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INTISARI

Salah satu pengujian persyaratan teknis dalam pengujian kendaraan
bermotor yaitu pemeriksaan spelling roda kemudi. Pemeriksaan spelling roda
kemudi dilakukan untuk mengetahui bahwa kendaraan yang digunakan layak
untuk dikendarai di jalan. Dalam uji spelling roda kemudi memiliki ambang batas,
jika melebihi ambang batasnya maka dapat mengakibatkan roda kemudi memiliki
gerak bebas yang berlebih sehingga menyebabkan pengemudi kendaraan tidak
dapat mengendalikan kemudi dengan stabil dan dapat memicu terjadinya
kecelakaan. Dari kasus tersebut dengan memanfaatkan teknologi, penulis
melakukan rancang bangun alat ukur spelling roda kemudi menggunakan sensor
MPU-9250 guna menunjang pelaksanaan pengujian persyaratan teknis. Penelitian
ini menggunakan metode Research And Development (R&D). Penelitian melalui
tahapan perancangan alat dan uji coba alat. Alat dirancang dengan menggunakan
sensor MPU-9250 sebagai pengukur sudut kemiringan (gerak bebas pada roda
kemudi) dan Ky-040 Rotary Encoder sebagai pengukur diameter kendaraan.
Mikrokontroler yang digunakan adalah ESP32 dan alat dilakukan uji coba pada
kendaraan di UPUBKB (Unit Pelaksana Uji Berkala Kendaraan Bermotor) Kota
Tegal. Hasil penelitian ini bahwa alat ukur spelling roda kemudi dapat berfungsi
dengan baik dan dapat diterapkan untuk alat bantu di pengujian kendaraan
bermotor. Alat dapat melakukan pengukuran sesuai dengan rancangan penelitian.
Keakuratan pengukuran spelling roda kemudi mendapatkan 82,83% dengan rata-
rata waktu menghasilkan efisiensi (+)12,85 detik. Dari hasil validasi alat
menyatakan bahwa alat dapat diimplementasikan pada pengujian kendaraan
bermotor.

Kata Kunci : Pemeriksaan Teknis Kendaraan Bermotor, Spelling roda kemudi,
ESP32, Sensor MPU-9250, Ky-040 Rotary Encoder.
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ABSTRACT

One of the technical requirements tests in motor vehicle testing is the
inspection of steering wheel alignment. The inspection of steering wheel alignment
is conducted to ensure that the vehicle used is fit for driving on the road. In the
steering wheel alignment test, there is a threshold; exceeding this threshold can
result in excessive free movement of the steering wheel, thereby causing the driver
to lose control and potentially leading to accidents. In this case, utilizing
technology, the author designed a measuring tool for steering wheel alignment
using an MPU-9250 sensor to support the implementation of technical requirement
testing. This research employed the Research And Development (R&D) method,
proceeding through tool design and testing stages. The tool was designed using
an MPU-9250 sensor to measure tilt angle (free movement of the steering wheel)
and a Ky-040 Rotary Encoder to measure vehicle diameter. The microcontroller
used was ESP32, and the tool was tested on vehicles at UPUBKB (Motor Vehicle
Periodic Testing Unit) in Kota Tegal. The research findings indicate that the
steering wheel alignment measuring tool functions effectively and can be applied
as an aid in motor vehicle testing. The tool performs measurements according to
the research design. The accuracy of steering wheel alignment measurement
achieved 82.83%, with an average time efficiency gain of (+)12.85 seconds.
Validation results confirm that the tool can be implemented in motor vehicle
testing.

Keywords : Motor Vehicle Technical Inspection, Steering wheel alignment, ESP32,
MPU-9250 Sensor, Ky-040 Rotary Encoder.

XV



