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ABSTRAK 

 Alat yang menerapkan sistem sonar sendiri sudah banyak dilakukan untuk 

pelayaran, namun hanya untuk pelayaran besar saja seperti halnya di pelabuhan. 

Oleh karena itu, pada penelitian yang akan dilakukan, peneliti merancang sebuah 

sistem pendeteksi kedalaman dan posisi di permukaan air menggunakan sistem 

sonar berbasis mikrokontroler dengan perekaman mikro SD. Dengan dibuatnya 

sebuah alat yang menerapkan sistem sonar dalam penelitian ini maka masyarakat 

kecil yang kerap kali beraktifitas di perairan dapat mengetahui seberapa kedalaman 

perairan yang sedang dilintasi dan bagaimana tingkat kedalaman yang tentu saja 

sangat bermanfaat terutama dalam hal mencari ikan atau yang lainnya. Data yang 

diperoleh dari pengukuran kedalaman ini diatur dalam satuan sentimeter 

menggunakan sensor sonar MB7060 dan dilengkapi dengan data latitude dan 

longitude yang didapatkan dari modul GPS NEO 6m Ublox dan akan diproses oleh 

Arduino dan ditampilkan di LCD serta akan disimpan pada SD Card. Dari hasil uji 

alat didapatkan hasil akurasi terendah pada sensor MB7060 93,63 % pada 

kedalaman terukur 79 cm dan akurasi tertinggi sebesar 96,43 % pada kedalaman 

terukur 164 cm serta presisi terendah 94,27 % pada kedalaman 83 cm dan presisi 

tertinggi 96,90 % pada kedalaman 164 cm yang diukur menggunakan alat 

pembanding yaitu meteran. 

Kata Kunci: Sonar, Sensor MB7060, Gps Neo 6m Ublox, Mikro SD 
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ABSTRACT 

 The sonar system itself have been widely used for cruise ships, but only 

for large cruise ships as well as in ports. Therefore, in the research to be carried out, 

researchers designed a system for detecting depth and position on the surface of the 

water using a microcontroller-based sonar system with micro SD recording. By 

making a tool that applies the sonar system in this study, small communities who 

often have activities in the waters can find out how deep the waters are being 

traversed and what the depth is, of course, very useful, especially in terms of finding 

fish or something else. The data obtained from this depth measurement is set in 

centimeters which are obtained using the MB7060 sonar sensor and are equipped 

with latitude and longitude data from the GPS module NEO 6m Ublox and will be 

processed by Arduino and displayed on the LCD and will be stored on the SD Card. 

From the results of the tool test, the lowest measurement results were obtained on 

the MB7060 sensor 93.63% at a measurement depth of 79 cm and the highest 

measurement was 96.43% at a measured depth of 164 cm and the lowest precision 

was 94.27% at a depth of 83 cm and the highest precision was 96.90 % at a depth 

of 164 cm as measured using a comparison tool, namely the tape measure. 

Keywords: Sonar, Sensor MB7060, Gps Neo 6m Ublox, Micro SD 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Sebagai negara kepulauan, Indonesia terdiri dari daratan dan lautan. 

Jumlah pulau Indonesia mencapai 17.508 pulau. Oleh sebab ini Indonesia  disebut 

sebagai "Negara kepulauan”. Berdasarkan hasil Konvensi Hukum Laut 

Internasional atau “United Nation Convention on the Law of the Sea” (UNCLOS). 

Pada 10 Desember 1982, di Teluk Montego, Jamaika, wilayah perairan Indonesia 

3.257.357 km² dengan batas  laut/teritorial diukur hingga 12 mil dari garis dasar 

benua (Saksono, 2013). Alat yang menerapkan sistem sonar sendiri sudah banyak 

dilakukan untuk pelayaran, namun hanya untuk pelayaran besar saja seperti 

angkutan sungai danau dan perairan sama halnya di pelabuhan. Dengan dibuatnya 

sebuah alat yang menerapkan sistem sonar dalam penelitian ini maka masyarakat 

kecil yang kerap kali beraktifitas di perairan dapat mengetahui seberapa kedalaman 

perairan yang sedang dilintasi dan bagaimana tingkat kedalaman yang tentu saja 

sangat bermanfaat terutama dalam hal mencari ikan atau yang lainnya. 

Penelitian terkait alat pendeteksi kedalaman ini sudah pernah dilakukan 

oleh (Syefriana dan Yohandri, 2020), dalam penelitian Syefriana melakukan 

penelitian pembuatan alat ukur kedalaman air menggunakan sistem sonar. Selain 

itu penelitian serupa pernah dilakukan oleh (Kurnaidi dkk, 2018), pada penelitian 

ini Kurnaidi meneliti pengukuran kedalaman air dan deteksi objek dengan 

gelombang ultrasonik. Pada penelitian yang akan dilakukan, peneliti merancang 

sebuah sistem pendeteksi kedalaman dan posisi di permukaan air menggunakan 

sistem sonar berbasis mikrokontroler dengan perekaman mikro SD. Dalam 

penelitian yang akan dilakukan peneliti akan merancang sebuah alat pengukur 

kedalaman dan posisi menggunakan sistem sonar berbasis mikrokontroler dengan 

perekaman mikro SD yang nantinya dapat digunakan sesuai fungsinya yaitu untuk  

mengukur kedalaman serta mendeteksi posisi yang tentu saja dapat memudahkan 
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pada saat mengolah data kedalaman perairan tersebut. 

 

1.2 Rumusan Masalah 

1. Menentukan kedalaman suatu perairan 

2. Menentukan titik koordinat kedalaman perairan tersebut 

 

1.3 Batasan Masalah 

1. Mikrokontroller yang digunakan Arduino Uno R3 

2. Pengukur kedalaman menggunakan sensor sonar MB7060 

3. Pendeteksi titik koordinat kedalaman menggunakan Modul GPS 

NEO6MV2 

4. Perekam data kedalaman dan titik koordinat menggunakan Modul SD 

Card 

 

1.4 Tujuan Penelitian 

1. Rancang bangun alat pengukur kedalaman dan posisi di permukaan air 

menggunakan sistem sonar berbasis mikrokontroler dengan perekaman 

mikro SD 

2. Uji peforma alat pengukur kedalaman dan posisi di permukaan air 

menggunakan sistem sonar berbasis mikrokontroler dengan perekaman 

mikro SD 

 

1.5 Manfaat Penelitian 

1. Bermanfaat untuk khalayak umum atau masyarakat dalam pengembangan 

alat pengukur kedalaman dan posisi berbasis sistem sonar menggunakan 

mikrokontroler dengan perekaman mikro SD sebagai pendeteksi 

kedalaman dan posisi di permukaan air 

2. Menambah pengetahuan mahasiswa tentang bagaimana cara penggunaan 

alat pengukur kedalaman dan posisi berbasis sistem sonar menggunakan 

sistem sonar berbasis mikrokontroler dengan perekaman mikro SD 
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