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ABSTRACT

As we all knew, garbage problem became a classic problem in every
country, especially in Indonesia. Public awareness problems and location of the
dustbins is to far away become the main factor. This make people lazy to throw
garbages to the dustbins, so that people will throw garbages away wherever they
are. As we knew from the problem before, so the purposes of this research will
create an automatic robot that can following user movement, robot’s body as a
dustbin for the bottle plastic bins and glass plastic bins. The purpose metode in this
research will be using Prototype Model. The steps were, the researcher identified
all needs, build the prototype, doing the evaluation, doing the system coding, testing
the system, and the last is to evaluate the system that has tested before. The result
of this reseach was, a robot that can following user movement, robot’s body as a
temporary dustbin.

Keyword: garbage, robot, following robot, automatic, plastic bins



ABSTRAK

Seperti yang telah kita ketahui, masalah sampah telah menjadi masalah
klasik di berbagai negara khususnya di Indonesia. Masalah kepedulian masyarakat
dan lokasi tempat sampah yang jauh menjadi faktor utama malasnya masyarakat
untuk membuang sampah ke tempat sampah. Hal ini yang membuat masyarakat
menjadi malas membuang sampah ke tempat sampah, sehingga orang akan
cenderung membuang sampah dimanapun mereka berada. Seperti yang kita ketahui
dari masalah sebelumnya, maka tujuan dari penelitian ini yaitu menciptakan robot
yang berkerja secara otomatis mengikuti user berjalan, body robot sebagai bak
penampung sampah botol plastik dan gelas plastik. Metode yang digunakan dalam
penelitian ini adalah metode prototype. Langkah-langkah yang dilakukan berupa,
peneliti  mengidentifikasi semua kebutuhan, membangun prototyping,
mengevaluasi, mengkodekan sistem, menguji dan terakhir melakukan evaluasi pada
sistem yang telah diuji. Hasil dari penelitian ini, prototype robot yang dapat
mengikuti kemana user berjalan, dengan body robot sebagai tempat penampungan
sampah sementara.

Kata kunci: sampah, robot, robot pengikut, otomatis, sampah plastik
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DAFTAR SIMBOL

Aktor pada Use Case Diagram, mewakili peran, orang,
sistem yang lain, atau alat ketika berkomunikasi dengan
use case.

Use Case, merupakan abstarksi dari penghubung antara
aktor dengan use case.

Association pada Use Case Diagram, penghubung antara
aktor dengan use case.

Initial State pada Diagram Activity, merupakan proses
mulai pertama kali dalam activity.

State pada Diagram Activity, menyatakan aktivitas yang
terjadi di dalam activity.

Control Flow pada Diagram Activity, menyatakan urutan
pemindahan satu aktivitas.

Final State pada Diagram Activity, menyatakan proses
terakhir dalam activity.

Aktor pada Diagram Sequence, menyatakan orang, proses,
atau sistem lain yang berinteraksi dengan sistem.
Ditempatkan di bagian atas diagram.

Objek pada Diagram Sequence, sebuah objek yang
berpartisipasi secara berurutahn dengan mengirimkan atau
menerima pesan. Ditempatkan di bagian atas diagram.

Waktu aktif dalam Diagram Sequence, menyatakan objek
dalam keadaan aktif dan berinteraksi dengan pesan.

Boundary Class pada Diagram Sequence, menggambarkan
sebuah penggambaran dari form.

Control Class pada Diagram Sequence, menggambarkan
penghubung antara boundary dengan tabel.
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Entity Class pada Diagram Sequence, menggambarkan
hubungan kegiatan yang akan dilakukan

Lifeline pada Diagram Sequence, menyatakan kehidupan
suatu objek.

Type Call Message pada Diagram Sequence, menyatakan
suatu objek memanggil operasi/metode yang ada pada
objek lain atau dirinya sendiri.

Component pada Diagram Component, menyatakan
simbol yang menjelaskan perangkat keras atau objek
dalam sistem tersebut

Dependancy pada Diagram Component, menyatakan
sebuah keterkaitan antara komponen, satu komponen
dengan yang lain. Arah panah dalam simbol tersebut
diarahkan pada komponen yang dipakai.
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