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IMPLEMENTATION REALIZATION DESIGN PADA MOBILE ROBOT 

PILAH CERDAS UNTUK MEMILAH SAMPAH 

 

ABSTRAK 

Penggunaan teknologi robotika dapat menjadi solusi untuk mengatasi peningkatan jumlah 

sampah melalui robot pemilah cerdas. Robot mampu memilah sampah secara otomatis dengan 

akurasi tinggi, serta mengurangi risiko bagi pekerja. Desain robot ini melibatkan penggunaan 

sensor, kamera, dan kecerdasan buatan untuk identifikasi dan pemilahan sampah. Implementasi 

pada robot pemilah sampah memerlukan pemahaman mendalam tentang teknologi robotika, 

pemrograman, serta material yang kokoh. 

Dinding robot dibuat dari potongan kayu yang diperkuat dengan kerangka aluminium untuk 

memberikan material yang kokoh dan stabil. Selain itu, Kontes Robot Indonesia (KRI) adalah 

kompetisi tahunan yang memotivasi mahasiswa untuk mengembangkan teknologi robotika. 

Salah satu divisinya, Kontes Robot Tematik Indonesia (KRTMI), pada tahun 2024 mengusung 

tema "robot pemilah sampah". Tema ini dapat menantang para peserta untuk merancang robot 

yang mampu memilah berbagai jenis sampah secara otomatis. Robot pemilah sampah ini 

diharapkan dapat efisien dalam penggunaan waktu dan energi, serta mampu beroperasi dalam 

berbagai kondisi lingkungan, sehingga dapat membantu mengatasi masalah pengelolaan 

sampah dengan solusi teknologi yang inovatif. 

 

Kata kunci : sampah, robot, inovatif, akurasi 
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IMPLEMENTATION REALIZATION DESIGN PADA MOBILE ROBOT 

PILAH CERDAS UNTUK MEMILAH SAMPAH 

 

ABSTRACT (English) 

The use of robotics technology can be a solution to overcome the increase in the amount of waste 

through intelligent sorting robots. Robots are able to sort waste automatically with high accuracy, as 

well as reduce risks for workers. The design of this robot involves the use of sensors, cameras, and 

artificial intelligence for waste identification and sorting. Implementation of waste sorting robots 

requires an in-depth understanding of robotics technology, programming, and sturdy materials.  

 

The robotic walls are made from pieces of wood reinforced with an aluminum frame to provide a 

sturdy and stable material. In addition, the Indonesian Robot Contest (KRI) is an annual competition 

that motivates students to develop robotics technology. One of its divisions, the Indonesian Thematic 

Robot Contest (KRTMI), in 2024 carries the theme "waste sorting robots". This theme can challenge 

participants to design a robot that is able to sort various types of waste automatically. This waste 

sorting robot is expected to be efficient in the use of time and energy, and able to operate in various 

environmental conditions, so that it can help overcome waste management problems with innovative 

technological solutions. 
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