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INTISARI

Pemeriksaan spelling roda kemudi ini belum dilaksanakan secara maksimal
pada pengujian kendaraan bermotor karena membutuhkan waktu yang cukup
lama dalam rangkaian kegiatan pra uji. Pemeriksaan spelling roda kemudi ini
bahkan sering dilewati oleh penguji, padahal spelling roda kemudi memiliki peran
yang sangat penting pada kendaraan bermotor untuk mengendalikan arah belok
kendaraan serta kestabilan kendaraan. Dari kasus tersebut dengan memanfaatkan
teknologi, penulis melakukan rancang bangun alat pengukur spelling roda kemudi
berbasis mikrokontroler guna meningkatkan efisiensi waktu dalam pengujian
spelling roda kemudi.

Penelitian dilakukan melalui tahapan perancangan alat dan uji coba alat.
Perancangan alat ini dilakukan dengan menggunakan sensor MPU-6050 sebagai
pengukur sudut kemiringan dan sensor potentiometer rotary sebagai pengukur
diameter roda kemudi yang dibantu dengan Wemos D1 Mini sebagai
mikrokontroler. Dan untuk uji coba alat dilaksanakan secara langsung di gedung
pengujian kendaraan bermotor Dinas Perhubungan Kota Tegal.

Hasil penelitian ini, alat pengukur spelling roda kemudi dapat diterapkan
dan bisa berfungsi sebagai alat bantu pengujian kendaraan bermotor. Alat dapat
mengukur spelling roda kemudi sesuai dengan pemrograman yang telah dirancang
kemudian ditampilkan hasilnya pada layar LCD. keakurasian rata-rata pengukuran
diameter roda kemudi mendapatkan penyimpangan 0,49%, keakurasian rata-rata
hasil pengukuran spelling roda kemudi mendapatkan penyimpangan 3,52%, dan

rata-rata menghasilkan efisiensi waktu rata-rata -23,33%.

Kata Kunci : spelling roda kemudi, mikrokontroler, wemos d1 mini, sensor MPU-

6050, sensor potentiometer rotary, pengujian kendaraan bermotor
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ABSTRACT

This steering wheel spelling check has not been carried out optimally
because it takes a long time in a series of pre-test activities. This steering wheel
spelling check is even often skipped by examiners, even though the steering wheel
spelling has a very important role in motorized vehicles to control the vehicle'’s
turning direction and vehicle stability. From this case, by utilizing technology, the
author design of steering wheel spelling gauge based on microcontroller to improve
time efficiency in testing the steering wheel spelling.

The research was conducted through the stages of tool design and tool
testing. The design of this tool was carried out using the MPU-6050 sensor as a tilt
angle gauge and a rotary potentiometer sensor as a steering wheel diameter gauge
assisted by Wemos D1 Mini as a microcontroller. And for testing the tool, it was
carried out directly in the motor vehicle testing building of the Tegal City
Transportation Service.

The results of this study, the steering wheel spelling gauge can be applied
and can function as a motor vehicle testing tool. The tool can measure the steering
wheel spelling according to the programming that has been designed and then
display the results on the LCD screen. the average accuracy of the steering wheel
diameter measurement gets a deviation of 0.49%, the average accuracy of the
steering wheel spelling measurement results gets a deviation of 3.52%, and the

average results in an average time efficiency of -23.33%.

Keywords : spelling steering wheel, microcontroller, wemos d1 mini, MPU-6050

sensor, rotary potentiometer sensor, motor vehicle testing
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