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Cara Pengukuran Sedimen 

Program ini digunakan untuk mengukur sedimen, baik itu panjang, lebar, dan 

tinggi. Ketika sensor belum mendeteksi halangan maka kedua motor depan akan 

berputar untuk dapat mengeluarkan tali menurunkan sensor. Setelah sensor turun, 

prototipe maju ke arah sedimen yang ada di bawah air. Motor depan berputar diikuti 

dengan perhitungan rotary encoder. Hitungan rotary encoder pertama disimpan.  

Kemudian ketika sensor kanan atau sensor kiri yang dihadapkan ke bagian 

depan itu mendeteksi halangan, maka motor depan akan berputar ke arah sebaliknya 

untuk menaikkan sensor. Setelah ketiga sensor tidak mendeteksi halangan, maka 

prototipe maju. Sensor bawah yang mendeteksi sedimen mulai melakukan count 

atau perhitungan untuk mengetahui panjang dari sedimen tersebut. Ketika sensor 

naik, hitungan rotary encoder kedua telah disimpan. Dari selisih yang didapatkan 

dari hitungan rotary encoder pertama dengan rotary encoder kedua dikalkulasi, 

maka didapatkan tinggi dari sedimen. Setelah sensor bawah tidak mendeteksi 

halangan, motor depan mulai memutar tali untuk dapat menurunkan sensor. 

Prototipe berputar 90o menuju ke sisi lain dari sedimen.  

Perhitungan lebar dilakukan sama dengan perhitungan panjang, yaitu ketika 

sensor kanan dan kiri mendeteksi adanya halangan yang ada maka motor depan 

akan memutar tali dan menaikkan sensor. Setelah tidak terdeteksinya halangan pada 

ketiga sensor, maka prototipe mulai maju kembali. Sensor bawah yang mulai 

mendeteksi akan dijadikan input data untuk melakukan proses perhitungan. 

Perhitungan atau counting ini dilakukan untuk mengetahui lebar dari sedimen 

tersebut. Pada saat ketiga sensor tidak mendeteksi halangan, maka telah diketahui 

panjang, lebar, dan tinggi dari sedimen tersebut. Panjang, lebar, dan tinggi tersebut 

kemudian dikali sehingga akhirnya diketahui volume dari sedimen. 



 

 

 
 

  



 

 

 
 

  



 

 

 
 

 

 

 


