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ABSTRAK 

 

 

Permasalahan penumpukan sampah plastik yang sulit terurai menjadi tantangan 

besar dalam pengelolaan lingkungan. Untuk mengatasi hal tersebut, diperlukan 

inovasi berupa sistem yang mampu melakukan pemilahan dan pencacahan plastik 

secara otomatis guna mendukung proses daur ulang. Penelitian ini bertujuan 

merancang dan membangun prototipe mesin pencacah plastik dengan sistem 

pemisahan otomatis berbasis kamera visual. Metode penelitian yang digunakan 

adalah penerapan SSD-MobileNet v2 melalui TensorFlow Object Detection 

(TFOD) untuk mendeteksi jenis plastik PET, PP, dan PS, yang kemudian hasil 

deteksi dikirimkan ke Arduino melalui komunikasi serial untuk menggerakkan 

linear actuator sebagai pemilah dan motor pencacah. Hasil pengujian menunjukkan 

bahwa sistem terintegrasi mampu mendeteksi jenis plastik dengan rata-rata tingkat 

kepercayaan sebesar 68,8% dan waktu rata-rata proses sortir sebesar 2,23 menit per 

siklus. Kesimpulannya, penelitian ini berhasil mewujudkan sistem terintegrasi yang 

dapat mendeteksi, memilah, dan mencacah plastik secara otomatis. Kontribusi 

penelitian ini adalah menghadirkan prototipe yang dapat menjadi dasar 

pengembangan teknologi pengolahan sampah plastik yang lebih efisien, serta 

memberikan implikasi penerapan pada skala industri kecil hingga menengah. 

Kata kunci: Limbah Plastik, Mesin Pencacah, SSD-MobileNet v2, Sorting, Image 

Processing 
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ABSTRACT 

 

The accumulation of non-biodegradable plastic waste has become a major 

challenge in environmental management. To address this issue, an innovative 

system capable of automatically sorting and shredding plastic is required to 

support the recycling process. This study aims to design and develop a prototype of 

a plastic shredding machine equipped with an automatic sorting system based on 

visual camera detection. The research method applied SSD-MobileNet v2 through 

TensorFlow Object Detection (TFOD) to detect three types of plastics, namely PET, 

PP, and PS. The detection results were transmitted to an Arduino via serial 

communication to control the actuators responsible for sorting and operating the 

shredding motor. The experimental results show that the integrated system 

successfully detected plastic types with an average confidence level of 68.8%, and 

the average time required for the sorting process was 2.23 minutes per cycle. In 

conclusion, this research successfully demonstrates an integrated system capable 

of detecting, sorting, and shredding plastic automatically. The main contribution of 

this work is providing a prototype that can serve as a foundation for developing 

more efficient plastic waste management technology, with potential applications in 

small- to medium-scale industries. 

 

Keywords: Plastic Waste, Shredding Machine, SSD-MobileNet v2, Sorting, Image 

Processing 
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