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INTISARI 
 

Pengukuran ground clearance merupakan salah satu pemeriksaan fisik 
bagian dimensi. Pengukuran ground clearance saat ini masih dilakukan secara 

manual yang mengharuskan penguji untuk merangkak ke dalam kolong kendaraan 
bermotor ketika melakukan pengukuran. Hal ini akan menimbulkan adanya potensi 
bahaya kerja serta memakan waktu ketika pengukuran. Diperlukan inovasi guna 

melakukan trobosan dalam pengukuran ground clearance. Maka dari itu penelitian 
ini dilakukan untuk melakukan inoasi dari sebelumnya menggunaka pengukuran 

sear manual menjadi pengukuran dengan rancang bangun alat berbasis mobil 
robotik. 

Rancang bangun alat bantu pengukuran ground clearance terdiri dari 

komponen yaitu sensor VL53L0X sebagai pembaca jarak, ESP32 sebagai otak kerja 
alat, ESP32 Cam sebagai inputan kamera, Driver L298N sebagai pengatur arah 

gerak motor DC, Motor DC sebagai penggerak putaran roda, baterai sebagai 
sumber daya alat. Rancang bangun alat dapat di kontrol melalui smartphone baik 
menggerakkan alat maupun tampilan kamera dan hasil pengukuran sensor. 

Pengukuran denagan rancang bangun alat bantu pengukuran ground 
clearance berbasis mobil robotik dapat melakukan pengukuran lebih cepat 
ketimbang pengukuran manual. Dengan rancang bangun alat ini dapat 

mengurangi resiko bahaya kecelakaan dalam kerja yang mungkin akan timbul. 
Kinerja rancang bangun alat dapat bekerja sesuai dengan pemrograman yang 

telah didesain sebelumnya. 

 

Kata Kunci : Dimensi, Mikrokontroler, Sensor VL53L0X, Ground Clearance 
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ABSTRACT 
 

Ground clearance measurement is one of the physical inspections of 
dimensional aspects. Current ground clearance measurements are still done 
manually, requiring the examiner to crawl under the motor vehicle during the 
measurement process. This poses potential safety hazards and consumes time 
during the measurement. Innovation is needed to make breakthroughs in ground 
clearance measurement. Therefore, this research aims to innovate from the 
previous manual measurements to using a mobile robotic-based device. 

The design of the ground clearance measurement assistive device consists 
of several components: the VL53L0X sensor for distance reading, ESP32 as the 
device's brain, ESP32 Cam for camera input, L298N Driver for DC motor direction 
control, DC motors for wheel rotation, and batteries as the power source. The 
device's design allows control via a smartphone for both movement and camera 
display, as well as sensor measurement results. 

Measurement using the robotic-based ground clearance measurement 
assistive device can be performed faster compared to manual methods. This device 
design helps reduce the risk of work-related accidents that may occur. The 
performance of the device design operates according to the pre-designed 
programming. 
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