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MOTTO 

“Apapun yang menjadi takdirmu, akan mencari jalannya menemukanmu.”  

(Ali bin Abi Thalib) 

“Kamu tidak harus menjadi hebat untuk memulai, tetapi kamu harus mulai untuk 

menjadi hebat.”  

(Zig Ziglar) 
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ABSTRACT 

 The problem of waste is not a new thing from the past until now, waste is 

still the center of attention and a prolonged problem because of the various 

impacts of the problems that are caused and felt. Many factors are the cause of the 

increasing amount of waste every day, including the lack of self-awareness about 

maintaining cleanliness and disposing of garbage in its place. This study aims to 

develop an IoT-based garbage collection robot. The method in developing this 

garbage collection robot is using the Fuzzy Mamdani method. The IoT-based 

garbage collection robot is designed using the Arduino Uno microcontroller as 

well as the NodeMCU ESP 8266, HC-SR04 sensor, DHT11 sensor, SG90 Servo 

motor, DC motor and L298N motor driver. The way this robot works is to detect 

the distance with the HC-SR04 sensor as a distance data input then processed by 

the Arduino microcontroller and then the SG90 servo motor will move to clamp 

the garbage automatically and for the robot using control via a smartphone to be 

directed to the destination garbage. The results of this study are that the robot can 

clamp or pick up garbage with a distance of less than 5 cm and can control the 

speed of a DC motor using the fuzzy mamdani method. 

Keyword - Arduino uno, NodeMCU ESP8266, Fuzzy Mamdani, HC-SR04 Sensor , 

Garbage. 
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ABSTRAK 

 Permasalahan sampah bukan menjadi hal baru lagi dari dulu hingga 

sekarang, sampah masih menjadi pusat perhatian dan problema berkepanjangan 

karena berbagai dampak masalah yang ditimbulkan dan dirasakan. Banyak faktor 

yang menjad penyebab semakin banyaknya sampah setiap harinya diantaranya 

ialah kurangnya kesadaran dalam diri tentang menjaga kebersihan dan membuang 

sampah pada tempatnya. Pada penelitian ini bertujuan untuk mengembangkan 

robot pemungut sampah berbasis IoT. Metode dalam pembuatan rancang bangun 

tempat sampah otomatis ini yaitu menggunakan metode Fuzzy Mamdani. Robot 

pemungut sampah betbasis IoT dirancang dengan menggunakan mikrokontroler 

Arduino Uno dan juga NodeMCU ESP 8266, Sensor HC-SR04, sensor DHT11, 

motor Servo SG90, motor DC dan driver motor L298N. Cara kerja dari robot ini 

yaitu mendeteksi jarak dengan sensor HC-SR04 sebagai penginput data jarak 

kemudian diproses oleh mikrokontroler arduino dan selanjutnya motor servo 

SG90 akan bergerak mencapit sampah secara otomatis dan untuk pengeraknya 

robot menggunakan kendali melalui smartphone untuk dapat diarahkan menuju 

sampah yang dituju. Hasil dari penelitian ini yaitu robot dapat mencapit atau 

memungut sampah dengan jarak kurang dari 5 cm serta dapat mengendalikan 

kecepatan motor DC dengan menggunakan metode fuzzy mamdani. 

Kata Kunci –Arduino uno, NodeMCU ESP8266, Fuzzy Mamdani, Sensor HC-

SR04, Sampah. 
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