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INTISARI 

 

Pengujian sudut pergi pada kendaraan merupakan bagian dari pemenuhan 

persyaratan teknis  dalam uji berkala kendaraan bernotor. Namun, pengukuran ini 

di Unit Pelaksana Uji Berkala Kendaraan Bermotor (UPUBKB) masih dilakukan 

secara manual dan tidak efisien sehinnga membutuhkan waktu yang banyak dalam 

pengukurannya. Pengukuran sudut pergi memiliki ambang batas, Apabila sudut 

pergi kendaraan lebih rendah dari batas yang ditentukan, maka dapat 

menyebabkan kendaraan tersangkut ketika melewati tanjakan dan turunan,serta 

dapat menyebabkan komponen bagian belakang pada kendaraan mengalami 

kerusakan ketika melewati jalan berlobang, Dari permasalahan tersebut, dengan 

memanfaatkan teknologi, peneliti melakukan rancang bangun alat ukur sudut pergi 

kendaraan menggunakan sensor MPU-9250 guna menunjang pelaksanaan 

pengujian persyaratan teknis.  

Penelitian ini menggunakan metode Research and Development (R&D) 

melalui tahapan perancangan dan uji coba alat. Alat ini dirancang menggunakan 

sensor MPU-9250 sebagai pengukur sudut kemiringan dan Mikrokontroler yang 

digunakan adalah ESP32. Hasil pengukuran ditampilkan melalui LCD dan dicetak 

menggunakan printer thermal. Pengujian dilakukan pada kendaraan yang 

menjalani uji berkala di UPUBKB (Unit Pengelola Uji Berkala Kendaraan Bermotor) 

Ujung Menteng, Jakarta Timur. 

Hasil penelitian menunjukkan bahwa alat ukur sudut pergi kendaraan dapat 

berfungsi dengan baik dan mampu melakukan pengukuran sesuai rancangan.Dari 

hasil uii coba keakuratan alat dengan membandingkan hasil alat dan manual yang 

dilakukan dengan sampel 30 kendaraan yang sedang melaksanakan uji berkala di 

UPUBKB Ujung Menteng Dari alat ini menghasilkan tingkat keakuratan rata-rata 

sebesar 96,4% serta efisiensi waktu pengukuran yang lebih cepat dibandingkan 

metode manual dengan rata-rata 47 detik dan dilakukan dengan sampel 15 

kendaraan di Laboratorium Kampus 2 PKTJ. Dari alat ini menghasilkan tingkat 

keakuratan rata-rata sebesar 98,3 % serta efisiensi waktu pengukuran yang lebih 

cepat dibandingkan metode manual dengan rata-rata 83 detik. 

 

Kata Kunci : Pemeriksaan Teknis Kendaraan Bermotor, Sudut pergi kendaraan, 

ESP 32, Sensor MPU-9250 
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ABSTRACT 
 

The departure angle test on vehicles is part of the technical requirements 

in periodic motor vehicle inspections. However, at the Unit Pelaksana Uji Berkala 

Kendaraan Bermotor (UPUBKB), this measurement is still performed manually, 

making it time-consuming and inefficient. Departure angle has a specified limit; if 

a vehicle’s departure angle is below this threshold, it can become stuck when 

ascending or descending steep roads, and the rear section may be damaged when 

crossing potholes. To address this issue, the author designed and developed a 

departure angle measuring device using the MPU-9250 sensor to support the 

implementation of technical inspection requirements. 

This research applies the Research and Development (R&D) method 

through stages of design and testing. The tool is designed using the MPU-9250 

sensor to measure angular tilt, with an ESP32 microcontroller as the processing 

unit. The measurement results are displayed on an LCD and printed via a thermal 

printer. Testing was conducted on vehicles undergoing regular inspection at 

UPUBKB Ujung Menteng, East Jakarta. 

The research results show that the vehicle departure angle measuring 

device functions properly and is capable of performing measurements according 

to the design. From the accuracy test by comparing the results of the device and 

the manual method, conducted with a sample of 30 vehicles undergoing periodic 

inspections at UPUBKB Ujung Menteng, the device achieved an average accuracy 

rate of 96.4% and provided faster measurement efficiency compared to the 

manual method, with an average time of 47 seconds. Furthermore, tests conducted 

with a sample of 15 vehicles at the Laboratory of Campus 2 PKTJ demonstrated 

that the device achieved an average accuracy rate of 98.3% and offered faster 

measurement efficiency compared to the manual method, which required an 

average of 83 seconds. 

 

Keywords : Motor Vehicle Technical Inspection, Vehicle Departure Angle, ESP32, 

MPU-9250 Sensor 


