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INTISARI

Kendaraan menurut PP Nomor 55 Tahun 2012 Pasal 1 Ayat 1 adalah
suatu sarana angkut di jalan yang terdiri atas kendaraan bermotor dan tidak
bermotor. Sebelum dipasarkan oleh produsen, kendaraan secara luas terlebih
dahulu akan dilakukan proses uji tipe oleh Balai Pengujian Laik Jalan dan
Sertifikasi Kendaraan Bermotor (BPLISKB).

Penelitian ini bertujuan untuk membuat dan merancang alat ukur sudut
pergi kendaraan menggunakan arduino. Mengetahui cara kerja alat ukur sudut
pergi kendaraan berbasis arduino dengan sensor mpu 6050. Research and
Development adalah metode penelitian yang biasa digunakan untuk
menghasilkan produk tertentu dan menguji keefektifan metode tersebut.
Research and Development adalah metode yang bertujuan untuk menghasilkan
produk-produk tertentu dengan melakukan uji validitas dan keefektifan produk
tersebut dalam penerapannya. Arduino sebagai mikrokontroler merupakan pilihan
yang tepat, ditambah dengan beberapa komponen yang berperan penting.
Sensor mpu 6050 adalah sensor mampu membaca kemiringan sudut berdasarkan
data dari sensor accelerometer dan sensor gyroscope. Sensor ini juga dilengkapi
oleh sensor suhu yang dapat digunakan untuk mengukur suhu dikeadaan sekitar.
Jalur data yang digunakan pada sensor ini adalah jalur data 12C.

Rancang Bangun Alat Ukur Sudut Pegi Kendaraan Berbasis Arduino
Dengan Sensor Mpu 6050 terealisasikan menjadi sebuah alat yang diaplikasikan
pada mobil non sedan dan mobil sedan. Cara kerja Rancang Bangun Alat Ukur
Sudut Pergi Kendaraan Berbasis Arduino Dengan Sensor Mpu 6050 adalah
mengunakan sensor mpu 6050 yang dapat mengukur kemiringan sudut, hasil
pengukuran ditampilkan LCD sehingga penguji dapat mengetahui sudut yang

diukur.

Kata kunci : uji tipe, sudut pergi, sensor mpu 6050
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ABSTRACT

Vehicle according to PP No. 55 of 2012 Article 1 Paragraph 1 is a means
of transportation on the road consisting of motorized and non-motorized vehicles.
Prior to being marketed by manufacturers, vehicles will first be subjected to a
type test process by the Center for Roadworthiness Testing and Motor Vehicle
Certification (BPLISKB).

This study aims to create and design a vehicle angle measurement tool
using Arduino. Knowing how to measure the angle of departure of an Arduino-
based vehicle with an mpu 6050 sensor. Research and Development is a research
method commonly used to produce certain products and test the effectiveness of
the method. Research and Development is a method that aims to produce certain
products by testing the validity and effectiveness of these products in their
application. Arduino as a microcontroller is the right choice, coupled with several
components that play an important role. Mpu sensor 6050 is a sensor capable of
reading the tilt angle based on data from the accelerometer sensor and
gyroscope sensor. This sensor is also equipped with a temperature sensor that
can be used to measure the ambient temperature. The data path used in this
sensor is the I2C data path.

The design of the Arduino Based Vehicle Peg Angle Measuring Tool with
the Mpu 6050 Sensor has been realized into a tool that is applied to non-saloon
cars and sedan cars. The way the Arduino Based Vehicle Travel Angle Measuring
Tool works with the Mpu 6050 Sensor is to use the mpu 6050 sensor which can
measure the angle of the slope, the measurement results are displayed on an

LCD so that the examiner can find out the angle being measured.

Keywords : type test, angle of departure, 6050 . mpu sensor
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