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ABSTRAK

Pengelolaan sampah yang efisien sangat penting di Indonesia mengingat volume
sampah mencapai 19,45 juta ton pada tahun 2022, dengan sampah logam mencapai
17,8 persen dari total. Tugas akhir ini merancang dan menguji sistem pemilah
otomatis berbasis PLC dengan sensor proximity untuk memisahkan sampah logam
(seperti kemasan alumunium foil) dan non-logam (botol plastik dan kertas). Sensor
mendeteksi jenis sampah, dan alat ini mengarahkannya ke wadah yang sesuai.
Pengujian menunjukkan tingkat akurasi yang memadai. Dengan alat ini, diharapkan
dapat memberikan kontribusi dalam pengelolaan sampah yang lebih baik,
mengurangi dampak negatif terhadap lingkungan, dan meningkatkan kesadaran
akan pentingnya mendaur ulang dan pengurangan limbah. Penggunaan PLC
sebagai otak pengendali menunjukkan penerapan teknologi yang canggih dalam
mengatasi permasalahan lingkungan. Dalam upaya mengelola sampah secara
efektif, alat ini memberikan solusi yang berpotensi membantu mengurangi jumlah
sampah yang berakhir di tempat pembuangan sampah dan meningkatkan daur ulang
material logam yang berharga.

Kata Kunci: PLC OMRON CP1E, Sensor Proximity induktif dan infrared, Aktuator
linier, motor DC.
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ABSTRACT

Efficient waste management is crucial in Indonesia, considering the 2022 waste
volume reached 19.45 million tons, with metal waste accounting for 17.8 percent
of the total. This thesis designs and tests an automated sorting system based on a
PLC (Programmable Logic Controller) with proximity sensors to separate metal
waste (such as aluminum foil packaging) from non-metal waste (plastic bottles and
paper). The sensors detect the type of waste, and the system directs it to the
appropriate container. Testing reveals an adequate level of accuracy. With this
device, it is expected to contribute to better waste management, reduce negative
environmental impacts, and raise awareness about the importance of recycling and
waste reduction. The use of a PLC as the control unit demonstrates the application
of advanced technology to address environmental issues. In the effort to manage
waste effectively, this system offers a potential solution to reduce the amount of
waste ending up in landfills and increase the recycling of valuable metal materials.

Keywords: PLC OMRON CP1E, sensor inductive proximity, sensor infrared
proximity, motor DC
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