Otomatisasi pada tempat sampah dengan judul
Sistem Otomatisasi pada Smart Trash Bin Menggunakan Node MCU Berbasis 10T
menggunakan software Arduino IDE untuk meng-coding progamnya,
menggunakan Node MCU ESP8266 sebagai mikrokontroler dan Website untuk
sistem monitoringnya. Prosedur penelitian yang digunakan yaitu data analis,
rancangan, coding dan implementasi. Metode pengumpulan data yaitu observasi
dan studi literatur. Pembuatan Alat Smart Trash Bin menggunakan Node MCU
berbasis 10T menggunakan Sensor Ultrasonik untuk mendeteksi jarak sampah dan
jarak objek, Motor Servo untuk menggerakan tutup sampah otomatis, Modul
Suara 1SD1280 untuk output berupa suara dan Modul GSM untuk notifikasi sms.
Dengan dibuatnya alat ini diharapkan dapat mempermudah proses saat membuang
sampah, mencegah terjadinya penumpukan sampah dan dapat bermanfaat untuk
keperluan masyarakat khususnya untuk tempat seperti Kantor Pelayanan Umum
dan Fasilitas kesehatan.

Kata Kunci : Smart Trash, Internet of Things, Node MCU, Sistem Otomatisasi.
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BAB |

PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Perkembangan teknologi dari waktu ke waktu mengalami kemajuan
yang sangat pesat. Perkembangan teknologi yang kian maju, membuat
manusia bisa menggunakan berbagai macam peralatan untuk alat bantu
dalam menjalankan berbagai aktivitas sebagai sarana pendukung
produktifitas. Salah satu hasil dari perkembangan teknologi masa kini yaitu
sistem otomatisasi.

Otomatisasi merupakan salah satu realisasi dari perkembangan
teknologi, dan merupakan alternatif untuk memperoleh sistem kerja yang
cepat, akurat, efektif dan efisien, sehingga diperoleh hasil yang lebih
optimal [1]. Sistem otomatisasi saat ini merupakan suatu sistem yang
banyak diriset dan dibuat oleh manusia, hal ini disebabkan adalah karena
sifat manusia yang ingin selalu mudah dalam menjalankan aktifitas
kehidupan sehari-harinya. Sampai saat ini telah banyak sistem otomatisasi
yang telah dibuat dan dikembangkan, mulai dari sistem otomatis parkir,
pompa air, pintu otomatis,dan masih banyak lagi lainya yang tidak mungkin
disebutkan disini satu persatu. Sistem otomatisasi juga banyak diterapkan di
sebuah benda seperti pintu otomatis yang menggunakan sensor ultrasonik,
Lampu otomatis menggunakan sensor cahaya, dan lainya.

Tempat sampah adalah tempat untuk menampung sampah secara

sementara, yang biasanya terbuat dari logam atau plastik. Ketika tingkat



ketinggian tempat sampah tersebut sudah penuh maka hal ini akan
mengurangi keindahan lingkungan tersebut, tempat sampah yang tidak
segera diangkut juga dapat menyebabkan bau yang tidak sedap, hal ini dapat
mengganggu lingkungan menjadi tidak nyaman. Selain itu tempat sampah
juga menjadi tempat berkumpulnya bakteri, virus dan sesuatu yang bisa
menyebabkan penyakit. Begitu juga dengan tempat sampah yang ada di
tempat khusus seperti kantor, dan fasilitas kesehatan seperti rumah sakit dan
puskesmas yang sangat membutuhkan lingkungan yang kebersihan dan
kesterilannya terjaga. Maka dari itu perlu ada pencegahan agar tangan dan
kaki tidak bersentuhan dengan tempat sampah saat akan membuang sampah.
Salah satu cara tersebut adalah dengan diterapkannya sistem otomatisasi
pada tempat sampabh.

Oleh karena itu perlu di buat sebuah sistem otomatisasi pada tempat
sampah menggunakan Node MCU ESP8266 sebagai mikrokontrollernya,
sensor ultrasonik sebagai sensor pendeteksi gerakan melalui gelombang
ultrasonik dan Modul GSM SIM800 untuk notifikasi lewat sms saat tempat
sampah tersebut telah penuh. Dengan adanya sistem otomatisasi pada
tempat sampah tersebut maka orang akan dimudahkan ketika akan
membuang sampah karena tutup tempat sampah secara otomatis akan
terbuka dan tertutup sendiri kemudian tempat sampah tersebut akan
mengeluarkan feedback suara yang berbunyi “Tankyou”, saat sudah penuh
akan mengirimkan pemberitahuan lewat sms dan bisa di monitoring melalui

website.



1.2. Rumusan Masalah

1.3.

Berdasarkan latar belakang yang telah diatas, di peroleh rumusan

masalah yaitu :

bagaimana cara menerapkan sistem otomatisasi pada sebuah tempat
sampah ?

bagaimana cara membuat tutup tempat sampah membuka secara
otomatis ketika ada orang yang akan membuang sampah ?

bagaimana cara membuat tutup tempat sampah menutup secara

otomatis ketika orang telah selesai membuang sampah ?

Batasan Masalah

Agar tidak meluas dari maksud dan tujuan penelitian ini, maka

permasalahannya dibatasi sebagai berikut :

a.

b.

mikrokontroller yang digunakan adalah node mcu esp8266.

sistem otomatisasi dibuat menggunakan bahasa pemrograman arduino
yaitu c++.

modul suara untuk perangkat menggunakan modul suara isd1280.
output yang digunakan untuk menggerakan tutup tempat sampah
menggunakan motor servo.

notifikasi sms menggunakan modul gsm.

tempat sampah pintar ini digunakan untuk jenis sampah kering.



1.4. Tujuan Dan Manfaat

14.1.

1.4.2.

Tujuan

Tujuan dibuat penelitian ini adalah :

1. menerapkan sistem otomatisasi pada sebuah tempat sampah
menggunakan bahasa pemrograman arduino.

2. menghasilkan sebuah tempat sampah pintar (smart trash bin)
untuk memudahkan orang saat membuang sampah dan
memudahkan petugas kebersihan untuk mengecek volume
sampah.

Manfaat

1.4.2.1. Bagi Mahasiswa

1. mahasiswa dapat mengasah kemampuan dalam
menciptakaninovasi.

2. mahasiswa dapat mengaplikasikan ilmu yang dapat
diperoleh dalam perkuliahan.

3. mahasiswa dapat membantu menyelesaikan
permasalahan dimasyarakat.

4. menyajikan hasil-hasil yang diperoleh dalam bentuk

laporan.



1.4.2.2. Bagi Akademik

1.4.2.3.

1.

menerapkan pengalaman yang telah diperoleh selama
perkuliahan.

sebagai masukan untuk mengevaluasi sejauh mana
mahasiswa memahami materi apa yang di dapat selama
perkuliahan.

mendapat masukan yang berguna untuk
menyempurnakan kurikulum yang sesuai dengan
kebutuhan tugas akhir.

produk tugas akhir mahasiswa akan di implementasikan

untuk keperluan kampus.

Bagi Masyarakat

1.

2.

memudahkan orang ketika membuang sampah.
menerapkan pentingnya kebersihan lingkungan dan
ruangan

menerapkan pentingnya menjaga kebersihan dan

kesehatan diri.



1.5. Sistematika Penulisan Laporan

Dalam penelitian ini adapun sistematika penulisan laporan yang
terdiri dari :
BABI : PENDAHULUAN
Pada bab ini berisi tentang latar belakang masalah, rumusan masalah,
batasan masalah, tujuan dan sistematika penulisan.
BAB Il : TINJAUAN PUSTAKA
Pada bab ini berisi tentang penelitian terkait dan landasan teori.
BAB Il : METODOLOGI PENELITIAN
Pada bab ini menjelaskan langkah-langkah/tahapan perencanaan dengan
beberapa metode, teknik, dan alat yang digunakan seperti metode
pengumpulan data dan waktu pelaksanaan penelitian.
BAB IV : ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM
Pada bab ini menjelaskan tentang analisa permasalahan sera perancangan
perangkat keras (hardware) dan perangkat lunak (software).
BABV : HASIL DAN PEMBAHASAN
Pada bab ini berisi tentang uraian secara rinci hasil yang didapatkan dari
penelitian yang dilakukan.
BAB VI : KESIMPULAN DAN SARAN

Pada bab ini berisi kesimpulan dari penelitian yang dilakukan dan saran.



BAB I1

TINJAUAN PUSTAKA

2.1. Teori Terkait

Penelitian oleh Yahya (2018) dengan judul Purwarupa Kotak
Sampah Pintar Berbasis 10T (Internet Of Things). Kotak sampah pintar
menggunakan kotak sampah yang dimodifikasi berupa tutup sampah yang
membuka otomatis ketika ada subjek di depannya. Penutup pada tepat
sampah yang membuka otomatis memanfaatkan gerakan servo yang dapat
mendorong tuas yang terkait kepenutup sampah saat sensor mendeteksi
adanya gerakan yang mendekati kotak sampah tersebut. [2]

Penelitian selanjutnya oleh Tholib (2017) dengan judul Automatic
Warning System Smarttrash (Awassh) Berbasis Arduino Nano. Penelitian
tersebut membahas bagaimana membuat alat alat yang diharapkan dapat
memudahkan manusia saat membuang sampah tanpa harus menyentuh
tempat sampah secara langsung, sehingga memberikan kenyamanan,
kemudahan bagi semua orang yang ingin membuang sampah dan membantu
para petugas kebersihan di tempat-tempat umum. Pembuatan Automatic
Warning System Smarttrash (AWASSH) Berbasis Arduino Nano.
Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilaksanakan diperoleh hasil bahwa
Automatic Warning System Smarttrash (AWASSH) Berbasis Arduino Nano
bekerja seperti yang diharapkan, yaitu rangkaian catu daya yang stabil
sebesar 12 volt dan 5 volt, sensor HC-SR04 dapat mendeteksi manusia pada

jarak 25 cm dan dapat mendeteksi jika sampah penuh. Tempat sampah



pintar dapat membuka dan menutup secara otomatis dan mengirim
pemberitahuan berupa short message service (SMS) saat kondisi tempat
sampah penuh, secara keseluruhan alat ini bekerja 100% seperti yang
diharapkan.[3]

Penelitian oleh Yustanti (2017) dengan judul Rancang Bangun
Sistem Informasi Bank Sampah Berbasis Web. Penelitian tersebut
membahas bagaimana merancang suatu sistem berbasis web yang dapat
membantu proses transaksi sampah pada bank sampah.Dalam proses
pembuatan sistem tersebut dilakukan penelitian di Bank Sampah Asri
Raharjo Kecamatan Pati Kabupaten Pati. Penelitian ini menggunakan
metode waterfall sebagai metode pengembangan sistem. Sedangkan dalam
pengumpulan data penulis menggunakan metode survey, wawancara, studi
pustaka, dokumentasi dan arsip. Hasil penelitian berupa sebuah sistem
informasi berbasis web yang membantu petugas dalam melayani transaksi
dan nasabah mengecek saldo secara mandiri.[4]

Penilitian oleh Salahuddin et al. (2018) dengan judul Perancangan
Prototype Sistem Pemantau Dan Lokasi Tempat Sampah Kota Depok Via
SMS. Penelitian tersebut membahas bagaimana memberikan informasi
mengenai kondisi tempat sampat diberbagai titik yang belum terjangkau.
alat berfungsi untuk memantau kondisi tempat sampah yang penuh dengan
menggunakan GPS dan SMS sebagai pendukung apabila kondisi tempat
sampah tersebut dalam keadaan penuh sehingga dapat membantu

menginformasikan pada petugas kebersihan kota agar cepat mengangkut



sampat tersebut. Pada alat ini, sensor ultrasonik digunakan untuk mengukur
tinggi sampah pada jarak 5 cm didalam tempat sampah sehingga solenoid
akan mengunci tempat sampah dan modul GPS dan GSM/GPRS Shield akan
aktif sebagai media pengirim koordinat lokasi dan pesan singkat yang berisi
informasi bahwa tempat sampah telah penuh dengan alamat URL lokasi
tempat sampah, smartphone digunakan untuk menampilkan sms dan lokasi
dengan aplikasi google map. Pada saat petugas kebersihan menempelkan
RFID card pada RFID maka selenoid akan membuka pengunci tempat
sampah yang penuh agar terangkut. [5]

Penelitian terkait juga dilakukan oleh Fatmawati et al. (2020) dengan
judul Rancang Bangun Tempat Sampah Pintar Menggunakan Sensor Jarak
Berbasis Mikrokontroler Arduino. Penelitian tersebut membahas tentang
tempat sampah pintar berbasis Mikrokontroler Arduino yang meliputi
Sensor Ultrasonic HC-SR04 sebagai pendeteksi jarak dan pendeteksi
volume tempat sampah, Servo digunakan untuk mengendalikan tutup tempat
sampah, Capacitive Proximity Sensor digunakan untuk memilah jenis
sampah organik dan anorganik, Buzzer dan LED sebagai alarm dan tanda
bahwa tempat sampah sudah penuh, dan Modul GSM SIM800L V.2 yang
digunakan untuk memberi SMS kepada petugas bahwa tempat sampah sudah
penuh. Tempat sampah pintar memiliki dua ruang untuk sampah organik
dan anorganik serta memiliki satu pintu masuk untuk membuang sampah.
Tutup tempat sampah pintar akan terbuka dan tertutup secara otomatis

dengan mendeteksi keberadaan manusia dengan jarak 40 cm, jika sampah
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terdeteksi sampah organik, maka servo akan bergerak ke kiri tempat sampah
organik. Sebaliknya jika tidak terdeteksi oleh sensor proximity kapasitif,
maka servo akan bergerak ke kanan tempat sampah anorganik. Jika tempat
sampah sudah terisi penuh maka buzzer berbunyi dan LED menyala, dan

mengirim SMS kepada petugas bahwa tempat sampah sudah penuh. [6]

Landasan Teori
2.2.1. Sistem Otomasi
Sistem otomasi dapat didefinisikan sebagai suatu teknologi
yang berkaitan dengan aplikasi mekanik, elektronik dan sistem yang
berbasis komputer (komputer, PLC atau mikro). Semuanya
bergabung menjadi satu untuk memberikan fungsi terhadap
manipulator (mekanik) sehingga akan memiliki fungsi tertentu.[7]
Sejarah perkembangan sistem otomasi bermula dari governor
sentrifugal yang berfungsi untuk mengontrol kecepatan mesin uap
yang dibuat oleh james watt pada abad ke delapan belas. Dengan
semakin berkembangnya komputer maka peran-peran dari sistem
otomasi konvensional yang masih menggunkan peralatan-peralatan
mekanik sederhana sedikit demi sedikit memudar. Penggunaan
komputer dalam suatu sistem otomasi akan menjadi lebih praktis
karena dalam sebuah komputer terdapat milliaran komputasi dalam

beberapa milli detik, ringkas karena sebuah PC memiliki ukuran
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yang relatif kecil dan memberikan fungsi yang lebih baik daripada
pengendali mekanis.
Arduino IDE

Arduino IDE (Integrated Development Environment) adalah
software yang digunakan untuk memprogram di arduino, dengan
kata lain Arduino IDE sebagai media untuk memprogram board
Arduino. Arduino IDE bisa didownload secara gratis di website

resmi Arduino IDE.[8]

sketch_jan22a

void setup() {
/7 put your setup code here, to run once

id loop() {
// put your main code here, to run repeatedly:

Gambar 2.1 Arduino IDE

Arduino IDE ini berguna sebagai text editor untuk membuat,
mengedit, dan juga mevalidasi kode program. bisa juga digunakan
untuk meng-upload ke board Arduino. Kode program yang
digunakan pada Arduino disebut dengan istilah Arduino “sketch”

atau disebut juga source code arduino, dengan ekstensi file source

code.ino.
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2.2.3. UML (Unifield Modeling Language)

Unified Modeling Language (UML) adalah bahasa standar
untuk menulis denah perangkat lunak. UML dapat digunakan untuk
memvisualisasikan, menentukan, membangun, dan
mendokumentasikan artefak dari sistem perangkat lunak. Dengan
kata lain, seperti arsitek bangunan membuat denah yang akan
digunakan oleh sebuah perusahaan konstruksi, arsitek software
membuat diagram UML untuk membantu pengembang perangkat
lunak membangun perangkat lunak. Jika dapat memahami kosakata
UML, maka dapat lebih mudah memahami dan menentukan sistem
dan menjelaskan desain sistem kepada orang lain.[9]

Unifield Modeling Language merupakan salah satu metode
pemodelan visual yang digunakan dalam perancangan dan
pembuatan sebuah software yang berorientasikan pada objek. UML
merupakan sebuah standar penulisan atau semacam blue print
dimana di dalamnya termasuk sebuah bisnis proses, penulisan kelas-
kelas dalam sebuah bahasa yang spesifik. Terdapat beberapa diagram
UML yang sering digunakan dalam pengembangan sebuah sistem,
yaitu :
2.2.3.1. Use Case : merupakan gambaran dari fungsionalitas yang

diharapkan dari sebuah sistem, dan merepresentasikan
sebuah interaksi antara aktor dan sistem. Di dalam use case

terdapat aktor yang merupakan sebuah gambaran entitas
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dari manuasia atau sebuah sistem yang melakukan

pekerjaan di sistem.

Tabel 2.1 Use Case Diagram

Simbol Keterangan

Aktor : Mewakili peran orang, sistem
% yang lain, atau alat ketika berkomunikasi

dengan use case

Use case : Abstraksi dan interaksi antara
O sistem dan aktor

Association : Abstraksi dari penghubung

—_—
antara aktor dengan use case
Generalisasi : Menunjukkan spesialisasi
------- > Fogag
aktor untuk dapat berpartisipasi dengan
use case
Menunjukkan bahwa suatu use case
<<include>> seluruhnya merupakan fungsionalitas dari
——
use case lainnya
Menunjukkan bahwa suatu use case
<<extend>> merupakan tambahan fungsional dari use

case lainnya jika suatu kondisi terpenuhi

2.2.3.2. Activity Diagram : merupakan gambaran alir dari
aktivitasaktivitas didalam sistem yang berjalan.

2.2.3.3. Sequence Diagram : menggambarkan interaksi antar objek
di dalam dan di sekitar sistem yang berupa message yang

digambarkan terhadap waktu.
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2.2.3.4. Class Diagram : merupakan gambaran struktur dan deskripsi
dari class, package, dan objek yang saling berhubungan
seperti diantaranya pewarisan, asosiasi dan lainnya.
2.2.3.5. Component Diagram : diagram yang menunjukkan secara
fisikk komponen perangkat lunak pada sistem dan
hubungannya antar mereka. Component Diagram
merupakan bagian dari sistem yang diuraikan menjadi
subsistem atau modul yang lebih kecil.
2.2.3.6. Deployment Diagram : mendeskripsikan arsitektur fisik
dalam node untuk perangkat lunak dalam sistem.
Komponen perangkat lunak, processor, dan peralatan lain
yang membangun arsitektur sistem secara runtime.
Diagram Blok
Diagram blok adalah diagram dari sistem dimana bagian
utama atau fungsi yang diwakili oleh blok dihubungkan dengan garis
yang menunjukkan hubungan dari blok. Mereka banyak digunakan
dalam bidang teknik dalam desain perangkat keras, desain
elektronik, desain perangkat lunak, dan diagram alur proses.[10]
Diagram blok biasanya digunakan untuk level yang lebih
tinggi, deskripsi yang kurang mendetail yang dimaksudkan untuk
memperjelas konsep keseluruhan tanpa memperhatikan detail
implementasi. Bandingkan ini dengan diagram skema dan diagram

tata letak yang digunakan dalam teknik kelistrikan, yang
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menunjukkan detail implementasi komponen listrik dan konstruksi

fisik.

Aplikasi Android Arduino Uno Peralatan Elsktronik

Gambar 2.2 Diagram Blok

2.2.5. Tempat Sampah

Tempat Sampah adalah tempat yang digunakan untuk
menampung sampah secara sementara, yang biasanya terbuat dari
logam atau plastik.

Di dalam ruangan, tempat sampah umumnya disimpan di
dapur untuk membuang sisa keperluan dapur seperti kulit buah atau
botol. Ada juga tempat sampah khusus kertas yang digunakan di
kantor. Beberapa tempat sampah memiliki penutup pada bagian
atasnya untuk menghindari keluarnya bau yang dikeluarkan sampah.
Kebanyakan harus dibuka secara manual, tetapi saat ini sudah
banyak yang menggunakan pedal untuk memudahkan membuka
tutup tempat sampah. Tempat sampah dalam ruangan umumnya
dilapisi kantong untuk memudahkan pembuangan sehingga tidak
perlu memindahkan tempat sampah ketika sudah penuh, cukup
dengan membawa kantong yang melapisi tempat sampah lalu

menggantinya dengan yang baru. Hal ini memudahkan pembuangan
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sampah. Beberapa tempat umum seperti taman memiliki tempat
sampah yang ditempatkan di sisi sepanjang jalan yang secara
frekuentif dapat ditemukan di sisi sepanjang jalan. Hal ini untuk
menghindari kebiasaan membuang sampah sembarangan yang dapat
mengganggu keindahan dan kesehatan lingkungan serta etika sosial.
Node MCU ESP8266

Node MCU merupakan sebuah open source platform Internet
Of Things dan pengembangan kit yang menggunakan bahasa
pemrograman Lua untuk membantu dalam membuat prototype
produk loT atau bisa dengan memakai sketch dengan adruino IDE.
Pengembangan kit ini didasarkan pada modul ESP8266, yang
mengintegrasikan GP10, PWM (Pulse Width Modulation), IIC, 1-
Wire dan ADC (Analog to Digital Converter) semua dalam satu
board.

Node MCU berukuran panjang 4.83 cm, lebar 2.54 cm, dan
berat 7 gram. Board ini sudah dilengkapi dengan fitur WiFi dan

Firmwarenya yang bersifat opensource.

Versi NodeMCU ESP8266

Versi 1.0 (official) Versi 1.0 (unofficial)

Gambar 2.3 Node MCU ESP8266
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2.2.7. Modul Suara 1SD1820
ISD 1820 merupakan sebuah IC yang berfungsi untuk
merekam suara dengan durasi maksimal nya adalah 20 detik, modul
ini juga merupakan modul yang hemat daya, yaitu hanya
membutuhkan daya sebasar 3,3 V. Input tegangannya tidak boleh
melebihi dari 3,3V karena dikhawatirkan dapat merusak modul
tersebut. Untuk lebih jelasnya mengenai modul perekam suara ini

dapat dilihat pada Gambar dibawah ini.

L e VSsD }f

~~ PAYE  RECLED —3—
o = O

—— MIC Ve B
—é—- MICREF ROSC ——
—— e o
5 vssA ——

ISDISNP

Gambar 2.4 Modul Suara 1SD1820

2.2.8. Sensor Ultrasonik HCSR-04
Sensor jarak ultrasonik HC-SR04 merupakan sensor
ultrasonik yang dapat digunakan untuk mengukur jarak antara

penghalang dan sensor.
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Gambar 2.5 Sensor Ultrasonik HCSR-04

HCSR-04 memiliki 2 komponen utama sebagai penyusunnya
yaitu ultrasonic transmitter dan ultrasonic receiver. Fungsi dari
ultrasonic transmitter adalah memancarkan gelombang ultrasonik
dengan frekuensi 40 KHz kemudian ultrasonic receiver menangkap
hasil pantulan gelombang ultrasonik yang mengenai suatu objek.
Waktu tempuh gelombang ultrasonik dari pemancar hingga sampai
ke penerima sebanding dengan 2 kali jarak antara sensor dan bidang
pantul.

Kabel Jumper

Kabel jumper adalah kabel elektrik untuk menghubungkan
antar komponen di breadboard tanpa memerlukan solder. Kabel
jumper umumnya memiliki connector atau pin di masing-masing
ujungnya. Connector untuk menusuk disebut male connector, dan
connector untuk ditusuk disebut female connector.

Motor Servo

Motor Servo  merupakan ~ motor  listrik  dengan

menggunakan sistem closed loop. Sistem tersebut digunakan untuk

mengendalikan akselerasi dan kecepatan pada sebuah motor listrik
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dengan keakuratan yang tinggi. Selain itu, motor servo biasa
digunakan untuk mengubah energi listrik menjadi mekanik melalui
interaksi dari kedua medan magnet permanent. Pada umumnya,
motor servo terdiri dari tiga komponen utama yaitu Motor , Sistem
Kontrol , Potensiometer atau Encoder.

Motor berfungsi sebagai penggerak roda gigi agar dapat
memutar potensiometer dan poros output-nya secara bersamaan.
Potensiometer atau encoder berfungsi sebagai sensor yang akan
memberikan sinyal umpan balik ke sistem kontrol untuk menentukan
posisi targetnya. Jika sistem kontrol mendeteksi posisi target pada
motor servo sudah benar, maka putarannya secara otomatis akan
berhenti. Namun, jika posisi target atau sudutnya belum tepat maka

motor servo akan diubah posisinya sampai benar.

Gambar 2.6 Motor Servo

2.2.11. Project Board
Project Board atau yang sering disebut sebagai BreadBoard
adalah dasar konstruksi sebuah sirkuit elektronik dan merupakan

prototipe dari suatu rangkaian elektronik. Di zaman modern istilah
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ini sering digunakan untuk merujuk pada jenis tertentu dari papan
tempat merangkai komponen, dimana papan ini tidak memerlukan
proses menyolder ( langsung tancap ).

Karena papan ini solderless alias tidak memerlukan solder
sehingga dapat digunakan kembali, dan dengan demikian dapat
digunakan untuk prototipe sementara serta membantu dalam
bereksperimen desain sirkuit elektronika. Berbagai sistem elektronik
dapat di prototipekan dengan menggunakan breadboard, mulai dari
sirkuit analog dan digital kecil sampai membuat unit pengolahan

terpusat (CPU).

Gambar 2.7 Project Board

Power Supply

Power Supply adalah salah satu hardware di dalam perangkat
komputer yang berperan untuk memberikan suplai daya. Biasanya
komponen power supply ini bisa ditemukan pada chasing komputer
dan berbentuk persegi.

Pada dasarnya Power Supply membutuhkan sumber listrik

yang kemudian diubah menjadi energi yang menggerakkan
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perangkat elektronik. Sistem kerjanya cukup sederhana yakni dengan
mengubah daya 120V ke dalam bentuk aliran dengan daya yang

sesuai kebutuhan komponen-komponen tersebut.

Gambar 2.8 Power Supply

2.2.13. Modul GSM SIM800

Modul GSM SIM800 adalah perangkat yang bisa digunakan
untuk menggantikan fungsi handphone. Untuk komunikasi data
antara sistem jaringan seluler, maka digunakan Modul GSM SIM800
yang digunakan sebagai media panggilan telephone celluler.
Protokol komunikasi yang digunakan adalah komunikasi standart
modem vyaitu AT Command. Adapun beberapa fitur Modul GSM
SIM800 antara lain:

- antarmuka: uart

- support at command

- suara :tricodec, amr, hand — free operation

- sms: sms broadcast, mode teks dan mode protocol data unit (pdu)

- catu daya: 3.2~4.8 v
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- fitur tambahan: analog audio, antena pad
- konsumsi daya: 1.0 ma (pada sleepmode)

Modul SIM800 di Indonesia banyak digunakan pada industri
bisnis rumahan dan bahkan skala besar, mulai dari fungsi untuk
controller berbasis SMS, WEB, Call sistem hingga sebagai penggerak
perangkat elektronik jarak jauh. Beberapa kegunaan modem ini di
masyarakat adalah antara lain:

1. telemetri

2. m2m integration

3. sms polling

4. sms quiz application

5. sms auto-reply

6. aplikasi server pulsa

7. payment point data

8. sms broadcast application

9. ppob, dan sebagainya
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Gambar 2.9 Modul GSM SIM800

2.2.14. Flowchart

Flowchart adalah adalah suatu bagan dengan simbol-simbol
tertentu yang menggambarkan urutan proses secara mendetail dan
hubungan antara suatu proses (instruksi) dengan proses lainnya
dalam suatu program. Dalam perancangan flowchart sebenarnya
tidak ada rumus atau patokan yang bersifat mutlak (pasti). Hal ini
didasari oleh flowchart (bagan alir) adalah sebuah gambaran dari
hasil pemikiran dalam menganalisa suatu permasalahan dalam
komputer. Karena setiap analisa akan menghasilkan hasil yang
bervariasi antara satu dan lainnya. Kendati begitu secara garis besar
setiap perancangan flowchart selalu terdiri dari tiga bagian, yaitu

input, proses dan output.



Tabel 2.2 Flowchart

24

No | Simbol

Pengertian

Keterangan

1D

Terminal Point
Symbol / Simbol Titik

Terminal

menunjukkan
permulaan (start) atau
akhir (stop) dari suatu

proses.

Flow Direction
Symbol / Simbol

Arus

adalah simbol yang
digunakan untuk
menghubungkan antara
simbol yang satu
dengan simbol yang
lain (connecting line).
Simbol ini juga
berfungsi untuk
menunjukkan garis

alir

dari proses.

Processing Symbol /

Simbol Proses

digunakan untuk
menunjukkan
kegiatan yang
dilakukan oleh
komputer. Pada
bidang industri
(proses produksi
barang), simbol ini
menggambarkan
kegiatan inspeksi atau
yang biasa dikenal
dengan simbol

inspeksi.
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Decision Symbol
/ Simbol Keputusan

merupakan simbol
yang digunakan untuk
memilih proses atau
keputusan
berdasarkan kondisi
yang ada.

Simbol ini biasanya
ditemui pada

flowchart program.

Input-Output /
SimbolKeluar-
Masuk

menunjukkan proses
input-output yang
terjadi tanpa
bergantung dari

jenis peralatannya.

Predefined Process /
Simbol Proses

Terdefinisi

merupakan simbol
yang digunakan untuk
menunjukkanpelaksana
an suatu bagian
prosedur (sub- proses).
Dengan kata lain,
prosedur yang
terinformasi di sini
belum detail dan akan

dirinci di tempat lain

Connector (On- page)

Simbol ini fungsinya
adalah untuk
menyederhanakan
hubungan antar
simbol yang letaknya
berjauhan atau rumit

biladihubungkan
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dengan garis dalam
satu

Halaman.

Connector (Off- page)

Sama seperti on-page
connector, hanya saya
simbol ini digunakan
untuk
menghubungkan
simbol dalam halaman
berbeda. Label dari
simbol ini dapat
menggunakan huruf

atauAngka.




BAB Il

METODOLOGI PENELITIAN

3.1. Prosedur Penelitian

3.1.1.

3.1.2.

3.1.3.

Data Analis

Melakukan analisis permasalahan yaitu dengan mengumpulkan
data dari pengamatan langsung dan wawancara dengan narasumber
terkait. Menyusun data yang telah dikumpulkan dan menganalisa
data yang telah di susun kemudian dibuatkanya Sistem Otomatisasi
pada Smart Trash Bin Menggunakan Node MCU Berbasis Internet
Of Things.
Rancangan

Rancangan penelitian adalah suatu cara yang akan digunakan
dalam pelaksanaan penelitian dan menjelaskan setiap prosedur
penelitian mulai dari tujuan penilitian sampai dengan analisis data.
Adapun rancangan atau desain yang akan dibuat adalah meliputi
rancangan sistem otomatis.
Coding

Membuat Sistem Otomatisasi pada Smart Trash Bin
Menggunakan Node MCU Berbasis Internet Of Things dengan
menggunakan bahasa pemrograman C++ dan bahasa pemrograman

yang digunakan arduino.

27
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3.1.4. Implementasi
Hasil dari penelitian ini akan di uji cobakan secara real untuk
menilai seberapa baik sistem otomatisasi pada Smart Trash Bin
Menggunakan Node MCU Berbasis Internet Of Things serta
memperbaiki bila ada kesalahan kesalahan yang terjadi. Kemudian

hasil uji coba tersebut akan di implementasikan.

3.2. Metode Pengumpulan Data
3.2.1. Observasi
Dilakukan  pengamatan pada object terkait guna
mengumpulkan data yang diperlukan untuk pembuatan sistem
otomatisasi pada Smart Trash Bin Menggunakan Node MCU
Berbasis Internet Of Things. Dalam hal ini observasi dilakukan di
Politeknik Harapan Bersama Kota Tegal khususnya di gedung B
Prodi Komputer.
3.2.2. Studi Literatur
Metode ini digunakan untuk mendapatkan teori untuk
menyelesaikan permasalahan dengan mengumpulkan teori-teori yang
mendukung dan membaca sumber seperti buku, skripsi, jurnal,
maupun karangan yang berkaitan.
3.3. Waktu dan Tempat Penelitian
3.3.1. Waktu
Waktu penelitian akan berlangsung selama kurang lebih 3

bulan, dari bulan April 2021 sampai dengan Juni 2021.



29

3.3.2. Tempat Penelitian
Penelitian akan dilakukan di Politeknik Harapan Bersama Kota
Tegal khususnya di gedung B Prodi Komputer. Lokasi tersebut
dipilih karena akan menjadi lokasi tempat implementasi hasil
penelitian dan juga memiliki semua aspek agar penelitian dapat

berjalan dengan baik.

Foto, Copy Harber o 'Pr:ﬂ.tem:k

Harapan Bersama g —,,Hq

Gambar 3. 1 Lokasi Tempat Penelitian



BAB IV

ANALISA DAN PERANCANGAN SISTEM

4.1. Analisa Permasalahan

Tempat sampah adalah tempat untuk menampung sampah secara
sementara, yang biasanya terbuat dari logam atau plastik, Beberapa tempat
umum seperti taman, pasar, dan perumahan memiliki tempat sampah yang
dapat ditemukan di pinggir jalan. Ketika tingkat ketinggian tempat sampah
tersebut sudah penuh maka hal ini akan mengurangi keindahan lingkungan
tersebut, tempat sampah vyang tidak segera diangkut juga dapat
menyebabkan bau yang tidak sedap, hal ini dapat mengganggu lingkungan
menjadi tidak nyaman. Selain itu tempat sampah juga menjadi tempat
berkumpulnya bakteri, virus dan sesuatu yang bisa menyebabkan penyakit.
Begitu juga dengan tempat sampah yang ada di tempat kantor pelayanan.
fasilitas kesehatan seperti rumah sakit dan puskesmas yang sangat
membutuhkan lingkungan yang kebersihan dan kesterilannya terjaga. Maka
dari itu perlu ada pencegahan agar tangan dan kaki tidak bersentuhan
dengan tempat sampah saat akan membuang sampah. Salah satu cara
tersebut adalah dengan diterapkannya sistem otomatisasi pada tempat
sampah.

Proses sistem otomatisasi pada tempat sampah pintar ini
menggunakan Node MCU ESP8266 sebagai mikrokontrollernya, sensor
ultrasonik sebagai sensor pendeteksi gerakan melalui gelombang ultrasonik

dan Modul GSM SIM800 untuk notifikasi lewat sms saat tempat sampah
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tersebut telah penuh. Dengan adanya sistem otomatisasi pada tempat
sampah tersebut maka orang akan dimudahkan ketika akan membuang
sampah karena tutup tempat sampah secara otomatis akan terbuka dan
tertutup sendiri. Kemudian tempat sampah tersebut akan mengeluarkan
feedback suara melalui modul suara yang berbunyi “Tankyou” dan saat
tempat sampah tersebut penuh modul gsm akan mengirimkan pemberitahuan
lewat sms.
Analisa Kebutuhan Sistem

Analisa kebutuhan dilakukan untuk mengetahui spesifikasi dari
kebutuhan alat yang akan dibuat. Perangkat-perangkat yang dibutuhkan
meliputi:
4.2.1 Perangkat Keras (Hardware)

Hardware atau perangkat keras adalah suatu komponen yang
berfungsi untuk mendukung proses komputerisasi. Dan sifatnya bisa
dilihat dan diraba secara langsung atau yang berbentuk nyata,
Hardware dapat bekerja berdasarkan perintah yang telah ditentukan
ada padanya, atau instructionset. Dengan adanya perintah yang dapat
dimengerti oleh hardware tersebut, maka hardware tersebut dapat
melakukan berbagai kegiatan yang telah ditentukan oleh pemberi
perintah

Spesifikasi perangkat keras yang dibutuhkan untuk sistem

yang akan dibuat adalah sebagai berikut:
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1. tempat sampah

2. laptop/pc

3. node mcu esp8266

4. modul suara isd1820

5. modul gsm 800l

6. project board

7. sensor ultrasonik hc-sr04

8. motor servo

9. kabel jumper

10.power supply 5v

4.2.2 Perangkat Lunak (Software)

Software atau perangkat lunak adalah sekumpulan data
elektronik yang disimpan dan diatur oleh komputer dapat berupa
program atau instruksi yang akan menjalankan suatu perintah.
Software secara fisik tidak berwujud, maka tidak dapat disentuh,
dipegang, namun dijalankan dalam sistem operasi, perangkat lunak
memiliki fungsi tertentu, dan biasanya untuk mengaktifkan
perangkat keras. Dapat dikatakan perangkat lunak bekerja didalam
perangkat keras.

Pembuatan sistem otomatisasi pada tepat sampah pintar ini
memerlukan perangkat lunak Arduino IDE untuk membuat program

yang akan di upload ke Node MCU ESP8266.



4.3. Perancangan Sistem

4.3.1 Perancangan Diagram Blok
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Perancangan diagram blok merupakan suatu pernyataan

gambar yang diringkas, dari gabungan sebab akibat antara masukan

dan keluaran dari suatu sistem. Perancangan diagram blok untuk alat

yang akan dibuat ditampilkan pada gambar dibawabh ini.

MODUL SUARA

h 4

POWER
SUPPLY
H SENSOR | moDE mcu
ULTRASONIK 1 ESP 8266 1
SENSOR | ™oDEmMcu
| ULTRASOMNIK 2 ESP 8266 1

MOTOR SERVO

MODUL 5IM

.......... L.

INTERMET

E.‘ - WEBSITE

Gambar 4.1 Diagram Blok Sistem Otomatisasi Pada Smart Trash Bin

Berikut pembahasan per-bagian blok diagram yang lebih spesifik:

1.

power supply :sebagai penyuplai arus listrik untuk semua

perangkat yang digunakan.

node mcu esp8266 : sebagai pengontrol dan pengolah data dari

perangkat input output sensor.
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3. sensor ultrasonik 1 : sebagai pendeteksi ada tidaknya objek
yang mendekat untuk membuang sampah yang kemudian
datanya akan dikirimkan ke node mcu.

4. sensor ultrasonik 2 : sebagai pendeteksi dan penerima data
jarak sampah yang kemudian akan dikirimkan ke node mcu.

5. motor servo : sebagai output dari sensor untuk menggerakan
tutup tempat sampah secara otomatis.

6. modul suara isd1280 : sebagai output suara setelah adanya
gerakan orang membuang sampah.

7. website : sebagai interface monitoring kapasitas sampah.

8. modul gsm sim800I : sebagai output notifikasi sms ke ponsel

saat tempat sampah telah penuh.

Flowchart

Flowchart adalah bagian alir yang menggambarkan tentang
urutan langkah berjalan-nya suatu program dalam sebuah bagan
dengan simbol-simbol bagan yang sudah ditentukan seperti pada

gambar 4.2 dan gambar 4.3
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1. Flowchart Membuka dan Menutup Tutup Tempat Sampah

Otomatis

Jarak
Objek : {}
/ Baca Sensor Ultrasonik f—

x
Membaca Jarak Objek

&‘

/ Motor Servo Bergerak 60°
v

Tutup Tempat Sampah Terbuka

v

Aktivitas Membuang Sampah
¥

/ Motor Servo Bergerak 0° /

!

Modul Suara
Mengeluarkan Feedback
suara

selesai

Gambar 4.2 Flowchart Membuka dan Menutup Tutup Tempat

Sampah Otomatis

Keterangan flowchart :
1. mulai. semua perangkat menyala
2. sensor ulrasonik membaca jarak objek lalu mengrim data ke

nodemcu.
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3. nodemcu memproses data, apabila jarak objek >25cm maka

motor servo tidak bergerak. jika jarak objek <25 maka

motor servo bergerak 60° membuka tempat sampah.
4. ada aktivitas membuang sampah.
5. motor servo bergerak menuju posisi semula.
6. modul suara mengeluarkan output berupa suara.
7. selesal.
2. Flowchart Membaca ketinggian jarak sampah dan mengirim

notifikasi sms

Jarak Ketinggian
Sampah - {}

Baca Sensor
Ultrasomik

Membaca Ketinggian Sampah

*
Mengirim Data Ke WEB

Jarak =>30 CM ?
Ya

Mengirim Notifikasi SMS

v

Tempat sampah tidak dapat terbuka

Gambar 4.3 Flowchart Membaca ketinggian jarak sampah dan
mengirim notifikasi sms
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Keterangan flowchart :

1. mulai. semua perangkat menyala.

2. sensor ultrasonik membaca jarak ketinggian sampah lalu
mengrim data ke nodemcu.

3. nodemcu memproses data lalu mengirim data ke website. jika
jarak sampah mencapai 30 cm maka akan mengirim notifikasi
sms penuh keponsel dan tutup tempat sampah tidak akan
terbuka sebelum tempat sampahnya di kosongkan dulu.

4. selesai.

4.3.3 Perancangan Sistem Otomatisasi Smart Trash Bin
Perancangan sistem dari alat Smart Trash Bin dibuat dengan
menggunakan Arduino IDE , pembuatan rancangan ini bertujuan
untuk membangun alat dapat bekerja dengan baik. Pembuatan
scriptcoding untuk menjalankan Smart Tash Bin adalah sebagai
berikut :
1. script coding untuk membuka dan menutup pada tutup tempat

sampah secara otomatis.
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BUKA_TUTUP_2 §

#¢define suara 4 // PE Modul suara
#ds coba 0 // Untuk Motor Servo
#1 ude <Serve.h>

Servo servol;

// inialisasi pin ultrasonic
co nt pinTRIGGER = 5;

nt pinECHO = 16;
flcat durasi, Jarak:

/7 program pengaturan awal
void setup()

{

// inialisasi baud rate serial monitor dan lai:myal
Serial.b=gin(9600);

servol. ch(coba) ;

servol. (0);

D (pinTRIGGER, OUTPUT);

(pinECHO, II ;
de (suara, OUTPUT) ;
delay (1000);

}

Gambar 4.4 Inialisasi pin, library, dan variabel pada program.

Langkah awalnya yaitu inisialisasi pin, library, dan variabel
yang akan digunakan. Sesuai gambar diatas, Library yang digunakan
dalam project ini yaitu : servo.h, selain itu juga ada beberapa
variabel yang digunakan untuk menentukan pin yang digunakan
untuk setiap sensor seperti trigger ultrasonik pada pin 16 Node
MCU, echo ultrasonik pada pin 5, PE Modul Suara pada pin 4 Node
MCU dan Data Motor Servo pada pin 0 di Node MCU.

Lalu pengaturan progam awal yaitu pada Void Setup. Dalam
void ini berisi script untuk melakukan setting awal. Dimana
menentukan beberapa variabel yang digunakan sebagai input dan

output.
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/ program utama
void loop()

{

//pembacaan sensor ultrasonik

ngaktifak pin Trigger selama lOmikrodetik

n aktif
(pinTRIGGER, LOW) ;
onds (2);
pinTRIGGER, HIGH);
onds (10) ;

€ (pinTRIGGER, LOW):;

//Mengaktifkan pin Echo yang menerima pantulan gelombang ultrasonik
//pulseln = Lama durasi pin Echo menerima pantulan gelombang
//Menghitung rumus jarak(Lama durasi dibagi dua)

durasi = pulseIn(pinECHO, HIGH);

jarak = ((durasi * 0.034) / 2);

/ menulis data pembacaan ultrasonic pada serial monitor
// jadi kita tahu jarak cbejak yang terbaca

Serial it ("Jarak: ");
Serial n(jarak);

servol. e(60); // delay membuka servo
=lay (3000);
e (suara, HIGH) ;

delay(100);

}

// Jika jarak objek terbaca lebih dari pernyataan di atas

€ (suara, HIGH) ;
ite(0);

servol.

}
delay(100);

Gambar 4.5 Void Loop program buka tutup otomatis.

Selanjutnya menambahkan progam pada void loop, seperti

yang dilihat pada gambar diatas program void loop ini digunakan

agar sensor ultrasonik 1 dapat membaca jarak objek (orang yang

akan membuang sampah) pada jarak 25 cm, artinya jika ada objek

mendekat di depan sensor ultrasonik <= 25 maka servo akan

bergerak 60° kemudian saat objek telah menjauh setelah 3 detik

servo akan kembali ke posisi 0°.
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2. script coding mendeteksi ketinggian tempat sampah dan notifikasi

sms saat tempat sampah penuh.

monitoring

$¢define tx 12

$¢define rx 13
$include"ESPE8266WiFi.h"
$¢include <Wire.h>

$¢include <ESP8266HITPClient.h>
#include <SoftwareSerial.h>
SoftwareSerial SIMSOOL(tx, rx);
int sampah = 0;

const char* ssid = "iwo";

const char* password = "iwoiwoiwo";

const char* host = "http://smarttrashvl.000webhostapp.com”;
WiFiClient client;

Gambar 4.6 Inisialisasi pin, variabel dan library pada program
deteksi ketinggian sampabh.

Langkah awalnya yaitu inisialisasi pin, library, dan variabel
yang akan digunakan. Sesuai gambar diatas, Library yang digunakan
dalam project ini yaitu : esp8266wifi.h, wire.h, esp8266httpclient.h,
softwareserial.h, selain itu juga ada beberapa variabel yang

digunakan untuk menentukan pin yang akan digunakan.
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volid setup() {
// put ycur setup code here, to run once:
n(9c00);
{9€00) ;
UT) 7 // TRIG Sensor UT
// ECHO Sensor UT
/ Tx pada modul sim
18 B // Rx pada modul siﬂ
tln("sedang menyambung”) ;
gin(ssid, password):;
¥y (1500);
e(WiFi.status () !=WL_CONNECTED) {
¥ (500):

Serial.b
SIMSO00L.
P e(l6, C

t ("tersambung dengan ip address : ");

al.println(WiFi.localIP()):

Gambar 4.7 Void Setup program deteksi ketinggian sampah.

Kemudian pengaturan progam awal yaitu pada Void Setup.
Dalam void ini berisi script untuk melakukan setting awal. Dimana
menentukan beberapa variabel yang digunakan sebagai input dan
output. Di void setup ini juga terdapat progam untuk terhubung pada
WIFI Hotspot agar data dari sensor yang di proses di Node MCU

bisa dikirimkan ke database website.
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void sensor(int trig, int echo){

int duration, level, VolumeSampah;

e(trig, LOW);

ite(trig, LOW);

duration = pulseIn(echo, HIGH);
level = (duration/2) / 29.1;
switch(trig) {

case 16:

if(level>e60) {

VolumeSampah= €0 - &0;
}else{

VolumeSampah= 60 - level;
}
sampah = VolumeSampah;
Serial.print ("Volume Sampah : "):
int (sampah) ;

1itln (™ CM") ;7

Serial.

Serial.pr
break;
}
delay(2000);
if (sampah >= 29){
SIME0OL.println ("AT+CMGF=1");
delay(1000);
SIM800L.println("2,2,0,0,0");
SIMSOOL.println ("AT+CMGF=1");
delay(1000);
SIMSOOL.println ("AT+CMGS=\"085640407118\"\z");
delay(1000);
SIMS00L.println("Tempat sampah penuh™);
delay(100);
SIMSO0O0L.println((char)26):
delay(1000);
}

Gambar 4.8 Void Sensor program deteksi ketinggian sampah.

Selanjutnya ada Void Sensor yang di program ini terdapat
pengaturan agar sensor ultrasonik 2 dapat mendeteksi jarak
ketinggian sampah. Sensor ultrasonik tersebut akan mengirimkan
data ke database website. Kemudian saat sensor ultrasonik
mendeteksi jarak ketinggian sampah melebihi atau sama dengan 29

CM maka Modul GSM akan mengirimkan sebuah pesan berisi
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“Tempat sampah penuh” pada nomor ponsel yang sudah diatur pada

program tersebut.

}

void loop() {

sensor(l6,5);
delay(1000);

String url = "/add.php?";
url += "ssampah=";
url += sampah;

Serial.print (" [HITP] Memulai...\n");

HTTPClient http;

n(hest+url);

eksi dengan metode GET

t (" [HITP]

= htt

// Periksa httpCode, akan bernilai negatif kalau error

if (httpCode
// Tampil

GET ke server URLsimpan...\n");

1 response http
£("[HTTP] kode response GET:%d\n", httpCode):;

Serial.f
}
{

Serial.printf (" [HITP] GET gagal, error: %s\n", http.errorToS
}
http.=nd();

tring(httpCode) .c_str()):

d=lay(5000);

Gambar 4.9 Void Loop program deteksi ketinggian sampah.

Pada Void Loop, terdapat beberapa program yaitu untuk sensor

ultrasonik . Kemudian program untuk mengirimkan data ketinggian

sampah ke database website.

4.4. Desain Input dan Output

Desain Rangkaian dari alat yang digunakan untuk membangun

hardware smart trash bin ini menggunakan Node MCU ESP8266 berbasis
Internet of Things (1oT). Perancangan desain input atau output ditampilkan

seperti gambar di bawah ini.
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Power Supply

Motor Sevo

N
% (—
Sensor Ultrasonik 1

Modul Suara

.
'.‘-(o -'_..

> v

NG

q: % ()2()": Node MCU

Sensor Ultrasonik 2

S,
Modul GSM

Gambar 4.10 Desain Input dan Output.

Input

Sensor ultrasonik 1 dan 2 merupakan inputan dari objek luar yang
kemudian akan di proses oleh Node MCU ESP8266. Sensor ultasonik 1
untuk mendeteksi jarak objek yang akan melakukan aktivitas
membuang sampah, sedangkan sensor ultrasonik 2 mendeteksi jarak
ketinggian volume sampah.
Proses

Sistem kontrol yang digunakan untuk memproses hasil
pembacaan sensor adalah Node MCU ESP8266 yang kemudian akan

mengirimkan perintah ke perangkat
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Output

Pada penelitian ini yang berfungsi sebagai output adalah Motor
Servo yang akan berputar 60° ketika sensor ultrasonik 1 mendeteksi
adanya objek yang mendekat <= 25 CM. Kemudian Modul Suara yang
akan mengeluarkan output berupa suara ketika Motor Servo kembali
berputar ke posisi semula. Dan yang terakhir ada Modul GSM yang
akan mengirimkan sebuah pesan ketika sensor ultrasonik 2 mendeteksi

jarak ketinggian sampah => 30 CM.



5.1

BAB V

HASIL DAN PEMBAHASAN

Implementasi Sistem

Implementasi sistem adalah prosedur-prosedur yang dilakukan dalam
menyelesaikan konsep desain sistem yang telah dirancang sebelumnya.
Agar sistem dapat beroperasi sesuai yang diharapkan, maka sebelumnya
diadakan rencana implemtasi atau uji coba dimaksudkan untuk mengatur
biaya, waktu yang dibutuhkan, alat-alat yang dibutuhkan dan menguji fungsi
alat yang digunakan. Tahap implementasi dimulai dengan persiapan
komponen perangkat keras seperti NodeMCU ESP8266, Sensor ultrasonik,
Motor Servo, Modul Suara, Modul GSM, Power Supply, Tempat sampah,
Project Board, dan kabel jumper, kemudian tahap berikutnya adalah
persiapan program software pada Node MCU ESP8266 dilanjut dengan
instalasi hardware dan tahap yang terakhir yaitu pengujian sistem yang telah

dibuat.

5.1.1 Implementasi Perangkat Keras
Berikut ditampilkan hasil rancangan alat Smart Trash Bin

mengunakan NodeMCU.
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Gambar 5.1 Alat Smart Trash Bin.

Untuk tampilan sistem tampak dalam sendiri terlihat seperti

pada gambar 5.2 berikut ini.

Gambar 5.2 Rangkaian alat Smart Trash Bin.

Dari gambar di atas terlihat bentuk fisik hasil rancangan alat

Smart Trash Bin menggunakan NodeMCU yang mana alat tersebut
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dapat terbuka dan tertutup secara otomatis saat ada aktvitas
membuang sampah serta dapat mengirim notifikasi SMS saat tempat

sampah tersebut penuh dan bisa di monitoring lewat website.

@@

Gambar 5.3 Alat tampak dari atas.
5.1.2 Implementasi Program Smart Trash Bin
Implementasi program smarttrash bin merupakan penerapan
yang dilakukan untuk mencoba hasil program yang telah dibuat.
Program ini terdiri dari 2 sensor ultrasonik sebagai inputannya.

Perangkat lunak yang digunakan untuk implementasi sistem

smarttrash bin adalah Arduino IDE.

Gambar 5.4 Hasil program buka tutup otomatis.
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Gambar diatas merupakan tampilan dari hasil program
membuka dan menutup pada tutup tempat sampah secara otomatis.
Terlihat ketika tangan berada pada jarak <=25 cm dari sensor
ultrasonik tutup tempat sampah akan secara otomatis terbuka dan
saat tangan menjauh dari sensor, tutup tempat sampah akan secara
otomatis tertutup kembali dengan jeda 3 detik kemudian modul suara

mengeluarkan output suara.

@ coms - O X

| Kirim

Date: Mon, 07 Jun 2021 07:25:41 GMT A
Content-Type: text/html; charset=UTF-8

Connection: cleose

Cache-Control: max-age=604800

Expires: Mon, 14 Jun 2021 07:25:41 GMT

Server: awex

X-Xss-Protection: 1; mode=block

X-Content-Type-Options: nosniff

X-Request-ID: €a3bbllf92433e352bfe0794ae80ab0l

berhasil
jarak :

3 cm Sampah Harus Diambil
Sudah mengirim notifikasi sms Y

[[] Gulir otomatis [] Show timestamp Garisbaru v | |9600baud Clear output

Gambar 5.5 Hasil program deteksi jarak sampah

Gambar diatas menunjukan tampilan serial monitor dari
Arduino IDE dari program mendeteksi jarak sampah dan mengirim
notifikasi sms saat alat di jalankan. Terlihat bahwa jarak ketinggian
sampah yang terdeteksi oleh sensor ultrasonik ditampilkan dan alat
akan mengirimkan data jarak ketinggian sampah pada website yang

telah dibuat.



50

120808 YV - © ral = G 22

+56285328B7435391

Indonesia

e

Tempat sampah penuh

Tempat sampah penuh

Tempat sampah penuh

Gambar 5.6 Notifikasi SMS.

Gambar diatas merupakan hasil pengujian notifikasi sms. Saat
jarak ketinggian sampah telah melewati batas yang telah ditetapkan ,
maka alat akan mengirimkan notifikasi “Tempat Sampah Penuh” ke

ponsel.

5.2. Hasil Pengujian

Pengujian sistem merupakan proses pengecekan hardware dan
software untuk menentukan apakah sistem tersebut cocok dan sesuai dengan
yang diharapkan. Tahap pengujian dimulai dengan merumuskan rencana

pengujian kemudian dilanjutkan dengan pencatatan hasil pengujian.



5.2.1 Rencana Pengujian

Tabel 5.1 Penjelasan pengujian sistem
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Kelas Uji Butir Uji Alat Uji
Pengujian Pembaca jarak objek Sensor
input Ultrasonik

1
Pembaca jarak ketinggian sampah Sensor
Ultrasonik
2
Pengujian Penggerak buka tutup tempat Motor
output sampah otomatis Servo
Pemberi Outpu tsuara Modul
Suara
Pemberi Output notifikasi penuh ke | Modul
ponsel GSM

5.2.2 Pengujian

Pengujian alat tempat sampah pintar ini dilakukan dengan cara

pendeteksian objek ketika membuang sampah dan ketika tempat

sampah sudah terisi. Hasil pengujian tertuang seperti pada tabel di

bawah ini:



a. Pengujian Sensor Ultrasonik 1

Tabel 5.2 Pengujian Sensor Ultrasonik pada Buka Tutup
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Tempat Sampah
Percobaan Pengukuran jarak Hasil yang
yang diharapkan terbaca

1 Objek manusia Mendeteksi objek
dengan jarak pada jarak

maksimal <10 cm. | maksimal < 10 cm.

2 Objek manusia Mendeteksi objek
dengan jarak pada jarak

maksimal <20 cm. | maksimal <20 cm.

3 Objek manusia Mendeteksi objek
dengan jarak pada jarak

maksimal <25 cm. | maksimal <20 cm.

b. Pengujian Motor Servo terhadap pembacaan jarak Sensor

Ultrasonik 1

Tabel 5.3 Pengujian Motor Servo

Percobaan | Pembacaan Yang Hasil
sensor diharapkan pengujian
ultrasonik
1 30 cm Motor servo Motor servo
diam diam
2 20 cm Motor servo | Tutup tempat
bergerak sampah
membuka terbuka
penutup (motor servo
kesudut 60° bergerak
dan menutup 60°) dan
Ketika objek menutup
menjauh Ketika objek
menjauh
3 10 cm Motor servo | Tutup tempat
bergerak sampah
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membuka terbuka
penutup (motor servo
kesudut 60° bergerak
dan menutup 60°) dan
Ketika objek menutup
menjauh Ketika objek
menjauh
4 5cm Motor servo | Tutup tempat
bergerak sampah
membuka terbuka
penutup (motor servo
kesudut 60° bergerak
dan menutup 60°) dan
Ketika objek menutup
menjauh Ketika objek
menjauh

Pengujian Modul suara terhadap pembacaan jarak Sensor

ultrasonik 1

Tabel 5.4 Pengujian Modul Suara

Pengujian Yang diharapkan Hasil pengujian
Aktivitas Mengeluarkan Mengeluarkan
membuang Output berupa Output berupa
sampah feedback suara feedback suara
setelah objek setelah objek
membuang sampah | membuang sampah

d. Pengujian Sensor Ultrasonik 2

Tabel 5.5 Pengujian Sensor Ultrasonik 2

Percobaan Pengukuran jarak Hasil yang
yang diharapkan terbaca
1 Jarak sampah Mendeteksi Jarak
maksimal <17 cm. | sampah pada jarak
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maksimal <17 cm.

2 Jarak sampah Mendeteksi Jarak
maksimal <27 cm. | sampah pada jarak
maksimal <27 cm..

3 Jarak sampah Mendeteksi Jarak
maksimal <37 cm. | sampah pada jarak
maksimal < 37 cm.

Pengujian Modul GSM terhadap pembacaan jarak Sensor

ultrasonik 2

Tabel 5.6 Pengujian Modul GSM

Pembacaan Yang Hasil
Percobaan sensor diharapkan | pengujian
ultrasonik
1 Jarak Sampah Mengirim Mengirim
<1l7cm notifikasi noifikasi
sms ke sms ke
ponsel ponsel
2 Jarak Sampah Tidak Tidak
>17cm mengirim mengirim
notifikasi notifikasi
sms ke sms ke
ponsel ponsel

Dari hasil pengujian sistem otomatisasi pada smart trash
bin menggunakan node mcu berbasis internet of things, saat ada
aktivitas membuang sampah, sensor ultrasonik 1 dapat dengan
baik mendeteksi ketika ada objek mendekat, kemudian motor
servo dapat menggerakan tutup tempat sampah terbuka dan
tertutup secara otomatis dan modul suara juga dapat

mengeluarkan output suara dengan baik.
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Selanjutnya sensor ultrasonik 2 dapat mendeteksi jarak
ketinggian sampah dengan baik, saat jarak ketinggian sampah
melebihi batas yang ditentukan alat akan mengirimkan sms
notifikasi ke ponsel pengguna.

Berdasarkan hasil uji coba alat di atas maka dapat di
simpulkan bahwa alat sudah berjalan dengan baik sesuai dengan
program yang dijalankan. Semua komponen dapat berfungsi

dengan baik.



BAB VI
KESIMPULAN DAN SARAN

6.1. Kesimpulan

6.2.

Berdasarkan hasil pengujian yang telah dilakukan, maka dapat diambil

beberapa kesimpulan antara lain :

1. telah dibuat alat smart trash bin menggunakan node mcu berbasis
internet of things.

2. telah berhasil diterapkan sistem otomatisasi pada smart trash bin
menggunakan node mcu berbasis internet of things.

3. sensor ultrasonic dapat berfungsi dengan baik, yaitu mendeteksi jarak
objek dan mendeteksi jarak ketinggian sampah.

4. smart trash bin menggunakan node mcu dapat membuka dan menutup
secara otomatis.

5. smart trash bin menggunakan node mcu dapat mengirimkan notifikasi
lewat sms.

6. smart trash bin menggunakan node mcu dapat terhubung dengan baik
ke website.

Saran

Berdasarkan kesimpulan dari penelitian ini, maka ada beberapa saran

yang peneliti rekomendasikan, antara lain :

1.

perlu dilakukan pengembangan dan penerapan secara luas untuk tempat

sampah pintar ini agar penggunaanya efektif terutama penerapan pada
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tempat pelayanan umum, seperti rumah sakit, puskesmas dan
sebagainya.

daya listrik pada alat harus sesuai agar tidak menyebabkan kerusakan
alat atau alat tidak dapat dinyalakan karena kekurangan daya.

notifikasi sms menggunakan modul gsm sehingga mengharuskan kartu
sim yang digunakan harus selalu ada pulsa.

alat harus ditempatkan di sekitar sumber listrik agar bisa dihubungkan

ke sumber listrik.
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LAMPIRAN



Lampiran 1 Surat Kesedian Membimbing 1




Lampiran 2 Surat kesediaan membimbing 2




Lampiran 3 Jurnal bimbingan laporan tugas akhir
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Lampiran 4 Dokumentasi Observasi

No Hari dan Tanggal Jenis Observasi Hasil Observasi
1 Jum’at Mengamati  kebiasaan | Dengan tempat sampah yang
18 Juni 2021 membuang sampah seperti gambar diatas terkadang
tangan sering menempel pada
bagian tutup tempat sampah.
2 Jum’at Mengamati Volume | Hasil ~ observasi  menunjukan
18 Juni 2021 pada Tempat Sampah sering kali tempat sampah penuh
(over) kaena petugas tidak tahu
bahwa ada tempat sampah yang
penuh.
3 Jum’at Kebersihan tempat | Seperti tempat sampah biasanya,
18 Juni 2021 sampah tempat sampah kadang terlihat

kotor jika dillihat dari luar.




Lampiran 5 Manual Book Penggunaan Alat

Cara menggunakan Alat Smart Trash Bin :

Pastikan penempatan tempat sampah ini di sekitar sumber listrik
Hubungkan kabel daya ke sumber listrik

Kemudian lakukan kegiatan membuang sampah

Tempatkan tangan kita diatas sensor

Kemudian tutup tempat sampah akan terbuka

Masukan sampah, kemudian tutup tempat sampah akan menutup sendiri

Ketika tempat sampah sudah penuh , tutup tidak akan terbuka otomatis

©® N o vk~ w NoE

Buang dulu sampah yang ada ditempat sampah melalui pintu samping.
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Lampiran 6 Program membuka dan menutup otomatis

#define suara 4 // PE Modul suara
#define coba 0 // Untuk Motor Servo
#include <Servo.h>

Servo servoKu;

// inialisasi pin ultrasonic

const int pinTRIGGER = 5;

const int pinECHO = 16;

float durasi, jarak;

// - —————————————=—== program pengaturan aWal

void setup()
{
// inialisasi baud rate serial monitor
Serial.begin(9600);
servoKu.attach(coba);
servoKu.write(0);
pinMode(pinTRIGGER, OUTPUT):;
pinMode(pinECHO, INPUT);
pinMode(suara,OUTPUT);
delay(1000);

}
void buka(){

servoKu.write (60);

delay (3000);

}
void tutup(){

servoKu.write (0);

delay(1000);
}
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void sensorA(){

long duration, jarak;
digitalWrite  (pinTRIGGER,LOW);
delayMicroseconds (2);
digitalWrite  (pinTRIGGER, HIGH);
delayMicroseconds (10);
digitalWrite  (pinTRIGGER,LOW);
duration = pulseln(pinECHO,HIGH);
jarak = (duration/2) /29.1;
if(jarak <=25){

digitalWrite(suara,LOW);

buka();

}

else {

digitalWrite(suara,HIGH);

tutup();

// e program utama

void loop()

{
for (int i=0; i<94; i++){
sensorA();

}
tutup();\
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Lampiran 7 Program deteksi jarak sampah

#define tx 12

#define rx 13

#include"ESP8266WiFi.h"

#include <ESP8266HTTPClient.h>

#include <string.h>

#include <Wire.h>

#include <SoftwareSerial.h>

SoftwareSerial SIM80OL(tx, rx);

const char * myWriteAPIKey = "TLOX2HEKFMM9NOAH";

const char* ssid ="iwo";

const char* password = "iwoiwoiwo";

const char* host = "monitoringtrashbin.000webhostapp.com"”;

unsigned long myChannelNumber = 1073077;

// defines pins numbers

const int TRIGGER_PIN = 16;

constint ECHO_PIN =5;

WiFiClient client;

const int httpPort = 80;

String url;

long duration, distance;

unsigned long timeout;

void setup() {
Serial.begin(9600);
SIM800L.begin(9600);
pinMode(TRIGGER_PIN, OUTPUT);
pinMode(ECHO_PIN, INPUT);
pinMode(tx,INPUT);
pinMode(rx,QUTPUT);

// We start by connecting to a WiFi network



Serial.printin();
Serial.printin();

// ThingSpeak.begin(client);
Serial.print("Connecting to "),
Serial.printin(ssid);
WiFi.mode(WIFI_STA);

WiFi.begin(ssid, password);
while (WiFi.status() |= WL_CONNECTED) {
delay(500);
Serial.print("...");
}
Serial.printIn("");
Serial.printIn("WiFi connected");
Serial.printIn("IP address: ");
Serial.printIn(WiFi.locallP());

}

void baca_jarak(){
digitalWrite(TRIGGER_PIN, LOW); // Added this line
delayMicroseconds(2); // Added this line
digitalWrite(TRIGGER_PIN, HIGH);
delayMicroseconds(10); // Added this line
digitalWrite(TRIGGER_PIN, LOW);
duration = pulseln(ECHO_PIN, HIGH);
distance = (duration/2) / 29.1;

if (distance <17){

Serial.printin("jarak :");
Serial.print(distance);

Serial.printIn(" cm Sampah Harus Diambil");
}

if (distance >10 && distance <20){
Serial.printin("jarak :");

Serial.print(distance);
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Serial.printIn(" cm Sampah Hampir Penuh");

}

if(distance >20){

Serial.printin("jarak :");

Serial.print(distance);

Serial.printIn(" cm Sampah Terisi");

}

delay(1000);

if (distance <= 17){
SIM80OL.printIn("AT+CMGF=1");
delay(1000);
SIM800L.printIn("2,2,0,0,0");
SIM80OL.printIn("AT+CMGF=1");
delay(1000);
SIM80OL.printIn("AT+CMGS=\"085292997859\"\r");
delay(1000);
SIM80O0L.printIn("Tempat sampah penuh, harap di buang");
delay(100);
Serial.printIn(" Susah mengirim notifikasi sms");
SIM80O0L.printIn((char)26);
delay(1000);

}
void loop() {

baca_jarak();

String sampah= String(distance);

Serial.print("connecting to ");

Serial.printin(host);

if (Iclient.connect(host, httpPort)) {
Serial.printIn("connection failed");

//return;

}
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// We now create a URI for the request
url ="/monitoring_sampah/monitoringl.php?data_sensor="+sampah;
Serial.print("Requesting URL: ");
Serial.printin(url);
// This will send the request to the server
client.print(String("GET ") + url + " HTTP/1.0\r\n" +
"Host: " + host + "\r\n" +
"Connection: close\r\n\r\n");
timeout = millis();
while (client.available() == 0) {
if (millis() - timeout > 5000) {
Serial.printIn(">>> Client Timeout 1");
client.stop();
return;
}
}

// Read all the lines of the reply from server and print them to Serial
while(client.available()){
String line = client.readStringUntil("\r');
Serial.print(line);
}
Serial.printin();
Serial.printIn("======== Diperhatikan Ya ========"),
Serial.printin();

delay(5000);



