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Langkah — langkah untuk merancang alat tugas akhir ini atau prototipe
adalah sebagai berikut :

3.1 Diagram Blok dan Prinsip Kerja

Sensor HC-5R04
Luar

+—| Psul2VoltDC
Arduino Uno
[ LCD 16X 2 +12C
R3
.

Sensor HC-5R04
Dalam

Gambar 3. 1 Diagram blok sistem

Tabel 3. 1 Fungsi setiap blok sistem

No Blok Sistem Fungsi

1 JArduino UNO R3 Pengolah data

2 [HC-SR04 Luar Mengukur jarak keberadaan obyek

3 |HC-SR04 Dalam Mengukur kapasitas volume tempat sampah
4 Modul LCD I12C Menampilkan data

5 [Motor Servo Penggerak buka tutup pada tempat sampah
6 [Power Supply Sebagai catu daya utama

Pada gambar 3.1 dan pada tabel 3.1 Prinsip kerja sistem adalah sebagai
berikut, pertama sensor ultrasonic HC-SR04 luar membaca jarak antara objek
dengan sensor kemudian data tersebut masuk ke dalam arduino dan kemudian di
olah oleh arduino. Jika data sensor HC-SR04 bernilai 0 — 30 cm, maka motor
servo akan bergerak dengan radius 150 derajat dan setelah 10 detik akan kembali
ke 0 derajat. Kemudian sensor HC-SR04 dalam mendeteksi volume tempat
sampah, data yang dibaca sensor HC-SR04 dalam diolah oleh arduino untuk
kemudian ditampilkan pada LCD.
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3.2 Perancangan Perangkat Keras

Perancangan hardware sistem meliputi beberapa komponen-komponen

yang saling terkoneksi yaitu:

3.2.1 Sensor HC-SR04 Luar

Untuk pengaplikasian Sensor HC-SR04 Luar ini sendiri akan mengukur
jarak terhadap objek. Sensor HC-SR04 memiliki empat pin, yaitu Vcc, Trig, Echo,
dan grond. Pin Vcc digunakan sebagai sumber tegangan sensor maksimal 5 volt
dan minimal 3 volt yang terdapat pada pin arduino. Untuk koneksi dari sensor
dengan arduino terdapat pada tabel 3.2 dan gambar 3.2 berikut :

Tabel 3. 2 Pin HC-SR04 pada Arduino Uno

Arduino Uno HC-SR04
5V VCC
D8 TRIG
D11 ECHO
GND GND

Gambar 3. 2 Rangkaian HC-SR04 Luar

3.2.2 Sensor HC-SR04 Dalam

Untuk pengaplikasian Sensor HC-SR04 Dalam ini sendiri akan mengukur
jarak terhadap objek. Sensor HC-SR04 memiliki empat pin, yaitu \Vcc, Trig, Echo,
dan grond. Pin Vcc digunakan sebagai sumber tegangan sensor maksimal 5 volt
dan minimal 3 volt yang terdapat pada pin arduino. Untuk koneksi dari sensor

dengan arduino terdapat pada tabel 3.3 dan gambar 3.3 berikut :
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Tabel 3. 3 Wiring HC-SR04 dengan Arduino Uno

Arduino Uno HC-SR04
5V VCC
D10 TRIG
D9 ECHO
GND GND

Gambar 3. 3 Rangkaian HC-SR04 Dalam

3.2.3 Motor Servo SG90

Untuk rangkaian penggerak tutup tempat sampah digunakan modul motor

servo SG90. Dimana motor servo saat tempat sampah tertutup berada pada O

derajat, sedangkan saat terbuka motor servo bergerak memutar 150 derajat. Motor

servo SGI0 terdiri dari 3 pin, yaitu pin vcc, pin gnd, dan pin pwm. Untuk koneksi

pinout antara motor servo SG90 dengan arduino terdapat pada tabel 3.4 dan

gambar 3.3 berikut.

Tabel 3.4 Wiring Motor servo dengan Arduino Uno

Arduino Uno Motor servo
GND GND
+5V VCC
D6 PWM
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Gambar 3. 4 Rangkaian Motor Servo

3.24LCD16x2+12C

Pada perancangan LCD 16x2, untuk meringkas pin pada LCD 16x2 di
tambahkan modul 12C yang semula pin LCD membutuhkan 16 pin untuk
terhubung ke arduino di sederhanakan menjadi 4 pin yang di hubungkan ke pin
arduino. Untuk koneksi pin out antara LCD 16x2 + 12C dengan arduino uno

terdapat pada tabel 3.5 dan gambar 3.5 berikut.

Tabel 3. 5 Wiring LCD 16x2 + 12C dengan Arduino Uno

Arduino Uno LCD 16x2 + 12C
GND GND
+5V VCC
Ad SCL
A5 SDA

Gambar 3. 5 Rangkaian LCD 16x2 + 12C

3.2.5 Arduino Uno

Arduino uno digunakan sebagai mikrokontroler yang bertugas untuk
mengolah data sensor HC-SR04 pengontrol motor servo dan lcd. Pada sistem ini,
mikrokontroler arduino uno mengolah inputan data dari sensor ultrasonik bagian

dalam untuk ditampilkan pada lcd, juga mengolah data inputan dari sensor
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ultrasonik bagian luar untuk mengontol timing motor servo pada buka tutup
penutup tempat sampah. Untuk mengetahui koneksi antara aktuator, sensor, dan
mikrokontroler dapat dilihat pada gambar 3. 6 berikut ini. Pada arduino uno
terdapat sebuah program untuk menjalankan perintah dari user ke machine sesuai

pada gambar 3.7 dibawah.

Gambar 3. 6 Rangkaian Keseluruhan Alat

Gambar 3. 7 Program Tempat Sampah Otomatis

Pada Gambar 3.7 merupakan listing program tempat sampah otomatis,
pada listing program tersebut menggunakan 2 library untuk menjalanlkan program
dari LCD dan motor servo. Pada perancangan ini untuk program di bentuk pada
fungsi mulai dari void proses ultrasonik, void proses luar, void buka, dan void
kapasitas, kemudian void tersebut dipanggil di void loop untuk dijalankan secara

berurutan.
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3.3 Perancangan Perangkat Lunak

Perancangan perangkat lunak merupakan serangkaian proses untuk memberikan
instruksi perintah agar dapat di operasikan oleh alat. Pada perancangan perangkat
lunak dibangun listing program yang terstruktur yang akan di terapkan pada

sistem alat menggunakan bahasa pemrograman C.

3.3.1 Parameter Kapasitas
Parameter nilai kapasitas tempat sampah dibagi menjadi tiga kondisi.
Sehingga dapat ditentukan nilai sebagai acuan indikator yang status kapasitas
volume tempat sampah pada alat tempat sampah otomatis yang dapat dilihat pada
tabel berikut.
Tabel 3. 6 Fungsi setiap blok sistem

No Nilai Pembacaan Sensor Status Kapasitas
1 6-0cm Rendah
2 12—-7cm Sedang
3 20-13cm Tinggi

3.3.2 Flowchart Sistem

Sensor HC-5R04 Dalam
dan Luar Mengukur
larak Obyek

|

Arduino Mengolah Data

3 }

Jarak HC-5R04
Luar dengan
Obyek 0-30 cm

Pembacaan
HC-5R04 Dalam
202x<12 cm

Pembacaan
HC-SR04 Dalam
¥<8 cm Tidak

Pembacaan
HC-5R04 Dalam
13>x<8 cm

Display LCD Display LCD Display LCD
Kapasitas Kapasitas Kapasitas
Sampah Tinggi Sampah Sedang Sampah Rendah

Mator Servo Membuka
Tutup Sampah Radius
150 Derajat

| |

Gambar 3. 8 Flowchart sistem kerja tempat sampah otomatis

Selesal

Pada gambar 3. 8 merupakan serangkaian proses ketika alat dijalankan, pertama
kita mulai dengan cara menyalakan alat, kemudian sensor HC-SR04 luar dan
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dalam yang kemudian akan mengukur jarak obyek yang digunaakan sebagai
masukan. Kemudian data dari sensor tersebut akan di olah di arduino yang
kemudian jika jarak yang dibaca sensor ultrasonik kurang dari 31 cm, maka servo
bergerak untuk membuka tutup sampah. Jika data dari sensor ultrasonik dalam
antara 20 sampai 13 cm lcd menampilkan kapasitas tinggi, jika data sensor
bernilai 12 sampai 9 cm Icd menampilkan kapasitas sedang, sedangkan jika data
sensor kurang dari 9 lcd menampilkan kapasitas rendah.

17



