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INTISARI 

 

 Pada beberapa Unit  Pelaksana Pengujian Kendaraan Bermotor pengukuran 

dimensi kendaraan masih menggunakan alat konvensional yaitu meteran Roll 

(pengukuran manual). Pada proses ini memiliki kekurangan diantaranya  

memerlukan lebih banyak petugas, memerlukan waktu yang cukup lama, dan hasil 

pengukuran kurang akurat, sehingga membuat pelayanan dalam pengujian 

kendaraan kurang efisien dalam waktu dan kurang maksimal.  

 Penelitian ini merupakan jenis penelitian eksperimen. Eksperimen dalam 

penelitian ini peneliti menghasilkan sebuah produk rancang bangun yang nantinya 

akan di uji dan dibandingkan dengan alat ukur meteran manual pada pengukuran 

dimensi kendaraan bermotor pada Unit Pengujian Kendaraan Bermotor. 

Perancangan alat terdiri dari berbagai sensor yang saling dihubungkan menjadi 

sebuah rangkaian yang akan menerima perintah pemrogaman Ardiuno Uno. Cara 

kerja rangkaian dengan cara memancarkan sinar infra red  melalui sensor TF Mini 

Lidar yang dipantulkan menggunakan alat penyangga, lalu data akan dimodulasi 

menggunakan mikrokontroller ESP32 dan data hasil pengukuran dapat dilihat 

melalui LCD I2C.   

 Rancang Bangun Alat Ukur Dimensi Kendaraan Bermotor Digital Berbasis 

Mikrokontroller dapat melakukan pengukuran dimensi kendaraan lebih cepat 

dibandingkan dengan pengukuran manual, efektif untuk membantu kinerja penguji 

untuk meningkatkan pelayanan pada Unit Pengujian Kendaraan Bermotor agar 

waktu pelayanan lebih efektif. Penambahan dan penggunaan alat penyangga lebih 

efektif digunakan untuk menentukan bagian terluar dari kendaraan, dibandingkan 

pengukuran dengan cara manual yang menggunakan galah yang melibatkan lebih 

dari 3 orang. Kinerja Rancang Bangun Alat Ukur Dimensi Kendaraan Bermotor 

Digital Berbasis Mikrokontroller dapat bekerja sesuai dengan pemograman yang 

telah didesain sebelumnya. 

 

Kata Kunci : Rancang Bangun, TF Mini Lidar, Mikrokontroller, Dimensi Kendaraan 
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ABSTRACT 

 

 In several Motor Vehicle Testing Implementation Units, the measurement 

of vehicle dimensions still uses the convention tool, namely the Roll meter (manual 

measurement). This process has drawbacks including it requires more officers, 

requires qute a long time, and measurement results are less accurate, thus making 

services in Vehicle Testing les efficient in time and less than optimal. 

 This research is a type of experimental research. Experiments in this study 

the researchers produced a design product that would later be tested and 

compared with a manual measuring instrument for measuring the dimensions of 

motorized vehicles in the Motor Vehicle Testing Unit. The design of the tool consists 

of various sensors that are connected together to form a circuit that will receive 

Ardiuno Uno programming commands. The way the circuit works is by emitting 

infrared light through the TF Mini Lidar sensor which is reflected using a buffer, 

then the data will be modulated using the ESP32 microcontroller and the 

measurement results data can be seen through the I2C LCD. 

 Design and Development of Microcontroller-Based Digital Motorized Vehicle 

Dimension Measuring Instruments can measure vehicle dimensions faster than 

manual measurements, effectively to assist tester performance to improve service 

at the Motor Vehicle Testing Unit so that service time is more effective. The 

addition and use of supporting devices is more effectively used to determine the 

outermost part of the vehicle, compared to manual measurements using poles 

involving more than 3 people. Design Performance of Microcontroller-Based Digital 

Motorized Vehicle Dimension Measuring Instruments can work according to the 

programming that has been previously designed. 

 

Keywords: Design, TF Mini Lidar, Microcontroller, Vehicle Dimensions 
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