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ABSTRAK 

 
Air merupakan kebutuhan penting bagi kehidupan. Sumber mata air sumur bor menjadi 

sumber air alternatif yang banyak digunakan masyarakat saat ini. Pada proses pembuatan 

sumur bor perlu diketahui posisi permukaan air di dalam sumur bor guna mengetahui 

penempatan posisi pompa hisap air yang tepat sehingga dapat bekerja secara efektif 

menghisap air di dalam sumur. Tak jarang para pembuat sumur bor masih menggunakan 

cara manual dengan tali dan cara tersebut terlihat kurang efektif. Menga-tasi masalah 

tersebut, penelitian ini membahas tentang pengimplementasian alat ukur posisi muka air 

pada sumur bor yang ber-hasil dibuat. Alat bekerja dengan membaca panjang kabel yang 

masuk ke dalam sumur menggunakan sensor rotary encoder dan berhenti apabila sensor air 

stainless steel telah menyentuh permukaan air. Pengukuran dilakukan pada sumur dengan 

karakteristik sumur yang memiliki diameter 14cm pada kedua sumur yang diukur dengan 

kedalaman yang berbeda. Pengujian alat ukur dil-akukan menggunakan 2 metode 

pengukuran. Pertama menggunakan metode pengukuran manual dengan tali yang diikatkan 

pemberat dan dimasukan ke dalam sumur hingga menyentuh permukaan air kemudian 

ditarik dan diukur ulang menggunakan meteran. Metode pengukuran kedua menggunakan 

alat ukur otomatis dengan sensor air stainles steel yang bekerja apabila sensor menyentuh 

permukaan air didalam sumur bor. Pengukuran yang pertama memiliki selisih pengukuran 

99,3% dengan kedalaman sumur berkisar 17 meter dan durasi pengukuran 15 menit. Pada 

sumur bor kedua, akurasi pengukuran yang didapat 96,9% dengan kedalaman sumur berkisar 

14 meter dan durasi pengukuran selama 10 menit. Perancangan alat ini sudah teruji dan dapat 

diimple-mentasikan sebagai alat pengukur posisi muka air di dalam sumur bor. 

 
Kata Kunci: Sumur bor, pengukuran, air tanah, rotary encoder, stainless steel. 
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ABSRACT 

 
Water is an essential need for life. Drilled well springs are an alternative water source that 

is widely used by the community today. In the process of making boreholes, it is necessary to 

know the position of the water surface in the borehole in order to determine the proper 

position of the water suction pump so that it can work effectively to suck water in the well. 

Not infrequently drill well makers still use the manual method with a rope and this method 

looks less effective. To overcome this problem, this study discusses the implementation of the 

water level measuring instrument in the drilled well that was successfully constructed. The 

tool works by reading the length of the cable that goes into the well using a rotary encoder 

sensor and stops when the stainless steel water sensor has touched the water surface. 

Measurements were carried out on wells with characteristics of wells that have a diameter of 

14cm in both wells measured at different depths. Testing of measuring instruments is carried 

out using 2 measurement methods. First, using the manual measurement method with a rope 

tied with a ballast and inserted into the well until it touches the water surface, then it is pulled 

and re-measured using a meter. The second measurement method uses an automatic 

measuring instrument with a stainless steel water sensor that works when the sensor touches 

the water surface in the borehole. The first measurement has a measurement difference of 

99.3% with a well depth of 17 meters and a measurement duration of 15 minutes. In the second 

drilled well, the measurement accuracy obtained was 96.9% with a well depth of 14 meters 

and a measurement duration of 10 minutes. The design of this tool has been tested and can be 

implemented as a measuring device for the position of the water level in the borehole.. 

 
Keywords: Well bore, measurement, water ground, rotary encoder sensor, 

stainless steel sensor. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 
1.1. Latar Belakang 

Air merupakan sumber kehidupan bagi seluruh makhluk hidup. Dalam 

pemanfaatanya, air menjadi kebutuhan penting dalam kehidupan sehari - hari bagi 

manusia baik diperlukan untuk kebutuhan industri, pertanian maupun domestik. 

Perusahaan Daerah Air Minum (PDAM) biasanya memberikan layanan air bersih yang 

mencukupi kebutuhan air bersih sehari – hari bagi sebagian besar masyarakat. Namun 

terdapat beberapa masyarakat yang masih memanfaatkan air bersih dari sumber air bawah 

tanah seperti sumur gali dan sumur bor . 

Sumur gali dan sumur bor merupakan salah satu sumber air bersih yang masih 

banyak dimanfaatkan khususnya di Indonesia karena bersih dan mudah didapat. Namun, 

seiring meningkatnya kebutuhan masyarakat akan penggunaan air bersih, sebagian 

masyarakat mulai memanfaatkan sumur bor untuk mencukupi kebutuhan air bersih yang 

diperlukan sehari-hari. Namun sumber air sumur bor dan sumur gali tidak dapat dijamin 

ketersediaanya merata pada setiap tempat, daerah dan waktu [1]. 

Dalam pembuatan sumber mata air sumur bor, ketika tahapan pengerjaan selesai, 

penting untuk melakukan pengukuran ketinggian muka air guna menentukan mesin 

pompa celup sesuai dengan yang dibutuhkan. Metode yang biasa digunakan adalah 

mengukur secara manual dengan menggunakan meteran atau tali. Meteran atau tali 

tersebut dimasukan langsung ke dalam sumur bor hingga menyentuh air dan menariknya 

kembali lalu mengukurnya menggunakan meteran. Hal tersebut terlihat kurang efektif 

dilakukan untuk pengukuran sumur mengingat ke dalaman sumur yang relatif dalam yang 

dapat mengurangi keakuratan dalam pengukurannya apalagi hal tersebut dilakukan secara 

berulang/periodik dengan kurun waktu yang singkat misalnya setiap jam. Adapun cara 

lain dengan menggunakan alat Water Level Meter. Alat tersebut dapat mengukur muka 

air dengan memanfaatkan konduktivitas air pada gulungan meteran yang terhubung 

dengan buzzer, sehingga dapat mendeteksi posisi muka air dengan konduktivitas tinggi 

dan rendah [2]. Namun Water Level Meter terbilang memiliki harga yang relatif mahal, 

harganya kisaran jutaan hingga puluhan juta yang juga disesuaikan dengan merek dan 

spesifikasi alatnya. Hal tersebut menjadi pertimbangan bagi sebagian orang untuk 

memiliki alat tersebut. Sehingga dibutuhkan alat yang dapat bekerja mengukur posisi 

muka air pada sumur bor dengan lebih efisien, terjangkau dan tentunya akurat. 



2 Skripsi – PS Teknik Otomasi – Teknik Elektro – PNB – 2022  

Dari permasalahan tersebut, Penulis bermaksud membuat sebuah sistem alat 

pengukuran ketinggian muka air pada sumur bor dengan teknologi IoT. Dalam 

perancangan alat ini terdapat sistem mekanik maupun otomatis dalam proses 

pengoprasiannya. Sistem mekanik alat ini menggunakan motor DC sebagai pengerak 

dalam mengatur perputaran kabel yang nantinya masuk ke dalam sumur bor. Sementara 

untuk monitoring kerja pada alat ini menggunakan sebuah aplikasi pemrograman pada 

Kodular yang dapat dimonitoring secara otomatis, dengan data outputnya berupa grafik 

maupun angka hasil pengukuran yang nantinya dikirim melalui aplikasi sehingga dapat 

dimonitoring melalui handphone. Untuk mikrokontrolernya menggunakan modul 

NodeMCU ESP8266. Perancangan alat ini menggunakan sensor rotary encoder sebagai 

pendeteksi untuk mengukur jumlah rotasi dari katrol akrilik, sehingga dapat dibaca jarak 

yang diperlukan untuk dapat mengukur posisi muka air pada sumur bor. Untuk sensor air 

nantinya menggunakan Water Level Sensor Stainless Steel yang terhubung pada kabel dan 

bekerja sebagai pemberi respon terhadap mikrokontroler yang berupa tegangan NO 

(Normaly Open) dan NC (Normaly Close) ketika telah menyentuh permukaan air. Dengan 

adanya alat ini diharapkan pengukuran posisi muka air di dalam sumur bor dapat 

dilakukan denga efektif dan efisien. 

1.2. Perumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang di atas, terdapat beberapa masalah yang dapat 

dirumuskan, yaitu sebagai berikut : 

a. Bagaimana merancang sistem hardware dan software alat pengukur posisi muka air 

pada sumur bor berbasis IoT ? 

b. Bagaimana cara kerja alat dalam mengukur posisi muka air pada sumur bor agar 

menghasilkan pengukuran yang efektif dan efisien ? 

c. Bagaimana akurasi pengukuran posisi muka air menggunakan alat yang dibuat ? 
 

1.3. Batasan Masalah 

Dalam pembuatan alat pengukur ketinggian muka air pada sumur bor, penulis 

membatasi ruang lingkup permasalahannya. Hal tersebut bertujuan agar pembahasan 

yang dibuat lebih terstruktur dan sesuai dengan tujuan penelitian yang dituju. Adapun 

batasan masalah pada penelitian ini sebagai berikut : 

a. Tidak membahas tentang ilmu pertanahan. 

b. Alat hanya mengukur posisi muka air pada sumur bor. 

c. Sumur bor yang akan diukur sebanyak 2 buah. 
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d. Data hasil pengamatan hanya berbentuk angka dan grafik pada setiap pengukuran. 

1.4. Tujuan Penelitian 

Tujuan dari pembuatan alat dan penelitin ini yaitu sebagai berikut : 

 

a. Dapat mengetahui cara merancang alat pengukur posisi muka air pada sumur bor 

berbasis IoT. 

b. Dapat mengetahui cara kerja dari alat pengukuran posisi muka air pada sumur bor 

berbasis IoT. 

c. Dapat mengetahui bagaimana akurasi alat pada saat melakukan pengukuran posisi 

muka air pada sumur bor berbasis IoT. 

1.5. Manfaat Penelitian 

Hasil dari penelitian ini nantinya diharapkan penulis dapat memberikan manfaat 

yang berguna bagi semua kalangan, antara lain : 

a. Bagi penulis, melalui penelitian ini tentunya dapat memiliki sebuah gambaran konsep 

sederhana pengaruh dari pembuatan alat pengukur posisi permukaan air pada sumur 

bor berbasis IoT. 

b. Bagi kalangan umum, merupakan pemecahan kendala maupun permasalahan 

sebelumnya yang menjadi solusi terbaru dalam melakukan pengukuran posisi muka 

air pada sumur bor. 

c. Dapat meningkatkan kualitas dan efektivitas terhadap waktu pada saat melakukan 

pengukuran posisi muka air pada sumur bor. 

1.6. Sistematika Penulisan 

Penulisan skripsi ini terdiri dari 5 bab, yaitu : 

a. Bab I Pendahuluan 

Menguraikan tentang latar belakang, rumusan masalah, batasan masalah, tujuan 

penelitian, manfaat penelitian dan sistematika penulisan. 

b. Bab II Tinjauan Pustaka 

Menguraikan tentang penelitian sebelumnya dan landasan teori yang berisi definisi 

dari komponen - komponen yang digunakan pada alat yang dirancang. 

c. Bab III Metode Penelitian 

Menguraikan perancangan sistem, pembuatan alat dan prosedur pengujian ala 
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d. Bab IV Hasil dan Pembahasan 

Menguraikan dan menganalisis data yang didapat dari pengujian alat. 

e. Bab V penutup 

Menguraikan kesimpulan dari penelitian, serta saran-saran yang diperlukan untuk 

dapat dikembangkan pada penelitian selanjutny 
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                                                          BAB V 

                                                         PENUTUP 

 
5.1. Kesimpulan 

Penelitian ini telah berhasil menerapkan Internet of Thing dalam melakukan 

pengukuran posisi muka air pada sumur bor dengan menggunakan alat ukur yang bekerja 

secara otomatis sekaligus dilengkapi dengan aplikasi monitoring untuk dapat 

menampilkan hasil pengukuran pada setiap pengukuran yang dilakukan melalui 

smartphone. Adapun kesimpulan yang diambil adalah sebagai berikut. 

a. Perancangan hardware dan software pada alat ukur posisi muka air pada sumur bor 

berbasis IoT dilakukan dengan merancang sistem kerja alat ukur dalam melakukan 

pengukuran permukaan air di dalam sumur bor. Diawali dengan perancang sistem 

hardware yang diperlukan serta perakitan modul hingga setiap modul dipastikan 

bekerja sesuai dengan fungsinya. Dilanjutkan pada proses perancangan sistem 

software seperti pembuatan program alat sebagai sistem kendali dalam melakukan 

pengukuran. Pada tahapan uji coba alat dengan menggunakan pipa yang diisi air 

sebagai simulasi sumur bor, alat telah mampu bekerja sesuai perancangan. Dapat 

dilihat melalui respon masing-masing sensor yang telah bekerja sesuai fungsinya. 

Begitupun data hasil pengukuran yang didapat melalui proses pengukuran 

ditampilkan pada display LCD maupun aplikasi pada smartphone secara otomatis. 

b. Pengukuran posisi muka air pada sumur bor bekerja dengan menggunakan sensor, 

sehingga melalui proses pengukuran yang diproleh dapat dikatakan lebih efektif 

karena secara otomatis alat bekerja dengan membaca kabel yang diulurkan turun ke 

dalam lubang sumur bor hingga menyentuh permukaan air dan menampilkan data 

hasil pengukuran yang didapat. Hasil pengukuran ditampilkan secara otomatis pada 

display LCD alat maupun aplikasi pada smartphone. Pengukuran dengan 

menggunakan sensor lebih efektif jika dibandingkan dengan menggunakan tali yang 

harus mengukur ulang tali menggunakan meteran untuk mengetahui hasil 

pengukuran posisi muka air di dalam sumur. Proses pengukuran menggunakan alat 

ukur posisi muka air di dalam sumur bor berbasis IoT lebih efisien terhadap waktu 

maupun tenaga mengingat alat ukur telah menggunakan teknologi sehingga proses 

pengukuran yang dilakukan bekerja secara otomatis begitupun dalam menampilkan 

data hasil pengukuran yang diproleh. Melalui dua hasil pengujian pengukuran yang 

telah dilakukan alat ukur posisi muka air di dalam sumur bor. Waktu pengukuran 
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yang diperlukan berkisar 15 menit dengan kedalaman sumur yang di ukur 17 meter 

pada pengukuran sumur yang pertama. Pada pengukuran yang kedua waktu yang 

diperlukan berkisar 12 menit dalam melakukan pengukuran dengan kedalaman sumur 

yang di ukur berkisar 15 meter. Pengukuran dengan menggunakan alat ukur posisi 

muka air berbasis IoT tidak memerlukan banyak tenaga untuk membantu dalam 

melakukan proses pengukuran, cukup dilakukan sendiri. Berbeda dengan metode 

pengukuran manual yang harus memerlukan tenaga minimal 2 orang untuk mengukur 

ulang tali yang masuk ke dalam sumur menggunakan meteran. 

c. Pada proses pengukuran, didapat akurasi dari hasil pada setiap pengukuran dengan 

menggunakan 2 (dua) metode pengukuran yang berbeda. Pada penelitian ini, dapat 

disimpulkan bahwa hasil pengukuran dilakukan pada dua sumur yang berbeda 

dengan sistem pengukuran otomatis dan manual. Hasil pengukuran dapat di ketahui 

memiliki selisih akurasi pengukuran menggunakan alat ukur otomatis dengan alat 

ukur manual sebagai acuan pengukuran. Didapat perbandingan pengukuran yang 

dilakukan dengan dua metode tersebut berkisar 99,97% pada pengukuran sumur yang 

pertama dan 99% pada pengukuran sumur yang kedua. 

5.2. Saran 

Berdasarkan hasil yang didapat maka perlu ada beberapa pengembangan yang harus 

dilakukan seperti : 

a. Perlu dilakukan pengembangan pada gulungan kabel agar saat alat bekerja 

menggulung dengan panjang kabel yang terbilang cukup panjang dapat tergulung 

dengan baik dan rapi. 

b. Perlu dilakukan pengembangan pada katrol akrilik karena memiliki resiko selip yang 

akan mempengaruhi keakuratan terhadap hasil pengukuran yang dilakukan pada saat 

pengukuran langsung ke sumur bor dengan kedalaman puluhan meter. 
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