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INTISARI 

 

Pengelolaan sampah telah menjadi permasalahan di banyak perkotaan. 

Pengelolaan sampah menjadi salah satu faktor yang mempengaruhi terciptanya 

lingkungan yang bersih dan sehat. Sampah yang dibiarkan terlalu lama menumpuk 

dan pengambilan sampah yang tidak teratur menjadi masalah yang sering terjadi. 

Proses pengumpulan sampah yang dilakukan dengan melakukan pemeriksaan 

tempat penampungan sampah satu persatu menyebabkan pekerjaan yang tidak 

efektif dan efisien karena menghabiskan banyak waktu, tenaga dan biaya.  

Permasalahan yang dikaji dalam penelitian ini yaitu cara membangun tempat 

sampah otomatis menggunakan sensor ultrasonik berbasis mikrokontroler Arduino 

dan ESP32 yang dapat mendeteksi apakah muatan tempat sampah telah penuh atau 

belum. Penelitian ini bertujuan untuk merancang sebuah teknologi untuk 

meformulasikan muatan dalam tempat sampah apakah sudah terisi penuh atau 

belum. Metode yang digunakan dalam penelitian ini merupakan metode prototype 

yaitu untuk mengetahui bagaimana system berjalan dengan baik.  Hasil dari 

penelitian ini adalah pengujian yang telah dibuat bisa di simpulkan bahwa rata-rata 

sensor ultrasonik mendeteksi muatan dalam tempat sampah mendapatkan lebih 

50%, dengan menggunakan 2 sensor ultrasonik. 

 

Kata kunci: sampah, tempat sampah otomatis, sensor ultrasonik, Arduino Uno, 

ESP32. 
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ABSTRACT 

 

Waste management has become a problem in many cities. Waste management is 

one of the factors that influences the creation of a clean and healthy environment. 

Trash is left to accumulate for too long and irregular waste collection is a frequent 

problem. The waste collection process which is carried out by inspecting waste 

collection sites one by one results in ineffective and inefficient work because it 

consumes a lot of time, energy and costs. The problem studied in this research is 

how to build an automatic trash can using an ultrasonic sensor based on an 

Arduino and ESP32 microcontroller which can detect whether the trash can is full 

or not. This research aims to design a technology to formulate the load in a trash 

can whether it is full or not. The method used in this research is a prototype method, 

namely to find out how the system runs well. The results of this research are the 

tests that have been made and it can be concluded that on average the ultrasonic 

sensor detects the load in the trash can by 50%, using 2 ultrasonic sensors. 

Keyword: trash, automatic trash can, ultrasonic sensor, Arduino Uno, ESP32.


