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ABSTRAK 

 

SMART TRASH SYSTEM MENGGUNAKAN LOGIKA FUZZY 

TIPE SUGENO UNTUK MENENTUKAN SAMPAH LOGAM 

DAN NON LOGAM 

 

Sampah terus menjadi masalah yang signifikan dalam hal kebersihan. 

Kecenderungan untuk membuang sampah sembarangan masih dipraktikkan, yang 

berdampak negatif pada lingkungan. Penemuan tempat sampah ini diharapkan 

dapat memicu minat untuk membuang sampah pada tempatnya. Penemuan tempat 

sampah ini memanfaatkan mikrokontroler Arduino berbasis logika fuzzy tipe 

sugeno dengan sensor proximity, motor servo, pulley. Banyak pengguna yang 

merasa mikrokontroler Arduino mudah digunakan. pengguna yang berbeda. 

Dengan menggunakan sensor ultrasonik, perangkat ini dapat mengidentifikasi 

ketika ada orang yang mendekat dan akan mengeluarkan suara untuk menandakan 

bahwa tempat sampah sudah penuh. Sebuah motor servo yang berfungsi sebagai 

penggerak digunakan untuk membuka tempat sampah. Jika ada orang yang berada 

dalam jarak 30 cm dari alat ini, tempat sampah akan terbuka. Jika isinya berada 

dalam jarak lima sentimeter dari penutup alat, sensor proximity akan mendeteksi 

sebuah logam yang ada saat menyentuh sensor. Pembuatan alat ini diawali dengan 

tinjauan pustaka, dilanjutkan dengan perancangan rangkaian dan program, 

perakitan rangkaian ke tempat sampah, dan pengujian untuk memastikan alat 

berfungsi dengan baik. Sistem Mekanisme penggerak alat pada penelitian ini 

didasarkan pada teori dasar pesawat terbang. Alat ini memiliki tingkat kecepatan 

pembacaan dengan kecepatan sensor, sesuai dengan pengujian seberapa cepat 

sensor membaca jarak 5cm.  

 

Kata Kunci : Motor Servo, Arduino, Sensor Proximity, Ultrasonik
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ABSTRACT 

 

SMART TRASH SYSTEM USING SUGENO TYPE FUZZY LOGIC 

TO DETERMINE METAL AND NON-METAL WASTE 

 

Litter continues to be a significant issue when it comes to hygiene. The tendency to litter is 

still practiced, which has a negative impact on the environment. The invention of this trash 

can is expected to trigger interest in disposing of garbage in its place. This trash can 

invention utilizes a sugeno-type fuzzy logic-based Arduino microcontroller with proximity 

sensors, servo motors, pulleys. Many users find the Arduino microcontroller easy to use. 

different users. By using ultrasonic sensors, this device can identify when someone is 

approaching and will make a sound to indicate that the trash can is full. A servo motor that 

functions as a drive is used to open the trash can. If a person is within 30 centimeters of the 

device, the bin will open. If the contents are within five centimeters of the lid, the proximity 

sensor will detect a metal that is present when touching the sensor. The making of this tool 

begins with a literature review, followed by designing the circuit and program, assembling 

the circuit to the trash can, and testing to ensure the tool functions properly. System The 

mechanism of the tool drive in this study is based on the basic theory of airplanes. This tool 

has a reading speed level with the speed of the sensor, according to testing how fast the 

sensor reads a distance of 5cm. 
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