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ABSTRAK  

 

RANCANG BANGUN PROTOTIPE ALAT MONITORING KEDALAMAN 

PERMUKAAN AIR TANAH DENGAN ROL KABEL DAN SENSOR AIR 

YANG DIKENDALIKAN SECARA OTOMATIS BERBASIS 

MIKROKONTROLER 

 

Arya Budi Pratama 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 

 

Air tanah merupakan salah satu sumber air yang banyak dimanfaatkan masyarakat, 

terutama melalui sumur bor. Dalam pembuatan sumur bor, pengukuran kedalaman 

permukaan air sangat penting untuk menentukan posisi optimal pompa air. 

Pengukuran manual menggunakan tali seringkali kurang akurat dan efisien. 

Penelitian ini bertujuan untuk merancang prototipe alat pengukur kedalaman 

permukaan air tanah berbasis mikrokontroler, menggunakan sensor rotary encoder 

untuk mengukur panjang kabel yang masuk ke sumur, serta sensor air stainless steel 

untuk mendeteksi permukaan air secara otomatis. Sistem ini dilengkapi motor 

penggerak untuk mengontrol gerak kabel dan fitur monitoring data kedalaman 

secara real-time melalui aplikasi komputer berbasis Delphi. Hasil pengujian 

menunjukkan alat ini memiliki tingkat akurasi tinggi 3.Pengukuran kedalaman air 

dengan sensor air dan juga incremental rotary encoder dapat dikatakan akurat 

karena menghasilkan nilai Selisih antara pengukuran aktual dan yang terbaca pada 

program Delphi berkisar antara 0,92 cm hingga 1,79 cm, yang masih dalam batas 

toleransi kecil pada pengujian sebanyak 6 kali percobaan. Inovasi ini diharapkan 

dapat meningkatkan efisiensi dan akurasi pengukuran kedalaman air tanah, serta 

memberikan kontribusi positif bagi pengembangan teknologi pengelolaan sumber 

daya air. 

Kata Kunci: Sumur Bor, Rotary Encoder, Sensor Air, Mikrokontroler, Monitoring 

Kedalaman 
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ABSTRACT 

 

RANCANG BANGUN PROTOTIPE ALAT MONITORING KEDALAMAN 

PERMUKAAN AIR TANAH DENGAN ROL KABEL DAN SENSOR AIR 

YANG DIKENDALIKAN SECARA OTOMATIS BERBASIS 

MIKROKONTROLER 

 

Arya Budi Pratama 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 

 

Groundwater is one of the water sources that is widely used by the community, 

especially through drilled wells. In drilling wells, measuring the depth of the water 

surface is very important to determine the optimal position of the water pump. 

Manual measurements using ropes are often less accurate and efficient. This 

research aims to design a prototype of a microcontroller-based groundwater depth 

measuring device, using a rotary encoder sensor to measure the length of the cable 

entering the well, as well as a stainless steel water sensor to detect the water level 

automatically. This system is equipped with a drive motor to control cable 

movement and a real-time depth data monitoring feature via a Delphi-based 

computer application. The test results show that this tool has a high level of 

accuracy. 3. Measuring water depth with a water sensor and also an incremental 

rotary encoder can be said to be accurate because it produces a value of the 

difference between actual measurements and those read in the Delphi program 

ranging from 0.92 cm to 1.79 cm, which is still within the small tolerance limit in 

6 trials. This innovation is expected to increase the efficiency and accuracy of 

groundwater depth measurements, as well as make a positive contribution to the 

development of water resource management technology. 

Kata Kunci: Well Drilling, Rotary Encoder, Water Sensor, Microcontroller, Depth 

Monitoring


