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ABSTRAK 

 

 
Perkembangan teknologi didunia saat ini bisa dikatakan sanggatlah pasat, dapat di 

lihat dari banyaknya aktivitas-aktivitas yang telah memanfaatkan kecangihan 

teknologi saat ini salah satunya penggunaan teknologi dalam kebersihan, 

penyediaan kotak sampah ditempat umum masih biasa tanpa ada penggunan 

teknologi, kecangihan teknologi secara otomatis untuk membuat kotak sampah 

pintar dengan menggunakan sensor passive inferared sensor (PIR). passive 

inferared sensor adalah sebuah sensor elektonik yang mengukur cahaya 

inframerah yang dapat memancar dari bendah-bendah di kawasan 

terbukak.Tujuan penelitian ini adalah membangun tempat sampah otomatis 

menggunakkan sensor PIR dan Kamera CCTV Mini untuk mempermudah 

masyarakat dalam membuang sampah secara otomatis. Hasil dari pengujian 

sistem kerja alat dalam keseluruhan diambil dari pencobaan untuk membuat kotak 

sampah otomatis yang bisa bergerak sendiri dan juga dapat mengontrol kapasitas 

sampah dengan menggunakan CCTV Mini. 

 

 

 

Kata Kunci : Kotak Sampah Otomatis,Sensor PIR,Kamera CCTV mini. 
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ABSTRACT 

 

 
The development of technology in today's world can be said to be very 

marketable, it can be seen from the many activities that have taken advantage of 

current technological sophistication, one of which is the use of technology in 

cleaning, the provision of litter boxes in public places is still normal without any 

use of technology, the sophistication of technology automatically to create a smart 

litter box using a passive infrared sensor (PIR). passive infrared sensor is an 

electronic sensor that measures infrared light that can emit from objects in open 

areas. The aim of this research is to build an automatic trash can using a PIR 

sensor and a Mini CCTV Camera to make it easier for people to dispose of 

garbage automatically. The results of testing the working system of the tool in its 

entirety were taken from an attempt to make an automatic trash box that could 

move itself and also control the waste capacity using CCTV Mini. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

 

 

 

1.1. Latar belakang 

Perkembangan teknologi didunia saat ini biasa di katakan sanggatlah 

pesat, dapat di lihat dari banyaknya aktivitas-aktivitas yang telah memanfaatkan 

kecanggihan teknologi saat ini mulai dari berbagai bidang di masyarakat. Salah 

satunya adalah pengguna tempat sampah secara otomatis. Gunanya kotak sampah 

untuk menampung sampah dengan tujuan agar masyarakat tidak membuang 

sampah sembarangan tujuan adanya kotak sampah agar kebersihan di lingkungan 

masyarakat menjadi bersih, nyaman, dan terhindar dari penyakit. Kebersihan dan 

keindahan dalam lingkungan masyarakat sanggat berpengaruh dalam kehidupan 

manusia. 

Kebersihan lingkungan di mana manusia memiliki tanggung jawab 

terhadap kebersihan lingkungan. Akan tetapi masih banyak masyarakat tidak 

menjaga kebersihan lingkungan dengan cara membuang sampah sembarangan di 

lihat dari banyaknya yang berceceran di tempat umum. Yang tentunya prilaku ini 

sangat meresahkan bagi pengguna fasilitas umum lainnya. Ketidak pedulian 

masyarakat menjaga lingkungan dengan membuang sampah sembarangan dapat 

menyebabkan lingkungan menjadi kotor dan menghadirkan berbagai penyakit 

yang dapat merusak kesehatan manusia. 

Hal ini sesuai dengan kebijakan pemerintah yang tertuang dalam undang- 

undang nomor 18 tahun 2008 tentang pengelolaan sampah dimana pasal 16 
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berisikan ketentuan lebih lanjut mengenai tata cara penyediaan fasilitas pemilihan 

sampah[1]. Kotak sampah adalah tempat membuang kotoran untuk sementara 

agar sampah yang ada tidak berserakan, yang biasanya terlihat terbuang 

sembarangan seperti sampah bekas minuman mineral, bekas makanan ringan dan 

lain sebagainya, hal tersebut dapat kita lihat bahwa kurangnya kesadaran manusia 

terhadap lingkungan setempat untuk menciptakan ruang lingkup yang bersih, 

indah nyaman dan enak di pandang mata. Pemerintah sering kali menyediakan 

tempat sampah di berbagai tempat yang banyak di kunjungi masyarakat seperti 

taman kota. Akan tetapi tidak sedikit dari setiap orang masih membuang sampah 

tidak pada tempatnya. 

Permasalahan yang sering di hadapi adalah kebanyakan kotak sampah 

harus di buka secara manual yang membuat kurangnya kehigenisan pengguna 

kotak sampah karena terdapat banyak kuman yang menempel pada kotak sampah, 

kemudian apabila kotak sampah sudah penuh akan menyebabkan sampah yang 

ada di kotak sampah menjadi berserakan yang menyebabkan pengguna kotak 

sampah membuang sampah sembarangan. Namun penyediaan fasilitas tempat 

sampah yang ada di masyarakat umum masih biasa tanpa ada penggunaan 

teknologi. Maka di perlukan sebuah tempat sampah yang memanfaatkan 

kecanggihan teknologi secara otomatis untuk membuat kotak sampah pintar 

dengan menggunakan sensor passive infrared sensor (PIR). passive infrared 

sensor adalah sebuah sensor elektronik yang mengukur cahaya inframerah yang 

dapat memancar dari benda-benda di kawasan terbuka[2]. 
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Berpijak pada penelitian yang di lakukan oleh Cepi rahmad hidayat dkk, 

yang berjudul Perancangan sistem kontrol Arduino pada kotak sampah 

menggunakan sensor Pir dan Sensor Ultarasonik sensor Pir digunakan untuk 

mendekteksi manusia melalui gerak tubuh manusia akan mengeluarkan Output 

pada level Higt 5 volt, jika tidak mendekteksi manusia atau tidak ada gerakan 

tubuh manusia yang di deteksi maka Output yang dikelurakan sensor sebesar 0 

volt dalam penelitian ini diketahui jika sensor pir mendeteksi manusia akan 

mengeluarkan Output 5 Pada level Higt yang tidak kontiniu yaitu perpaduan 

antara 5 volt (higt) dan 0 volt low, jarak sinyal output sensor Pir pada saat 

mendeteksi manusia antara tegangan Higt dan tegangan Low jarak bedah-bedah 

hal ini disebabkan karena sensitifitas sensor yang sangat tinggi. Pada proses 

adaptasi sensor membutuhkan waktu mendeteksi pada lingkungan sekitar 30-60 

detik yang selama proses adaptasi di usahkan tidak ada pergerakan manusia 

didepan pemukaan lensa sensor Pir. Dan CCTV mini di gunakan untuk 

mengngontrol kapasitas sampah. 

Berdasarkan permasalahan di atas, maka peneliti tertarik untuk 

mengembangkan judul “Rancang Bangun Tempat Sampah Otomatis 

menggunakan Passive Infrared Sensor (PIR) dan Kamera CCTV Mini” dengan 

tujuan mempermudah masyarakat dalam membuang kotak sampah pada 

tempatnya secara otomatis tanpa harus menyentuh bagian dari kotak sampah 

tersebut. 
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1.2. Idenfikasi Masalah 

Idenfikasi masalah yang terdapat pada penelitian ini sebagai berikut: 

 

1. Masalah yang di temukan masyarakat yang tidak peduli terhadap kebersihan 

lingkungan dengan membuang sampah sembarangan. 

2. Adanya sampah yang berserakan di tempat umum dapat mengakibatkan 

kerugian dalam kenyamanan dan kesehatan masyarakat. 

3. Belum adanya pengembangan terhadap tempat sampah secara otomatis yang 

dapat di kontrol melalui sebuah smartphone. 

 

1.3 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang diatas maka perumusan masalah yang terdapat 

pada penelitian ini adalah bagaimana membangun tempat sampah secara otomatis 

menggunakan sensor PIR dan kamera CCTV mini? 

 

1.4 Batasan masalah 

Batasan masalah yang terdapat pada penelitian ini adalah sebagai berikut: 

 

1. Sistem ini hanya menggunakan sensor PIR. 

 

2. Penelitian hanya mengembangkan kotak sampah otomatis dengan 

penambahan kamera CCTV mini untuk mengontrol kapasitas tempat 

sampah. 
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1.5 Tujuan Penelitian 

Adapun tujuan penelitian ini adalah membangun tempat sampah secara 

otomatis menggunakan sensor PIR dan kamera CCTV mini untuk mempermudah 

masyarakat dalam membuang sampah secara otomatis. 

 

 

1.6 Manfaat Penelitian 

Adapun mamfaat pada penelitian yang didapatkan dari penelitian ini 

adalah sebagai berikut: 

1.6.1 Bagi peneliti 

Adapun mamfaat bagi mahasiswa Universitas Muhammadiyah Palembang 

adalah: 

1. Menambah pegetahuan baru tentang membangun kotak sampah secara 

otomatis dengan menggunakan sensor PIR dan Kamera CCTV mini. 

2. Meningkatkan kedisiplinan terhadap kebersihan lingkungan. 

 

 

 

1.6.2. Bagi Universitas 

Adapun mamfaat bagi Universitas Muhammdiyah Palembang: 

 

1. Sebagai bentuk kontribusi terhadap perguruan tinggi dan pengabdian terhadap 

masyarakat dalam bentuk karya yang bermanfaat. 

2. Sebagai penambah Referensi penelitian selanjutnya tentang kotak sampah 

secara otomatis menggunakan sensor PIR dan CCTV mini. 
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1.6.3. Bagi masyarakat 

Adapun penelitian ini yang memberikan mamfaat bagi masyarakat: 

 

1. Mempermudah bagi masyarakat untuk membuang kotak sampah pada 

tempatnya. 

2. Terhindar dari kuman dan bakteri yang ada di kotak sampah. 

 

 

 

1.7. Sistematika penulisan 

Pada penelitian ini penulis di bagi menjadi lima bab yang terkait antara 

satu bab dengan bab lainnya. Sistematika penulisan dalam penelitian ini adalah 

sebagai berikut: 

BAB 1 PENDAHULUAN 

Pada bab ini penelitian menguraikan mengenai latar belakang masalah, 

rumusan masalah, batasan masalah, tujuan penelitian, manfaat penelitian dan 

sistematika penulisan. 

BAB II TUJUAN PUSTAKA 

Bab ini berisi tinjauan pustaka yang menjelaskan tentang sensor PIR dan 

Kamera CCTV mini dan peneliti sebelumnya. 

BAB III  METODE PENELITIAN. 

Bab ini menjelaskan tentang kerangka dan bagian alir dari penelitian, 

teknik yang di lakukan, model yang di pakai, pembangunan dan pengembangan, 

bahan dan materi, tata cara pembuatan. 
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BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Pada bab ini membahas Hasil pada penelitian ini yang berisi tentang kotak 

sampah otomatis yang telah di kembangkan. 

BAB V PENUTUP 

Pada bab ini berisi tentang kesimpulan dalam penelitian membuat kotak 

sampah secara otomatis dan saran-saran atas hasil yang dicapai
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#include <ESP8266WiFi.h> 

#include <ESP8266WebServer.h> 

#include <ArduinoOTA.h> 

#include <Servo.h> 

#include <Servo.h> 
 

 
int pirPin = D7; 

Servo myservo; 

 
// connections for drive Motor FR & BR 

int enA = D1; 

int in1 = D2; 

int in2 = D3; 

// connections for drive Motor FL & BL 

int in3 = D4; 

int in4 = D5; 

int enB = D6; 

 
const int wifiLedPin = D0; // set digital pin D0 as indication, the LED turn on if NodeMCU connected 

to WiFi as STA mode 

 

 
String command; // String to store app command state. 

int SPEED = 80; // 330 - 1023. 

int speed_Coeff = 3; 
 

 
ESP8266WebServer server(80); // Create a webserver object that listens for HTTP request on port 80 

 

 
unsigned long previousMillis = 0; 



 

String sta_ssid = "p"; // set Wifi networks you want to connect to 

String sta_password = "1234567899"; // set password for Wifi networks 
 
 
 

 
void setup(){ 

Serial.begin(115200); 

Serial.println(); 

Serial.println("WiFi Robot Remote Control Mode - L298N 2A"); 

Serial.println(" "); 

 
 

 
// Set all the motor control pins to outputs 

pinMode(enA, OUTPUT); 

pinMode(in1, OUTPUT); 

pinMode(in2, OUTPUT); 

pinMode(in3, OUTPUT); 

pinMode(in4, OUTPUT); 

pinMode(enB, OUTPUT); 

 
// Set the speed to start, from 0 (off) to 1023 (max speed) 

analogWrite(enA, SPEED); 

analogWrite(enB, SPEED); 
 

 
// Turn off motors - Initial state 

digitalWrite(in1, LOW); 

digitalWrite(in2, LOW); 



 

digitalWrite(in3, LOW); 

digitalWrite(in4, LOW); 

 
 

 
// set NodeMCU Wifi hostname based on chip mac address 

String chip_id = String(ESP.getChipId(), HEX); 

int i = chip_id.length()-4; 

chip_id = chip_id.substring(i); 

chip_id = "wificar-" + chip_id; 

String hostname(chip_id); 

 
Serial.println(); 

Serial.println("Hostname: "+hostname); 

 
// first, set NodeMCU as STA mode to connect with a Wifi network 

WiFi.mode(WIFI_STA); 

WiFi.begin(sta_ssid.c_str(), sta_password.c_str()); 

Serial.println(""); 

Serial.print("Connecting to: "); 

Serial.println(sta_ssid); 

Serial.print("Password: "); 

Serial.println(sta_password); 

 
// try to connect with Wifi network about 10 seconds 

unsigned long currentMillis = millis(); 

previousMillis = currentMillis; 

while (WiFi.status() != WL_CONNECTED && currentMillis - previousMillis <= 10000) { 



 

delay(500); 

Serial.print("."); 

currentMillis = millis(); 

} 
 

 
// if failed to connect with Wifi network set NodeMCU as AP mode 

if (WiFi.status() == WL_CONNECTED) { 

Serial.println(""); 

Serial.println("WiFi-STA-Mode"); 

Serial.print("IP: "); 

Serial.println(WiFi.localIP()); 

 
} else { 

WiFi.mode(WIFI_AP); 

WiFi.softAP(hostname.c_str()); 

IPAddress myIP = WiFi.softAPIP(); 

Serial.println(""); 

Serial.println("WiFi failed connected to " + sta_ssid); 

Serial.println(""); 

Serial.println("WiFi-AP-Mode"); 

Serial.print("AP IP address: "); 

Serial.println(myIP); 

 
} 

 
 
 

 
server.on ( "/", HTTP_handleRoot ); // call the 'handleRoot' function when a client requests URI "/" 



 

server.onNotFound ( HTTP_handleRoot ); // when a client requests an unknown URI (i.e. something 

other than "/"), call function "handleNotFound" 

server.begin(); // actually start the server 
 

 
ArduinoOTA.begin(); // enable to receive update/uploade firmware via Wifi OTA 

myservo.attach(D8); 

pinMode(pirPin, INPUT); 
 

 
myservo.attach(D8); 

pinMode(pirPin, INPUT); 

} 
 

 
void loop() { 

 
 
 

 
ArduinoOTA.handle(); // listen for update OTA request from clients 

server.handleClient(); // listen for HTTP requests from clients 

 
command = server.arg("State"); // check HTPP request, if has arguments "State" then saved the 

value 

if (command == "F") Forward(); // check string then call a function or set a value 

else if (command == "B") Backward(); 

else if (command == "R") TurnRight(); 

else if (command == "L") TurnLeft(); 

else if (command == "G") ForwardLeft(); 

else if (command == "H") BackwardLeft(); 

else if (command == "I") ForwardRight(); 

else if (command == "J") BackwardRight(); 



 

else if (command == "S") Stop(); 

else if (command == "0") SPEED = 330; 

else if (command == "1") SPEED = 400; 

else if (command == "2") SPEED = 470; 

else if (command == "3") SPEED = 540; 

else if (command == "4") SPEED = 610; 

else if (command == "5") SPEED = 680; 

else if (command == "6") SPEED = 750; 

else if (command == "7") SPEED = 820; 

else if (command == "8") SPEED = 890; 

else if (command == "9") SPEED = 960; 

else if (command == "q") SPEED = 1023; 

 
int pirVal = digitalRead(pirPin); 

 

 
if (pirVal == HIGH) { 

Serial.println("Motion detected!"); 

myservo.write(180); // turn servo to 90 degrees 

delay(1000); 

myservo.write(0); // turn servo back to 0 degrees 

} 

} 
 

 
// function prototypes for HTTP handlers 

void HTTP_handleRoot(void){ 

server.send ( 200, "text/html", "" ); // Send HTTP status 200 (Ok) and send some text to the 

browser/client 



 

if( server.hasArg("State") ){ 

Serial.println(server.arg("State")); 

} 

} 
 

 
void handleNotFound(){ 

server.send(404, "text/plain", "404: Not found"); // Send HTTP status 404 (Not Found) when there's 

no handler for the URI in the request 

} 
 

 
// function to move forward 

void Forward(){ 

analogWrite(enA, SPEED); 

digitalWrite(in1, HIGH); 

digitalWrite(in2, LOW); 

digitalWrite(in3, HIGH); 

digitalWrite(in4, LOW); 

analogWrite(enB, SPEED); 

} 
 

 
// function to move backward 

void Backward(){ 

analogWrite(enA, SPEED); 

digitalWrite(in1, LOW); 

digitalWrite(in2, HIGH); 

digitalWrite(in3, LOW); 

digitalWrite(in4, HIGH); 

analogWrite(enB, SPEED); 



 

} 
 

 
// function to turn right 

void TurnRight(){ 

analogWrite(enA, SPEED); 

digitalWrite(in1, LOW); 

digitalWrite(in2, HIGH); 

digitalWrite(in3, HIGH); 

digitalWrite(in4, LOW); 

analogWrite(enB, SPEED); 

} 
 

 
// function to turn left 

void TurnLeft(){ 

analogWrite(enA, SPEED); 

digitalWrite(in1, HIGH); 

digitalWrite(in2, LOW); 

digitalWrite(in3, LOW); 

digitalWrite(in4, HIGH); 

analogWrite(enB, SPEED); 

} 
 

 
// function to move forward left 

void ForwardLeft(){ 

analogWrite(enA, SPEED); 

digitalWrite(in1, HIGH); 

digitalWrite(in2, LOW); 



 

digitalWrite(in3, HIGH); 

digitalWrite(in4, LOW); 

analogWrite(enB, SPEED/speed_Coeff); 

} 
 

 
// function to move backward left 

void BackwardLeft(){ 

analogWrite(enA, SPEED); 

digitalWrite(in1, LOW); 

digitalWrite(in2, HIGH); 

digitalWrite(in3, LOW); 

digitalWrite(in4, HIGH); 

analogWrite(enB, SPEED/speed_Coeff); 

} 
 

 
// function to move forward right 

void ForwardRight(){ 

analogWrite(enA, SPEED/speed_Coeff); 

digitalWrite(in1, HIGH); 

digitalWrite(in2, LOW); 

digitalWrite(in3, HIGH); 

digitalWrite(in4, LOW); 

analogWrite(enB, SPEED); 

} 
 

 
// function to move backward right 

void BackwardRight(){ 



 

analogWrite(enA, SPEED/speed_Coeff); 

digitalWrite(in1, LOW); 

z digitalWrite(in2, HIGH); 

digitalWrite(in3, LOW); 

digitalWrite(in4, HIGH); 

analogWrite(enB, SPEED); 

} 
 

 
// function to stop motors 

void Stop(){ 

analogWrite(enA, 0); 

digitalWrite(in1, LOW); 

digitalWrite(in2, LOW); 

digitalWrite(in3, LOW); 

digitalWrite(in4, LOW); 

analogWrite(enB, 0); 

} 
 

 
// function to beep a buzzer 



 

 
 

 
revisi SKRIPSI CINOV (1). 

by TURNITIN NO REPOSITORY 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

Submission date: 05-Sep-2023 01:12AM (UTC-0400) 

Submission ID: 2158027937 

File name: revisi_SKRIPSI_CINOV_1.docx (2.88M) 

Word count: 6637 

Character count: 41257 



 

15 

revisi SKRIPSI CINOV (1). 
 

ORIGINALITY REPORT 
 

 

 
% 

SIMILARITY INDEX 

13% 
INTERNET SOURCES 

9% 
PUBLICATIONS 

13% 
STUDENT PAPERS 

 
 

PRIMARY SOURCES 

123dok.com 
Internet Source 

 

cedar.openmadrigal.org 
Internet Source 

 

eccenter.com 
Internet Source 

 

Submitted to College of the Canyons 
Student Paper 

 

text-id.123dok.com 
Internet Source 

 

Submitted to Delaware Military Academy 
Student Paper 

 

Submitted to Universitas Sebelas Maret 
Student Paper 

 

repository.um-palembang.ac.id 
Internet Source 

 

Submitted to Sogang University 
Student Paper 

4% 

1% 

1% 

1% 

1% 

1% 

1% 

1% 

<1% 
 

 

 1  

 2  

 3  

 4  

 5  

 6  

 7  

 8  

 9  



 

 
10  

 
11  

 
12  

 
13  

 
14  

 
15  

 
16  

 
17  

 
18  

 
19  

 
20  

 
21  

www.coursehero.com 
Internet Source 

 

wisuda.unissula.ac.id 
Internet Source 

 

Submitted to Universitas Darma Persada 
Student Paper 

 

Submitted to Universitas Brawijaya 
Student Paper 

 

repository.upstegal.ac.id 
Internet Source 

 

Submitted to Universitas Islam Majapahit 
Student Paper 

 

eprints.binadarma.ac.id 
Internet Source 

 

Submitted to Universitas Negeri Medan 
Student Paper 

 

Submitted to Sriwijaya University 
Student Paper 

 

Submitted to Universitas Bina Darma 
Student Paper 

 

Submitted to Ajou University Graduate School 
Student Paper 

 

Submitted to St. Petersburg High School 
Student Paper 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 
 

 

http://www.coursehero.com/


 

 

 

 
23  

 
24  

 

 
25  

 
26  

 
27  

 
28  

 
29  

Submitted to Universitas Nasional 
Student Paper 

 

jim.unisma.ac.id 
Internet Source 

 

Submitted to LL DIKTI IX Turnitin Consortium 

Part II 
Student Paper 

 

Submitted to Universitas Bung Hatta 
Student Paper 

 

Submitted to IAIN Bengkulu 
Student Paper 

 

Submitted to Universitas Bengkulu 
Student Paper 

 

repository.uinjambi.ac.id 
Internet Source 

 

Hanoi National University of Education 
Publication 

<1% 

<1% 

<1% 

 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 

<1% 
 

 

 
 

 

 
 

 
 

Exclude quotes Off 

Exclude bibliography On 

Exclude matches Off 

 



 

 

DATA PESERTA UJIAN KOMPRE/SKRIPSI/TESIS 

UNIVERSITAS MUHAMMADIYAH PALEMBANG 
 

 
 

NAMA LENGKAP : CINDI NOVITRY 

NIM 162019022 

NIK 1611024311020001 

TEMPAT LAHIR : MUARA KARANG 

TANGGAL LAHIR : 2002-11-03 

PRODI : TEKNOLOGI INFORMASI 

FAKULTAS : TEKNIK 

JUDUL SKRIPSI/TESIS : 
RANCANG BANGUN KOTAK SAMPAH OTOMATIS MENGGUNAKAN 
SENSOR PIR DAN KAMERA CCTV MINI 

IPK TERAKHIR : 3,48 

TOTAL SKS : 146,0 

TANGGAL KOMPRE : 2023-08-09 

ALAMAT : 
DESA MUARA KARANG KECAMATAN PENDOPO KABUPATEN 
EMPAT LAWANG 

NO HP/TELP 082139581171 

NAMA AYAH/WALI : TARMIZI 

NAMA IBU/WALI : ROHANA 
 
 

 
FOTO : 

 
 
 

 
MENGETAHUI, PALEMBANG,30-08-2023 

KA.BAAK UM PALEMBANG CALON ALUMNI 
 

 
(AFANDI, M.PD.) (CINDI NOVITRY) 

 


