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INTISARI 

Pemeriksaan bagian bawah kendaraan dilakukan di Unit Pelaksana 

Penimbangan Kendaraan Bermotor dalam rangka memenuhi ketentuan 

persyaratan teknis dan laik jalan kendaraan bermotor. Tetapi terdapat beberapa 

masalah dengan pemeriksaan bagian bawah kendaraan di Unit Pelaksana 

Penimbangan Kendaraan Bermotor. Salah satunya adalah bagian bawah 

kendaraan sulit dijangkau karena tidak ada kolong uji serta kondisi kendaraan 

yang rendah, solusi untuk mengatasi permasalahan tersebut peneliti 

mengembangkan pembuatan mobil robotik pemeriksa bagian bawah kendaraan 

guna mendukung keamanan penguji dan penurunan angka kecelakaan lalu 

lintas.  

Penelitian ini dirancang dengan menggunakan metode penelitian Research 

and Development (RnD) metode ini digunakan untuk menghasilkan suatu produk 

berupa alat yang telah dikembangkan atau disempurnakan. Tujuan dari 

penelitian ini yaitu untuk mengetahui proses perancangan, pembuatan dan 

kinerja alat bantu pemeriksa bagian bawah kendaraan bermotor berbasis mobil 

robotik. Rancang bangun alat bantu pemeriksaan bagian bawah kendaraan terdiri 

dari komponen mikrokontroler Wemos S2 Mini yang memiliki fitur pengendalian 

sistem robotik melalui layar smartphone, Driver L298N sebagai pengatur 

kecepatan Motor DC yang menggerakan roda mecanum, Roda Mecanum 

memudahkan pergerakan robot untuk manuver yang luas, dan Tapo C100 IP 

Camera yang terhubung dengan internet sehingga dapat diakses dari jarak jauh. 

Guna meningkatkan efisiensi dan keselamatan penguji kendaraan 

bermotor, beberapa komponen seperti roda mekanis, kamera, dan gimbal dapat 

dimasukkan ke dalam mobil robotik untuk membuat sistem pemeriksaan bagian 

bawah kendaraan yang optimal. Hasil pengujian alat menunjukkan bahwa alat 

bantu pemeriksaan bagian bawah kendaraan beroperasi dengan baik. Mobil 

robotik dapat beroperasi memeriksa bagian bawah kendaraan selama 15–20 

menit dengan jangkauan sejauh 20 meter. Pemeriksaan bagian bawah 

kendaraan dengan alat bantu mobil robotik dapat meningkatkan pemeriksaan 

secara visual, menurunkan resiko bahaya kecelakaan bagi penguji, lebih cepat 

dan transparan.  
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Pada saat penilaian validasi alat bantu pemeriksaan bagian bawah 

kendaraan, terdapat perbedaan hasil penilaian oleh Penguji Kendaraan Bermotor 

dan Ahli IT. Proses validasi alat dilakukan oleh 5 validator yaitu penguji 

kendaraan bermotor dan ahli IT pada UPTD PKB Kota Tangerang dengan mengisi 

form penilaian, dengan hasil 91,2% dengan kategori “sangat layak”.  

Kata Kunci: Pemeriksaan Bagian Bawah Kendaraan, Mobil Robotik, Roda 

Mecanum, Research and Development (RnD), Wemos S2 Mini, Pemeriksaan 

Visual 
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ABSTRACT 

Inspection of the bottom of the vehicle was carried out at the Motor Vehicle 

Weighing Implementation Unit in order to fulfill the provisions of technical 

requirements and roadworthiness of motorized vehicles. But there were several 

problems with checking the bottom of the vehicle at the Motor Vehicle Weighing 

Implementation Unit. One of them was that the bottom of the vehicle was 

difficult to reach because there was no test bed and the condition of the vehicle 

was low, the solution to overcome these problems was that the researcher 

developed a robotic car that inspected the bottom of the vehicle to support the 

safety of testers and reduce the number of traffic accidents. 

This research was designed using the Research and Development (RnD) 

research method. This method was used to produce a product in the form of a 

tool that had been developed or refined. The purpose of this study was to 

determine the process of designing, manufacturing, and performing robotic car-

based motor vehicle bottom inspection aids. The design of the vehicle bottom 

inspection tool consisted of a Wemos S2 Mini microcontroller component, which 

had the feature of controlling the robotic system via a smartphone screen; a 

Driver L298N as a DC Motor speed regulator that drove the mecanum wheel; 

Mecanum wheels that facilitated the movement of robots for extensive 

maneuvers; and a Tapo C100 IP Camera which was connected to the internet so 

that it could be accessed remotely. 

To improve the efficiency and safety of motor vehicle testers, several 

components such as mechanical wheels, cameras, and gimbals were 

incorporated into a robotic car to create an optimized vehicle undercarriage 

inspection system. The test results of the tool showed that the vehicle 

undercarriage inspection tool operated well. The robotic car operated to inspect 

the underside of the vehicle for 15-20 minutes with a range of 20 meters. Vehicle 

undercarriage inspection with the robotic car improved visual inspection, reduced 

the risk of accidents for examiners, and was faster and more transparent. 

At the time assessment validation of the undercarriage inspection tool, 

there were differences in assessment results by Motor Vehicle Examiners and IT 

Experts. The tool validation process was carried out by 5 validators, namely 
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motor vehicle examiners and IT experts at UPTD PKB Tangerang City, who filled 

out an assessment form, with a result of 91.2% in the “very feasible” category. 

Keywords: Vehicle undercarriage inspection, robotic car, mecanum wheel, 

Research and Development (RnD), Wemos S2 Mini, Visual Inspection 

 


