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ABSTRAK

Pemilahan sampah merupakan tahapan penting dalam pengelolaan
limbah karena memengaruhi kualitas material daur ulang dan nilai
ekonominya. Namun, proses pemilahan masih banyak dilakukan
secara manual sehingga kurang efisien dan sering menghasilkan
sampah yang tercampur. Penelitian ini bertujuan mengembangkan
sistem cerdas pemilah sampah daur ulang berbasis Deep Learning
yang mampu mengklasifikasikan botol PET bening, botol PET
berwarna, kaleng, dan sampah kering lainnya secara real-time, serta
dilengkapi antarmuka interaktif sebagai media edukasi. Sistem
dibangun menggunakan Raspberry Pi sebagai pengendali utama,
kamera sebagai sensor citra, model MobileNetV2 yang dikonversi ke
format ONNX untuk mempercepat proses inferensi, serta mekanisme
pemilah otomatis berbasis motor servo. Pengujian dilakukan terhadap
performa model klasifikasi, kecepatan inferensi, ketepatan
mekanisme pemilahan, dan kinerja sistem pada berbagai kondisi
pencahayaan. Hasil pengujian menunjukkan bahwa model mampu
mengklasifikasikan objek dengan tingkat akurasi yang tinggi dan
sistem berhasil melakukan pemilahan sampah secara otomatis sesuai
kategori yang ditentukan. Selain meningkatkan efisiensi proses
pemilahan, antarmuka interaktif yang dikembangkan juga mampu
menyajikan informasi edukatif mengenai jenis sampah dan manfaat
daur ulang sehingga berpotensi meningkatkan kesadaran masyarakat
terhadap pengelolaan sampah yang berkelanjutan.

Kata kunci: Deep Learning, MobileNetV2, Raspberry Pi, pemilahan
sampah, ONNX, antarmuka interaktif.
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ABSTARCT

Waste segregation plays a crucial role in waste management as it
directly affects the quality and economic value of recyclable
materials. However, waste sorting is still predominantly performed
manually, resulting in low efficiency and frequent contamination
between waste categories. This study aims to develop an intelligent
waste sorting system based on Deep Learning capable of classifying
clear PET bottles, colored PET bottles, aluminum cans, and other dry
waste in real time while providing an interactive educational
interface. The proposed system employs a Raspberry Pi as the main
processing unit, a camera for image acquisition, a MobileNetV?2
model converted to the ONNX format to accelerate inference, and an
automatic sorting mechanism driven by servo motors. System
performance was evaluated in terms of classification accuracy,
inference speed, sorting performance, and reliability under different
lighting conditions. Experimental results demonstrate that the
proposed model achieves high classification accuracy and enables
reliable automatic waste sorting according to predefined categories.
Furthermore, the interactive interface presents educational
information about waste types and recycling benefits, making the
system not only an automated sorting solution but also a tool to
promote public awareness of sustainable waste management.
Keywords: Deep Learning, MobileNetV2, Raspberry Pi, waste
sorting, ONNX, interactive interface.
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