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ABSTRAK 

 

Sampah terbagi menjadi dua yaitu sampah organik dan sampah anorganik. 

Sampah anorganik adalah sampah yang tidak mudah membusuk. Sampah 

anorganik bisa didaur ulang, dengan mendaur ulang sampah anorganik maka 

jumlah sampah dapat berkurang. Logam, plastik dan kertas merupakan sampah 

anorganik yang masih bisa didaur ulang. Untuk memudahkan pendauran ulang, 

hal pertama yang harus dilakukan adalah memisahkan jenis sampah tersebut. 

Pada tugas akhir ini telah direalisasikan dan dirancang alat pemisah 

sampah anorganik perkantoran otomatis dengan menggunakan mikrokontroler 

ATmega 16, yang memisahkan 3 jenis sampah yaitu sampah logam, sampah 

kertas dan sampah plastik. Pemisahan sampah berdasarkan sifat kapasitif dan sifat 

induktif. Dengan menggunakan sensor proximity kapasitif Autonics CR30-15DN 

dan sensor proximity induktif Autonics PSN 40-20DN, jenis sampah dapat 

diketahui. 

Pengujian realisasi alat pengelompokan sampah anoganik otomatis 

menggunakan pengontrol mikro AVR ATmega16 menunjukkan tingkat 

keberhasilan sistem mencapai 96% untuk jenis sampah logam, 92% untuk jenis 
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sampah kertas, dan 94% untuk jenis sampah plastik. Keberhasilan rata-rata sistem 

adalah 94%. 

 

Kata Kunci :  Sampah, proximity kapasitif Autonics CR30-15DN, proximity 

induktif Autonics PSN 40-20DN, Mikrokontroller ATmega16 
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ABSTRACT 

Waste is divided into two, organic waste and inorganic waste. Inorganic 

waste is waste that does not easily decompose. Inorganic waste can be recycled, 

by recycling inorganic waste then the amount of waste can be reduced. Metal, 

plastic and paper are inorganic waste can be recycled. To facilitate recycling, The 

first thing to do is separating  types of waste. 

In this final project has been realized and designed dividing tool inorganic 

waste office automatic by using a microcontroller ATmega 16, separating the 

three types of waste there are metal waste, paper waste and plastic waste. 

Separation of waste based on characteristic capacitive and inductive. By using the 

capacitive sensor proximity Autonics CR30-15DN and inductive sensor proximity 

Autonics PSN 40-20DN, type of waste can be known. 

Within experiment  realized dividing tool inorganic waste office automatic 

by using a microcontroller ATmega 16, shows the success rate of the system 

reaches 96% for type of metal waste, 92% for type of paper waste and  94% for 

type of plastic waste. The success of the system average is 94%. 

 

Key word :  waste, capacitive proximity Autonics CR30-15DN, inductive 

proximity Autonics PSN 40-20DN, Microcontroller ATmega16. 
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