
 

 

 

 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR : PR – DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN KENDARAAN 

BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

DENGAN RAHMAT TUHAN YANG MAHA ESA 

 

DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT, 

 

Menimbang : bahwa untuk melaksanakan ketentuan Pasal 26 dan Pasal 

36 Peraturan Menteri Perhubungan Nomor 18 Tahun 2021 

Tentang Pengawasan Muatan Angkutan Barang Dan 

Penyelenggaraan Penimbangan Kendaraan Bermotor Di 

Jalan, perlu menetapkan Peraturan Direktur Jenderal 

Tentang Pedoman Teknis Pengoperasian Alat Penimbangan 

Kendaraan Bermotor Metode Dinamis di Jalan. 

 

Mengingat : 1. Undang-Undang Republik Indonesia Nomor 38 Tahun 

2004 tentang Jalan (Lembaran Negara Republik 

Indonesia Tahun 2004 Nomor 132, Tambahan Lembaran 

Negara Republik Indonesia Nomor 4444; 

2. Undang-Undang Republik Indonesia Nomor 22 Tahun 

2009 tentang Lalu Lintas dan Angkutan Jalan 

(Lembaran Negara Republik Indonesia Tahun 2009 

Nomor 96, Tambahan Lembaran Negara Republik 

Indonesia Nomor 5025); 

3. Undang-Undang Nomor 11 Tahun 2020 tentang Cipta 

Kerja (Lembaran Negara Republik Indonesia Tahun 2020 



Nomor 245, Tambahan Lembaran Negara Republik 

Indonesia Nomor 6573); 

4. Peraturan Pemerintah Nomor 34 Tahun 2006 tentang 

Jalan (Lembaran Negara Republik Indonesia Tahun 2006 

Nomor 86, Tambahan Lembaran Negara Republik 

Indonesia Nomor 4655); 

5. Peraturan Pemerintah Nomor 32 Tahun 2011 tentang 

Manajemen dan Rekayasa,  Analisis Dampak, serta 

Manajemen Kebutuhan Lalu Lintas Jalan (Lembaran 

Negara Republik Indonesia Tahun 2011 Nomor 61, 

Tambahan Lembaran Negara Republik Indonesia Nomor 

5221); 

6. Peraturan Pemerintah Nomor 55 Tahun 2012 tentang 

Kendaraan (Lembaran Negara Republik Indonesia Tahun 

2012 Nomor 120, Tambahan Lembaran Negara Republik 

Indonesia Nomor 5317); 

7. Peraturan Pemerintah Nomor 80 Tahun 2012 tentang 

Tata Cara Pemeriksaan Kendaraan Bermotor di Jalan 

dan Penindakan Pelanggaran Lalu Lintas dan Angkutan 

Jalan (Lembaran Negara Republik Indonesia Tahun 2012 

Nomor 187, Tambahan Lembaran Negara Republik 

Indonesia Nomor 5346); 

8. Peraturan Pemerintah Nomor 79 Tahun 2013 tentang 

Jaringan Lalu Lintas dan Angkutan Jalan (Lembaran 

Negara Republik Indonesia Tahun 2013 Nomor 193, 

Tambahan Lembaran Republik Indonesia Negara Nomor 

5468); 

9. Peraturan Pemerintah Nomor 74 Tahun 2014 tentang 

Angkutan Jalan (Lembaran Negara Republik Indonesia 

Tahun 2014 Nomor 260, Tambahan Lembaran Negara 

Republik Indonesia Nomor 5594); 

10. Peraturan Pemerintah Nomor 30 Tahun 2021 tentang 

Penyelenggaraan Bidang Lalu Lintas dan Angkutan 

Jalan (Lembaran Negara Republik Indonesia Tahun 2021 



Nomor 40, Tambahan Lembaran Negara Republik 

Indonesia Nomor 6642); 

11. Peraturan Presiden Nomor 40 Tahun 2015 tentang 

Kementerian Perhubungan (Lembaran Negara Republik 

Indonesia Tahun 2015 Nomor 75); 

12. Peraturan Menteri Perhubungan Nomor 122 Tahun 2018 

tentang Organisasi dan Tata Kerja Kementerian 

Perhubungan (Berita Negara Republik Indonesia Tahun 

2018 Nomor 1756); 

13. Peraturan Menteri Perhubungan Nomor PM 154 Tahun 

2016 tentang Organisasi dan Tata Kerja Balai Pengelola 

Transportasi Darat; 

14. Peraturan Menteri Perhubungan Nomor PM 18 Tahun 

2021 Tentang Pengawasan Muatan Angkutan Barang 

Dan Penyelenggaraan Penimbangan Kendaraan 

Bermotor Di Jalan; 

15. Peraturan Direktur Jenderal Perhubungan Darat No. 

SK.736/AJ.108/DRJD/2017 tentang Pedoman Teknis 

Penyelenggaraan Penimbangan Kendaraan Bermotor 

sebagaimana telah diubah dengan Peraturan Direktur 

Jenderal Perhubungan Darat Nomor: 

KP4403/AJ.108/DRJD/2020. 

 

 

MEMUTUSKAN: 

Menetapkan : PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN 

DARAT TENTANG PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN 

ALAT PENIMBANGAN KENDARAAN BERMOTOR METODE 

DINAMIS DI JALAN 

  

 

 

 

 



BAB I 

KETENTUAN UMUM 

Pasal 1 

Dalam Peraturan Direktur Jenderal Perhubungan Darat ini 

yang dimaksud dengan: 

1. Alat Penimbangan adalah seperangkat alat yang 

diperuntukkan atau dipakai bagi pengukuran massa 

atau penimbangan kendaraan bermotor beserta 

muatannya yang dapat dipasang secara tetap atau yang 

dapat dipindahkan. 

2. Alat Penimbangan Metode Dinamis adalah Alat 

Penimbangan kendaraan bermotor dalam posisi 

bergerak (weigh in motion). 

3. Angkutan Barang adalah perpindahan barang dari satu 

tempat ke tempat lain dengan menggunakan kendaraan 

di ruang lalu lintas jalan. 

4. Jumlah Berat yang Diizinkan yang selanjutnya disebut 

JBI adalah berat maksimum kendaraan bermotor 

berikut muatannya yang diizinkan berdasarkan kelas 

jalan yang dilalui. 

5. Jumlah Berat Kombinasi yang Diizinkan yang 

selanjutnya disebut JBKI adalah berat maksimum 

rangkaian kendaraan bermotor berikut muatannya yang 

diizinkan berdasarkan kelas jalan yang dilalui. 

6. Muatan Sumbu Terberat yang selanjutnya disebut MST 

adalah beban sumbu paling tinggi yang diizinkan. 

7. International Organization Of Legal Metrology yang 

selanjutnya disebut OIML adalah organisasi antar 

pemerintah yang mempromosikan harmonisasi global 

mengenai prosedur metrology legal dan memfasilitasi 

sertifikasi / rekomendasi pengukuran dan peneraan. 

8. Tera adalah hal menandai dengan tanda tera sah atau 

tera batal yang berlaku atau memberikan keterangan 

tertulis yang bertanda tera sah atau tanda tera batal 



yang berlaku, dilakukan oleh penera berdasarkan 

pengujian yang dijalankan atas alat ukur, alat takar, 

alat timbang, dan alat perlengkapan yang belum 

dipakai. 

9. Tera Ulang adalah hal menandai berkala dengan tanda 

Tera sah atau Tera batal yang berlaku atau memberikan 

keterangan tertulis yang bertanda Tera sah atau Tera 

batal yang berlaku, dilakukan oleh penera berdasarkan 

pengujian yang dijalankan atas alat ukur, alat takar, 

alat timbang, dan alat perlengkapan yang telah ditera. 

10. Direktur Jenderal adalah pimpinan tinggi madya yang 

bertanggung jawab di bidang sarana dan prasarana lalu 

lintas dan angkutan jalan. 

 

BAB II 

ALAT PENIMBANGAN METODE DINAMIS  

Pasal 2 

(1) Alat penimbangan metode dinamis berdasarkan 

kecepatan kendaraan yang dapat diukur terdiri atas : 

a. Alat penimbangan metode dinamis untuk kecepatan 

rendah (Low Speed - WIM)  

b. Alat penimbangan metode dinamis untuk kecepatan 

tinggi (High Speed - WIM)  

(2) Alat penimbangan metode dinamis untuk kecepatan 

rendah (Low Speed – WIM), sebagaimana dimaksud pada 

ayat (1) huruf a, memiliki kriteria meliputi:  

a. Berbentuk plat, strip atau batang; 

b. Dapat dipasang secara tetap pada permukaan jalan; 

c. Dipergunakan untuk  pengukuran berat kendaraan 

dengan kecepatan kendaraan kurang dari 10 

km/jam; 

d. Menggunakan sensor kapasitif, hidrolik, piezo-

electric, piezo-quartz, pneumatic, strain gauge dan 

vibrating wire. 



(3) Alat penimbangan metode dinamis untuk kecepatan 

tinggi (High Speed – WIM), sebagaimana dimaksud pada 

ayat (1) huruf b, memiliki kriteria meliputi : 

a. Berbentuk plat, strip, batang atau yang ditentukan 

oleh pihak pabrikan; 

b. Dapat dipasang secara tetap pada permukaan jalan, 

dibawah slab atau  beam jembatan; 

c. Dipergunakan untuk  pengukuran berat kendaraan 

dengan kecepatan kendaraan kurang dari 120 

km/jam; 

d. Menggunakan sensor kapasitif, hidrolik, piezo-

electric, piezo-quartz, pneumatic, strain gauge, 

vibrating wire, fiber optic dan strain transducer. 

(4) Alat penimbangan metode dinamis berdasarkan cara 

pemasangan terdiri atas : 

a. Alat penimbangan metode dinamis yang dipasang 

secara tetap pada permukaan jalan (In-Road WIM)  

b. Alat penimbangan metode dinamis yang dipasang 

dibawah slab atau  beam jembatan (Bridge WIM); 

(5) Prinsip kerja alat penimbangan metode dinamis secara 

rinci tercantum dalam lampiran I yang merupakan 

bagian tidak terpisahkan dari Peraturan Direktur 

Jenderal ini . 

Pasal 3 

 

(1) Untuk menunjang kinerja dari alat penimbangan metode 

dinamis sebagaimana dimaksud pada Pasal 2 dapat 

dilengkapi dengan peralatan meliputi :  

a. loop detector;  

b. kamera pengenal plat nomor;  

c. kamera pengawas (CCTV); 

d. sensor dimensi;  

e. rambu lalu lintas; dan  

f. alat penunjang lainnya. 



(2) Prinsip kerja dan spesifikasi teknis alat penunjang 

sebagaimana dimaksud pada ayat (1) secara rinci 

tercantum dalam lampiran II yang merupakan bagian 

tidak terpisahkan dari Peraturan Direktur Jenderal ini. 

 

Pasal 4 

(1) Alat penimbangan metode dinamis sebagaimana 

dimaksud pada pasal 2 dapat digunakan untuk : 

a. pengumpulan data; 

b. penyaringan (Pre-selection); dan 

c. penegakan hukum. 

(2)  Alat penimbangan metode dinamis yang digunakan 

untuk pengumpulan data sebagaimana dimaksud pada 

ayat (1) huruf a diperuntukan untuk analisa arus 

kendaraan dan logistik angkutan barang yang melalui 

jaringan jalan. 

(3) Alat penimbangan metode dinamis yang digunakan 

untuk penyaringan (pre-selection) sebagaimana 

dimaksud pada ayat (1) huruf b diperuntukan untuk 

memilah kendaraan angkutan barang yang melanggar 

dan tidak melanggar jumlah berat yang diizinkan (JBI) 

atau jumlah berat kombinasi yang diizinkan (JBKI). 

 

 

(4) Alat penimbangan metode dinamis yang digunakan 

untuk penegakan hukum sebagaimana dimaksud pada 

ayat (1) huruf c diperuntukan untuk menentukan 

pelanggaran dan sanksi pada kendaraan yang melebihi 

jumlah berat yang diizinkan (JBI) atau jumlah berat 

kombinasi yang diizinkan (JBKI). 

(5) Alat penimbangan metode dinamis yang digunakan 

untuk penyaringan (pre selection) dan penegakan 

hukum sebagaimana dimaksud pada ayat (1) huruf b 



dan c, dilengkapi dengan alat penunjang paling sedikit 

meliputi: 

a. Loop detector; 

b. Kamera pengenal plat nomor kendaraan; 

c. Kamera pengawasan (CCTV); 

d. Sensor dimensi. 

 

Pasal 5 

Spesifikasi teknis alat penimbangan metode dinamis 

mengikuti standarisasi akurasi dan pengukuran standar 

internasional OIML R.134. 

 

Pasal 6  

(1) Spesifikasi teknis alat penimbangan metode dinamis 

sebagaimana  dimaksud pada pasal 4 ayat (1) huruf a, 

meliputi : 

a. kelas akurasi berat kotor kendaraan paling sedikit 

Kelas 10 pada OIML R.134 dengan rata-rata 

kesalahan dalam pengujian (in-testing) kurang dari 

5% dan dalam pelayanan (in-service) kurang dari 

10%; 

b. kelas akurasi berat persumbu paling sedikit kelas F 

pada OIML R.134 dengan rata-rata kesalahan dalam 

pengujian kurang dari 4% dan dalam pelayanan 

kurang dari 8%; 

c. interval pengukuran menyesuaikan kebutuhan; dan 

d. paling sedikit memuat data berat kotor kendaraan, 

berat per sumbu kendaraan, kecepatan kendaraan 

saat melintasi sensor, jarak antar sumbu, tanggal 

dan waktu melintas dan jumlah kendaraan dalam 

waktu tertentu. 

  



(2) Spesifikasi teknis alat penimbangan metode dinamis 

sebagaimana  dimaksud pada pasal 4 ayat (1) huruf b,  

meliputi : 

a. kelas akurasi berat kotor kendaraan paling sedikit 

kelas 10 pada OIML R.134 dengan rata-rata 

kesalahan dalam pengujian (in-testing) kurang dari 

5% dan dalam pelayanan (in-service) kurang dari 

10%; 

b. kelas akurasi berat persumbu paling sedikit kelas F 

pada OIML R.134 dengan rata-rata kesalahan dalam 

pengujian kurang dari 4% dan dalam pelayanan 

kurang dari 8%; 

c. interval pengukuran 50 (lima puluh) kilogram; dan 

d. paling sedikit memuat data berat kotor kendaraan, 

berat per sumbu kendaraan, kecepatan kendaraan 

saat melintasi sensor, jarak antar sumbu, klasifikasi 

kendaraan, JBI, MST, tanggal dan waktu melintas, 

urutan kendaraan, jumlah kelebihan muatan dalam 

satuan kilogram, prosentase kelebihan muatan, 

dimensi (panjang, lebar, tinggi) kendaraan, jenis 

pelanggaran, plat nomor kendaraan beserta foto plat, 

foto tampak depan kendaraan.  

 

 

(3) Spesifikasi teknis alat penimbangan metode dinamis 

sebagaimana  dimaksud pada pasal 4 ayat (1) huruf c,  

meliputi : 

a. kelas akurasi berat kotor kendaraan paling sedikit 

kelas 5 pada OIML R.134 dengan rata-rata kesalahan 

dalam pengujian (in-testing) kurang dari 2.5% dan 

dalam pelayanan (in-service) kurang dari 5%; 

b. kelas akurasi berat persumbu paling sedikit kelas D 

pada OIML R.134 dengan rata-rata kesalahan dalam 



pengujian kurang dari 2% dan dalam pelayanan 

kurang dari 4%; 

c. interval pengukuran 1 (satu) kilogram; dan 

d. paling sedikit memuat data berat kotor kendaraan, 

berat per sumbu kendaraan, kecepatan kendaraan 

saat melintasi sensor, jarak antar sumbu, klasifikasi 

kendaraan, JBI, MST, tanggal dan waktu melintas, 

urutan kendaraan, jumlah kelebihan muatan dalam 

satuan kilogram, prosentase kelebihan muatan, 

dimensi (panjang, lebar, tinggi) kendaraan, jenis 

pelanggaran, plat nomor kendaraan beserta foto plat, 

foto tampak depan kendaraan.  

(4) Spesifikasi teknis alat penimbangan metode dinamis 

sebagaimana dimaksud pada ayat (1), (2) dan (3) secara 

rinci tercantum dalam lampiran III yang merupakan 

bagian tidak terpisahkan dari Peraturan Direktur 

Jenderal ini. 

 

Pasal 7 

Alat penimbangan metode dinamis sebagaimana  dimaksud 

pada Pasal 4 ayat (1) huruf b dan c wajib dilakukan tera dan 

tera ulang sesuai dengan ketentuan peraturan perundang-

undangan. 

 

 

Pasal 8 

(1) Alat penimbangan metode dinamis sebagaimana  

dimaksud pada pasal 4 ayat (1) dipasang pada lokasi 

yang telah memenuhi persyaratan di ruas jalan nasional 

dan jalan strategis nasional.  

(2) Ruas jalan nasional sebagaimana dimaksud pada ayat 

(1) termasuk jalan tol. 



(3) Selain dilakukan pada ruas jalan nasional dan jalan 

strategis nasional sebagaimana dimaksud pada ayat (1), 

alat penimbangan metode dinamis dapat dipasang pada: 

a. kawasan industri atau kawasan pertambangan; 

b. kawasan sentra produksi, antara lain pertanian dan 

perkebunan; 

c. pelabuhan; 

d. terminal barang; dan 

e. lokasi strategis lainnya. 

(4) Alat penimbangan metode dinamis sebagaimana 

dimaksud pada ayat (1) dipasang dengan 

mempertimbangkan sekurangnya : 

a. karakteristik jalan; dan 

b. tata letak. 

(5) Karakteristik jalan dan tata letak pemasangan alat 

penimbangan metode dinamis sebagaimana dimaksud 

pada ayat (4) secara rinci tercantum dalam lampiran IV 

yang merupakan bagian tidak terpisahkan dari 

Peraturan Direktur Jenderal ini. 

 

Pasal 9 

(1) Alat penimbangan metode dinamis sebagaimana 

dimaksud pada pasal 4 ayat (1) dioperasikan dengan 

memperhatikan: 

a. alat penimbangan menunjukkan angka 0 (nol) 

kilogram sebelum dilakukan penimbangan 

kendaraan bermotor; 

b. kecepatan kendaraan bermotor konstan paling 

rendah 5 km/jam (lima kilometer per jam) dan tidak 

melebihi kecepatan maksimum operasi alat 

penimbangan;  

c. jarak antar kendaraan bermotor paling sedikit 15 

(lima belas) meter; 



d. tidak ada benda atau mekanisme yang 

mempengaruhi hasil pengukuran;  

e. roda dan sumbu kendaraan melindas alat 

penimbangan;  

f. pengukuran  dilakukan dalam satu arah;dan 

g. hasil pengukuran direkam dalam sistem informasi. 

(2) Pengoperasian alat penimbangan metode dinamis 

dilakukan sesuai dengan standar operasional prosedur 

alat penimbangan. 

(3) Standar operasional prosedur alat penimbangan 

sebagaimana dimaksud pada ayat (2) secara rinci 

tercantum dalam lampiran V yang merupakan bagian 

tidak terpisahkan dari Peraturan Direktur Jenderal ini. 

 

Pasal 10 

(1) Data hasil perekaman alat penimbangan  metode 

dinamis dan alat penunjang tersimpan dalam sistem 

informasi. 

(2) Sistem informasi sebagaimana dimaksud pada ayat (1) 

dapat diintegrasikan dengan sistem penimbangan 

kendaraan bermotor, sistem bukti lulus uji elektronik, 

sistem penegakan hukum, dan sistem terkait lainnya.   

(3) Data hasil perekaman sebagaimana dimaksud ayat (1) 

disimpan secara lokal paling sedikit 90 (sembilan puluh) 

hari. 

(4) Data hasil perekaman sebagaimana dimaksud ayat (1) 

disimpan secara  terpusat paling sedikit 5 (lima) tahun 

(5) Topologi sistem informasi sebagaimana dimaksud pada 

ayat (1) dan (2) secara rinci tercantum dalam lampiran 

VI yang merupakan bagian tidak terpisahkan dari 

Peraturan Direktur Jenderal ini. 

 

 

 



Pasal 11 

(1) Alat penimbangan metode dinamis harus dilakukan 

pemeliharaan meliputi :  

a. menjaga keutuhan dan kebersihan alat; 

b. merawat perangkat alat penimbangan dan 

penunjang;  

c. merawat sistem informasi; dan 

d. menjaga tingkat akurasi.  

(2) Pemeliharaan alat penimbangan metode dinamis  

sebagaimana pada ayat (1), dilaksanakan secara : 

a. berkala; dan 

b. insidentil. 

(3) Pemeliharaan secara berkala sebagaimana dimaksud 

pada ayat (2) huruf a, dilakukan paling sedikit setiap 1 

(satu) tahun sekali, atau berdasarkan frekuensi 

penggunaan. 

(4) Pemeliharaan sebagaimana dimaksud ayat (3) meliputi : 

a. pengecekan komponen sesuai dengan siklus masa 

operasinya; 

b. perbaikan komponen alat penimbangan dan 

penunjang; dan 

c. pembersihan komponen alat penimbangan dan 

penunjang. 

(5) Pemeliharaan secara insidentil sebagaimana dimaksud 

ayat (1) huruf b, dilakukan dalam hal ditemukan 

kerusakan pada saat operasional penimbangan. 

(6) Pemeliharaan penimbangan metode dinamis 

sebagaimana dimaksud pada ayat (1) secara rinci 

tercantum dalam lampiran VII yang merupakan bagian 

tidak terpisahkan dari Peraturan Direktur Jenderal ini. 

 

 

 

 



BAB IV 

KETENTUAN PENUTUP 

Pasal 12 

Peraturan Direktur Jenderal ini mulai berlaku pada tanggal 

ditetapkan.  

 

 

Ditetapkan di Jakarta 

pada tanggal 2 Juli 2021 

 

DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT, 

                                    ttd. 

Drs. BUDI SETIYADI, SH., M.Si. 

Salinan sesuai dengan aslinya 
Kepala Bagian Hukum  

dan Hubungan Masyarakat 
Pelaksana tugas, 

 
 

 
ENDY IRAWAN, S.H., M.H. 

Pembina (IV/a) 
NIP. 19820414 200502 1 001 

 
 



LAMPIRAN I 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR PR-DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN 

KENDARAAN BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

PRINSIP KERJA ALAT PENIMBANGAN METODE DINAMIS  

 

Alat penimbangan metode dinamis (weigh in motion) dapat dikelompokan 

berdasarkan kecepatan kendaraan yang diukur dan pemasangan alatnya 

sebagaimana diilustrasikan dalam gambar di bawah ini. 

 

 

 

 

Gambar 1 Pembagian Alat Penimbangan Metode Dinamis. Sumber: ISWIM 

 

A. Alat Penimbangan Metode Dinamis yang dipasang secara tetap pada 

permukaan jalan (In-Road WIM) dengan sensor strip atau bar; 

Sensor strip atau bar adalah teknologi yang telah terbukti dan 

memberikan akurasi yang tinggi pada permukaan jalan yang rata. 

Namun, akurasinya menurun karena apabila dipasang pada permukaan 



jalan yang bergelombang dan biasanya dibangun pada perkerasan yang 

lentur seperti aspal. Keuntungan dari sensor strip atau bar adalah 

penampangnya yang kecil, sehingga hanya membutuhkan instalasi yang 

mudah dan cepat. Sensor strip dapat dipasang dalam waktu kurang dari 

satu hari, menjadikannya pilihan yang lebih baik ketika proses instalasi 

tidak memerlukan penutupan jalan lama. 

 

1. Low Speed Weigh in Motion (LS-WIM) 

WIM kecepatan rendah (LS-WIM), dipasang di dalam area khusus 

yang dikendalikan, dan sebagian besar di luar jalur lalu lintas. WIM 

ini digunakan untuk pengukuran berat kendaraan yang bergerak 

dengan kecepatan rendah.  

Sistem LS-WIM cocok untuk dioperasikan di area terkontrol di luar 

arus lalu lintas utama untuk memberikan tingkat akurasi yang dapat 

diterima. Dikarenakan dalam tata laksana pengukuran 

menghilangkan pengaruh dinamika kendaraan, sistem LS-WIM dapat 

memberikan akurasi hingga 1% untuk bobot kendaraan kotor dalam 

95% pengukuran. Di beberapa negara Eropa seperti Jerman dan 

Prancis, sistem LS-WIM digunakan untuk penegakan hukum secara 

langsung. 

Untuk mendapatkan hasil pengukuran berat kendaraan yang optimal 

pada LS WIM, perlu diperhatikan hal – hal sebagai berikut :   

a. Alat Penimbangan dipasang pada platform datar dan permukaan 

yang rata (umumnya beton), dengan panjang minimal 30 m.  

b. Diperlukan pengendalian kecepatan untuk menghilangkan efek 

dinamis kendaraan. 

c. Kesalahan pengukuran (error rate) ± 2%, tergantung pada rentang 

kecepatan.  

d. Akurasi pengukuran tergantung pada kualitas pemasangan, 

geometri, dan kelancaran platform penimbangan, pendekatan dan 

pintu keluar.  



e. Kinerja pengukuran dipengaruhi metode yang digunakan untuk 

menangkap pengukuran, algoritma untuk menganalisis data berat 

mentah dan cara menangani gangguan yang disebabkan oleh 

pergerakan kendaraan. 

f. Pengukuran kecepatan rendah WIM (LS-WIM) dilakukan dengan 

kecepatan antara 5 - 10 km/jam, yang dapat dianggap sebagai 

rentang optimal, meskipun dalam spesifikasi teknis sistem WIM 

mengadopsi kecepatan maksimal 20 km/jam.  

g. Percepatan dan perlambatan tidak diperbolehkan selama proses 

pengukuran untuk mengurangi perilaku dinamis kendaraan yang 

bergerak.  

 

2. High Speed Wiegh in Motion (HS-WIM) 

WIM kecepatan Tinggi (HS-WIM), dipasang pada jalur lalu lintas 

terbuka dengan kecepatan normal (yaitu 30 km/jam atau lebih) dan 

dalam kondisi lalu lintas bebas hambatan. WIM ini digunakan untuk 

pengukuran berat kendaraan yang bergerak dengan kecepatan tinggi. 

Secara umum, sistem WIM kecepatan tinggi memiliki ketidakakuratan 

antara ±5 hingga ±10 % untuk pengukuran berat kotor kendaraan. 

Untuk mendapatkan hasil pengukuran berat kendaraan yang optimal 

pada HS WIM, perlu diperhatikan hal – hal sebagai berikut  

a. Karakteristik perkerasan jalan sebelum lokasi WIM yang meliputi 

kehalusan permukaan perkerasan, alur, gundukan, penurunan, 

lubang dan kemiringan jalan; 

b. Gangguan pada pergerakan kendaraan yang disebabkan oleh 

perilaku mengemudi, percepatan, perlambatan, kemudi dan 

kondisi lingkungan seperti angin, hujan, salju, es; 

c. Reaksi suspensi kendaraan terhadap pengaruh-pengaruh yang 

disebutkan pada huruf b yang tergantung pada massa kendaraan, 

jenis beban, distribusi beban sumbu dan sistem suspensi 

kendaraan. 

 



d. Kinerja pengukuran dipengaruhi oleh jenis, jumlah dan 

konfigurasi sensor dan kualitas algoritma pemrosesan data. 

 

B. Alat Penimbangan Metode Dinamis yang dipasang secara tetap pada 

permukaan jalan (In-Road WIM) dengan sensor plate atau scale; 

Sensor plat memberikan hasil yang lebih akurat daripada sensor strip 

atau bar. Namun, sensor plat mempunyai biaya instalasi yang lebih 

tinggi. Sensor plat juga tidak dapat dilakukan di bawah lalu lintas yang 

sibuk dan biasanya membutuhkan penutupan jalan berhari-hari. Pada 

type sensor jenis ini hanya menggunakan tipe sensor low-speed. 

 

C. Alat Penimbangan Metode Dinamis yang dipasang dibawah slab atau  

beam jembatan (Bridge WIM), 

Bridge WIM (B-WIM) adalah jenis khusus sistem penimbangan dinamis di 

mana sensor dipasang pada soffit (sisi bawah slab dan/atau beam) 

jembatan, viaduk, atau gorong-gorong. Sensor biasanya mengukur 

regangan akibat pembengkokan jembatan yang disebabkan oleh 

kendaraan yang lewat. Mengetahui karakteristik utama tentang perilaku 

jembatan di bawah pembebanan, yang disebut garis pengaruh, sistem 

menghitung GVW dan beban sumbu kendaraan yang lewat. Pada 

dasarnya, jembatan berfungsi sebagai timbangan dinamis yang besar. 

Akibatnya, ketidaktepatan pengukuran tergantung pada jenis dan 

kondisi jembatan, khususnya panjang dan kehalusan permukaannya. 

Instrumentasi jembatan yang sesuai dengan perkerasan yang diratakan 

kemungkinan akan memberikan hasil dengan ketidakakuratan GVW ±5 

hingga ±10 %. Selain informasi kendaraan yang sama seperti yang 

disediakan oleh sistem WIM perkerasan, sistem B-WIM juga 

mengumpulkan data berharga tentang perilaku jembatan yang dapat 

digunakan untuk penilaian keselamatan jembatan berinstrumen atau 

serupa. 

Ide utama dari Bridge-WIM (B-WIM) adalah untuk menempatkan sebagian 

besar perangkat pengukuran di bawah slab jembatan. B-WIM 

memungkinkan untuk menimbang kendaraan pada kecepatan jalan raya. 



Sebuah jembatan diinstrumentasi dengan strain transduser dan dalam 

beberapa kasus sensor tambahan lainnya yang mengukur respons 

jembatan pada saat kendaraan berat melewatinya. 

 

Prinsip kerja sistem WIM secara proses sebagai berikut: 

a. Kendaraan memasuki area penimbangan; 

b. Kendaraan akan melindas Loop detector; 

c. Loop detector memberikan data ke WIM Controller untuk mengaktifkan 

pembacaan; 

d. Kendaraaan melindas WIM strip; 

e. WIM strip mengirimkan data ke WIM Controller; 

f. Sistem Informasi akan menerjemahkan dan menampilkan data dari WIM 

Controller pada layar monitor dan/atau VMS; 

g. Setiap kendaraan yang lewat akan di data dan data tersebut disimpan 

didalam server lokal terlebih dahulu; 

h. Data pada server lokal akan diupload secara berkala dan secara automatis 

untuk disimpan pada server pusat. 

 

Secara rinci prinsip kerja sistem WIM sebagai berikut : 

1. Satu set sensor penimbangan, baik yang dipasang di perkerasan jalan (In-

road sensor), atau dipasang di jembatan (B-WIM). Sensor tambahan 

sebagian besar digunakan untuk mengukur kecepatan kendaraan, 

panjang, lokasi melintang roda, dll. Sensor jalan dapat berupa 

timbangan, plat, strip atau palang yang dipasang di dalam perkerasan, 

dan terkadang tikar yang dipasang di permukaan perkerasan. Transduser 

regangan atau pengukur regangan paling sering digunakan untuk 

instalasi Bridge WIM. Pengukur regangan, sel beban, transduser tekanan, 

dll. digunakan untuk penimbangan di pesawat. 

2. Unit pinggir jalan – atau unit kendaraan pusat – berisi semua elektronik 

termasuk alat akuisisi data, unit pemrosesan data dengan perangkat 

lunak untuk penghitungan berat, alat kalibrasi (sendiri), antarmuka 

pengguna, penyimpanan data, sumber daya, dan perangkat komunikasi.  

 



Untuk penimbangan on-board, modul kontrol ada di dalam kendaraan 

yang tepat. 

3. Sensor atau sistem pengukuran lain: tergantung pada teknologi dan 

aplikasi WIM, berbagai sensor tambahan dapat ditambahkan dan 

dihubungkan ke sistem WIM, seperti sensor suhu dan defleksi untuk 

mengkompensasi variasi dalam respons sensor, atau kamera untuk 

gambar gambaran umum dan lisensi pengenalan plat untuk penegakan. 

 

 

Gambar 2 Teknologi sensor WIM perkerasan: (a) batang piezo-listrik atau piezo-polimer, (b) piezo-

kuarsa, (c) pelat lentur, (d) sensor kapasitif 

Semua sensor strip lebih sempit dari jejak ban, dan akan mengukur 

sinyal respons selama roda bekerja di atasnya. Oleh karena itu, kecepatan 

kendaraan diperlukan untuk mengintegrasikan sinyal dengan waktu 

untuk mendapatkan gaya roda/poros. Dibandingkan dengan timbangan 

pada umumnya, sensor strip lebih sensitif terhadap dinamika kendaraan 

dan kekakuan perkerasan, dan, akibatnya, terhadap variasi suhu. 

Beberapa sistem sensor strip menggunakan prosedur kalibrasi sendiri 

untuk mengkompensasi efek dari faktor eksternal ini terutama variasi 

suhu. Harga sensor ini bervariasi tergantung pada teknologi, tetapi secara 



umum mereka lebih murah daripada timbangan. Teknologi sensor yang 

paling umum tersedia di pasaran adalah: 

a. Capacitive strips yang terdiri dari 2 atau lebih pelat konduktor yang 

dipisahkan oleh lapisan bahan dielektrik yang menghasilkan 

kapasitor listrik. Gaya yang diterapkan pada batang akan 

memampatkan bahan dielektrik, mengurangi jarak antara pelat dan 

meningkatkan kapasitansinya; 

b. Piezo-polymer strips terdiri dari kabel koaksial datar dengan lembaran 

luar kuningan tebal, dengan film piezoelektrik yang dililitkan spiral di 

sekitar kawat tembaga berlapis perak. Gaya yang diterapkan pada 

strip akan menghasilkan sinyal antara inti dan selubung sensor. 

Sensor ini relatif tipis dan fleksibel dan merupakan teknologi yang 

lebih murah, tetapi juga kurang akurat dan lebih sensitif terhadap 

variasi suhu; 

c. Piezo-ceramic bars terdiri dari kabel koaksial dengan selubung yang 

terbuat dari tabung tembaga, yang berisi bubuk keramik piezo-listrik 

terpolarisasi dengan kawat tembaga mengalir di tengahnya. Gaya 

yang diterapkan pada kabel akan menghasilkan sinyal antara inti dan 

selubung sensor. Sensor menawarkan solusi perantara, baik dalam 

akurasi maupun biaya; 

d. Piezo-quartz bars terdiri dari deretan cakram kuarsa yang dipasang 

pada profil aluminium. Ketika beban diserahkan ke sensor, muatan 

yang dihasilkan sebanding dengan beban. Sensor strip piezo-kuarsa 

memiliki sensitivitas yang rendah terhadap variasi suhu. Sensor 

memiliki akurasi yang baik dengan biaya di atas rata-rata. Batang 

piezo-kuarsa bawah permukaan dipasang di bawah permukaan jalan 

tetapi kurang akurat meskipun memiliki masa pakai yang lebih lama; 

e. Strain-gauge bars terdiri dari beberapa pengukur regangan yang 

mengukur deformasi (regangan) batang akibat beban pada sensor. 

Hambatan dari strain gauge akan berubah ketika dideformasi ke arah 

tertentu. Pengukur regangan memiliki kompensasi suhu yang 



dilakukan sebagai bagian dari sensor. Sensor ini memiliki akurasi 

yang baik dan biaya rata-rata; 

f. Fibre optics cables mengukur gaya yang bekerja pada kabel dengan 

mengukur perubahan karakteristik berkas cahaya. Ini mungkin 

didasarkan pada prinsip yang berbeda: 

- pergeseran fasa balok keluar terhadap balok masuk; 

- perubahan polarisasi cahaya ketika geometri konduktor cahaya 

berubah di bawah muatan;  

- perubahan karakteristik spektral dari jalur optik di bawah beban; 

- perubahan intensitas jalur optik (amplitudo), yang berubah 

dengan beban pada konduktor cahaya di sepanjang titiknya. 

- Selama bertahun-tahun berbagai jenis sensor serat optik 

dikembangkan dan diuji tetapi belum dipasarkan dalam skala 

besar, seringkali karena masalah dengan daya tahan dan 

kompensasi suhu 
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LAMPIRAN II 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR PR-DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN 

KENDARAAN BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

PRINSIP KERJA ALAT PENUNJANG  

A. Loop Detector;  

Loop deteksi kendaraan dapat mendeteksi kendaraan yang lewat atau 

tiba pada saat kendaraan melewati lilitan loop. Loop akan 

menghantarkan listrik dari kabel yang ditanam didalam perkerasan jalan. 

Unit elektronik memberikan energi listrik AC ke loop kawat pada 

frekuensi antara 10 kHz hingga 200 kHz. Sistem loop induktif berperilaku 

sebagai rangkaian listrik pada lilitan kawat loop yang dipasang melingkar 

menjadi elemen induktif. Ketika kendaraan melewati loop atau berhenti 

di dalam loop, beberapa bahan bodi besi kendaraan meningkatkan 

induktansi loop, dengan prinsip yang sama seperti memasukkan inti 

logam di dalam kumparan solenoida. 

B. Kamera Pengenal Plat Nomor Kendaraan;  

Kamera pengenal plat nomor kendaraan terdiri dari kamera CCTV yang 

terhubung ke komputer. Ketika kendaraan melewati kamera, kamera 

merekam gambar yang secara otomatis dibaca oleh komputer dan 

mensegmentasi area plat nomor. Dengan algoritma tertentu, maka obyek 

huruf dan angka didalam gambar tersebut dapat dikenali. 

C. Kamera Pengawas (CCTV); 

Sebuah sistem CCTV terdiri dari kamera, lensa, monitor dan perekam. 

Kamera/kamera mengambil gambar, yang kemudian ditransmisikan 

kemudian ke alat perekam dan kemudian monitor. Kamera pengawas ini 

berfungsi untuk merekam kondisi real baik kendaraan yang melintas 

maupun lingkungan sekitar area pengawasan. 

 



D. Sensor Dimensi;  

Sensor dimensi berbasis laser, memancarkan pulsa gelombang cahaya 

secara terus menerus ke lingkungan sekitarnya. Pulsa ini memantulkan 

cahaya kembali dari benda-benda di sekitarnya dan kembali ke sensor. 

Sensor menggunakan waktu yang dibutuhkan setiap pulsa untuk 

kembali ke sensor sehingga dapat menghitung jarak yang ditempuh 

sehingga memberikan ilustrasi benda baik dalam bentuk 2 (dua) dimensi 

maupun 3 (tiga) dimensi. Sensor dimensi ini digunakan untuk mengukur 

dimensi kendaraan yang melintas meliputi panjang, lebar dan tinggi 

kendaraan beserta muatannya serta profil jenis dan bentuk dari 

kendaraan tersebut. 

E. Rambu lalu lintas; dan 

Ddalam Peraturan Menteri Perhubungan Republik Indonesia Nomor PM 

13 Tahun 2014 Tentang Rambu Lalu Lintas, Rambu lalu lintas 

merupakan salah satu perlengkapan jalan, dalam bentuk lambang, 

huruf, angka, kalimat, dan atau perpaduan dari empat bentuk tersebut, 

memiliki fungsi sebagai peringatan larangan, perintah, atau petunjuk 

bagi pengguna jalan. 

Agar rambu dapat terlihat baik siang maupun malam atau pada saat 

waktu hujan, maka bahan harus terbuat dari material retro 

reflektif.  Rambu lalu lintas dalam penerapan weigh-in-motion paling 

sedikit meliputi : 

1. Rambu Perintah Batas Kecepatan 

Batas kecepatan adalah aturan yang sifatnya umum dan/atau 

khusus untuk membatasi kecepatan yang lebih rendah karena alasan 

keramaian disekitar area weigh-in-motion. Batas kecepatan yang 

digunakan menyesuaikan batas kecepatan operasional WIM serta 

kelas jalan lokasi WIM tersebut dipasang. 

2. Rambu Perintah Arah Panah 

petunjuk arah saat memasuki jalur area penimbangan. 

3. Pemberitahuan Papan Informasi 



memberikan panduan atau informasi kepada pengguna jalan, bahwa 

dalam radius minimal 50 meter ada weigh-in-motion. 

 

F. Alat penunjang lainnya. 

a) Lampu penerangan jalan (PJU) 

merupakan lampu yang digunakan untuk penerangan jalan di malam 

hari sehingga mempermudah pengguna jalan melihat dengan lebih 

jelas jalan yang akan dilalui pada malam hari, sehingga dapat 

meningkatkan keselamatan lalu lintas dan keamanan. Lampu ini juga 

berfungsi untuk membantu dalam pembacaan plat nomor kendaraan 

oleh kamera pengenal plat nomor kendaraan serta rekaman kondisi 

kondisi real baik kendaraan yang melintas maupun lingkungan 

sekitar area pengawasan oleh kamera pengawas (CCTV). 

 

b) VMS (Variable Message Sign) 

merupakan perangkat kontrol lalu lintas yang dapat menampilkan 

satu atau lebih pesan kepada pengguna jalan. Fungsi VMS secara 

umum adalah untuk menyampaikan informasi peringatan, larangan, 

perintah dan petunjuk. Selain itu, VMS juga diaplikasikan untuk 

kebutuhan manajemen lalu lintas, seperti halnya pada penerapan 

weigh-in-motion.  
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LAMPIRAN III 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR PR-DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN 

KENDARAAN BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

SPESIFIKASI TEKNIS ALAT PENIMBANGAN METODE DINAMIS  

Spesifikasi kinerja pengukuran mencakup format data keluaran, lama 

penyimpanan data dan akurasi minimum yang diperlukan. Penentukan 

tingkat akurasi dan rate kesalahan ditentukan untuk menyeimbangkan 

antara kebutuhan dari pemanfaatkan secara spesifik dan kondisi operasional 

di Indonesia. Kinerja pengukuran lainnya adalah pengukuran terhadap jarak 

sumbu, beban per sumbu, klasifikasi kendaraan serta kecepatan kendaraan. 

Spesifikasi operasional menentukan standar minimal kelistrikan dan 

mekanikal dari WIM, pengaruh alat-alat pendukung, kondisi lalu lintas dan 

lingkungan. Kondisi Lalu lintas didalam spesifikasi termasuk interlock, yaitu 

invalidasi (blocking) pengukuran dari kondisi lalu lintas yang tidak 

diinginkan.  

Dalam hal spesifikasi kinerja pengukuran dititikberatkan pada pengadopsian 

rekomendasi dari OIML R-134, baik untuk LS WIM dan HS WIM. 

Rekomendasi OIML adalah standar yang paling diterima di seluruh dunia 

metrologi secara legal. 

 

A. Spesifikasi Teknis Untuk Statistik Dan Pengumpulan Data 

 

Spesifikasi Nilai Keterangan 

Spesifikasi Kinerja Pengukuran 

Tipe WIM High Speed (HS) WIM  

Bridge WIM 

 

Kelas Akurasi - GVW OIML R134 – kelas 

10 

> lihat OIML R.134 T.2  

 



dalam pengujian 

kurang dari ±5% dan 

dalam pelayanan 

kurang dari ±10% 

 

 

 

 

Angka prosentase (%) 

menunjukkan prosentase 

kesalahan perhitungan 

secara statistik. 

 

Perbandingan pengukuran 

dapat dilakukan pada alat 

timbang tetap dan statis yang 

sudah ditera dan dikalibrasi 

 

Kelas Akurasi – per 

sumbu 

OIML R134 – Kelas F  

dalam pengujian ±4% 

dan dalam pelayanan 

±8% 

> lihat T.2 dalam OIML R.134 

Angka prosentase (%) 

menunjukkan prosentase 

kesalahan perhitungan 

secara statistik. 

 

Perbandingan pengukuran 

dapat dilakukan pada alat 

timbang tetap dan statis yang 

sudah ditera dan dikalibrasi 

 

Kecepatan kendaraan  < 120 km/jam  

Jarak Antara 

kendaraan 

15 meter >lihat Pasal 36, Peraturan 

Menteri Perhubungan 

No.18/2020 

Kapasitas 

penimbangan per 

sumbu 

Minimal 15.000 

Kilogram 

>lihat Pasal 36, Peraturan 

Menteri Perhubungan 

No.18/2020 

Interval Pengukuran 

(d) 

50 kg atau menyesuaikan kebutuhan 

Waktu Penggunaan 24 jam 7 hari, 7 hari 1 minggu 

Waktu Reaksi 

Pembacaan 

< 50ms  

Penyimpanan Data 

(Lokal) 

3 bulan penyimpanan 

data 

 

Penyimpanan Data 

(Tersentralisasi) 

 

5 tahun penyimpanan 

data 

 

Spesifikasi Mekanis dan Elektrik 

Tegangan Operasi 220 ~ 240 VAC  

Kompatibilitas 

Elektromagnetis 

SNI IEC 61000-6-2 imunitas dalam lingkungan 

industri 

Peringkat Ingress 

Protection 

IP68  



Keamanan saat 

muatan lebih 

30.000 Kilogram Sebagai fungsi keamanan 

Spesifikasi Lingkungan 

Kelembaban 10 % s.d. 95%   

Suhu kerja -40° s.d. 80° C  

Syarat Lainnya Dapat digunakan saat jalan terpasang tergenang air 

Menyediakan ethernet kabel atau wireless untuk 

ketersediaan jaringan internet/intranet 

Keamanan terhadap petir dan lonjakan arus listrik 

Terintegrasi dengan jaringan UPPKB terdekat 

dan/atau Jembatan Timbang Online 

Prasyarat Pondasi 

Panjang Landasan Minimal 40 meter,  

20 meter sebelum 

WIM 

20 meter setelah WIM 

>Perdirjen 

KP.4403.AJ.405.DRJD.2021 

Lebar Landasan Minimal 3 meter >Perdirjen 

KP.4403.AJ.405.DRJD.2021 

Mutu perkerasan 

beton 

K-350 atau setara  

Tebal Perkerasan 

beton 

Minimal 0.3 meter  

Lebar Jalan Minimal 3 Meter  

Kerataan Memanjang Minimal 1 mm/meter  

Kemiringan 

Melintang 

< 3%  

Kemiringan 

Longiutudinal 

< 2%  

Kemiringan 

Transversal 

< 3%  

Tingkat kekasaran 

jalan 

3 mm untuk 10 m 

sebelum dan 10 m 

sesudah WIM 

> Lihat OIML R-134 C.1 

Lubang untuk 

Grounding 

Besi tembaga minimal 

Ø 12mm dan panjang 

1 m, kabel minimal   

Ø 6 mm 

 

Spesifikasi - Alat Penunjang Minimum 

Alat Pendeteksi 

kendaraan 

Loop detector terpasang minimal 60 cm sebelum dan 

minimal 60 cm sesudah WIM 

Waktu reaksi pembacaan minimal 10 ms 

Kebutuhan Data minimum 

 berat kotor kendaraan,  



 berat per sumbu kendaraan,  

 kecepatan kendaraan saat melintasi sensor 

 Jarak antar sumbu 

 Klasifikasi Kendaraan dengan nilai JBI dan MST maksimum 

 Tanggal dan Waktu melintas 

 Jumlah kendaraan dalam waktu tertentu 

Tabel Spesifikasi teknis untuk pemanfaatan statistik dan pengumpulan data 

 

B. Spesifikasi Teknik Untuk Penyaringan 

 

Spesifikasi Nilai Keterangan 

Spesifikasi Kinerja Pengukuran 

Tipe WIM High Speed (HS) WIM   

Kelas Akurasi - GVW OIML R134 – kelas 

10 

dalam pengujian 

kurang dari ±5% dan 

dalam pelayanan 

kurang dari ±10% 

 

 

 

 

> lihat OIML R.134 T.2  

 

Angka prosentase (%) 

menunjukkan prosentase 

kesalahan perhitungan 

secara statistik. 

 

Perbandingan pengukuran 

dapat dilakukan pada alat 

timbang tetap dan statis 

yang sudah ditera dan 

dikalibrasi 

 

Kelas Akurasi – per 

sumbu 

OIML R134 – Kelas F  

dalam pengujian ±4% 

dan dalam pelayanan 

±8% 

> lihat T.2 dalam OIML 

R.134 

 

Angka prosentase (%) 

menunjukkan prosentase 

kesalahan perhitungan 

secara statistik. 

 

Perbandingan pengukuran 

dapat dilakukan pada alat 

timbang tetap dan statis 

yang sudah ditera dan 

dikalibrasi 

 

Kecepatan kendaraan  < 80 km/jam  



Jarak Antara 

kendaraan 

15 meter >lihat Pasal 36, Peraturan 

Menteri Perhubungan 

No.18/2020 

Kapasitas 

penimbangan per 

sumbu 

Minimal 15.000 

Kilogram 

>lihat Pasal 36, Peraturan 

Menteri Perhubungan 

No.18/2020 

Skala Pengukuran (d) 50 kg 

Waktu Penggunaan 24 jam 7 hari, 7 hari 1 minggu 

Waktu Reaksi 

Pembacaan 

< 50 ms  

Penyimpanan Data 

(Lokal) 

3 bulan penyimpanan 

data 

 

Penyimpanan Data 

(Tersentralisasi) 

 

5 tahun penyimpanan 

data 

 

Spesifikasi Mekanis dan Elektrik 

Tegangan Operasi 220 ~ 240 VAC  

Kompatibilitas 

Elektromagnetis 

SNI IEC 61000-6-2 imunitas dalam lingkungan 

industri 

Peringkat Ingress 

Protection 

IP68  

Keamanan saat 

muatan lebih 

 

30.000 Kilogram Sebagai fungsi keamanan 

Spesifikasi Lingkungan 

Kelembaban 10 % s.d. 95%   

Suhu kerja -40° s.d. 80° C  

Syarat Lainnya Dapat digunakan saat jalan terpasang tergenang air 

Menyediakan ethernet kabel atau wireless untuk 

ketersediaan jaringan internet/intranet 

Keamanan terhadap Petir dan lonjakan arus listrik 

Terintegrasi dengan jaringan UPPKB terdekat 

dan/atau Jembatan Timbang Online 

 

Prasyarat Pondasi 

Panjang Landasan Minimal 40 meter.  

20 meter sebelum 

WIM 

20 meter setelah WIM 

>Perdirjen 

KP.4403.AJ.405.DRJD.2021 

Lebar Landasan Minimal 3 meter >Perdirjen 

KP.4403.AJ.405.DRJD.2021 

Mutu perkerasan 

beton 

K-350 atau setara  



Tebal Perkerasan 

beton 

Minimal 0.3 meter  

Lebar Jalan Minimal 3 Meter  

Kerataan Memanjang Minimal 1 mm/meter  

Kemiringan 

Melintang 

< 3%  

Kemiringan 

Longiutudinal 

< 2%  

Kemiringan 

Transversal 

< 3%  

Tingkat kekasaran 

jalan 

3 mm untuk 10 m 

sebelum dan 10 m 

sesudah WIM 

> Lihat OIML R-134 C.1 

Lubang untuk 

Grounding 

 

Besi tembaga minimal 

Ø 12mm dan panjang 

1 m, kabel minimal   

Ø 6 mm 

 

 

Spesifikasi - Alat Penunjang minimum 

Alat Penangkap Plat 

Nomor Kendaraan 

 4MP , IP Camera 

 Minimal kapasitas penyimpanan data 8 GB 

 Dapat dioperasikan pada sistem operasi 

windows, android, dan IOS 

 Akurasi minimal 90% 

 Proteksi: minimal IP65 (IEC 60529) 

 Komunikasi : Ethernet 

 

Alat Penangkap 

Gambar Kendaraan 

 4MP , IP Camera 

 Minimal kapasitas penyimpanan data 8 GB 

 Dapat dioperasikan pada sistem operasi 

windows, android, dan IOS 

 Tahan air (Proteksi IP68) 

 Komunikasi : Ethernet 

 

Alat Pendeteksi 

Kendaraan 

 Loop detector terpasang minimal 60 cm 

sebelum dan minimal 60 cm sesudah WIM 

 Waktu reaksi pembacaan minimal 10 ms 

 

Alat Pendeteksi 

Dimensi Kendaraan 

 Menggunakan teknologi pemindaian laser 

 Emitted light : ~905 nm 

 Kelas Laser : minimal Kelas 1 

 Sudut pemindaian : minimal 90 ° 

 Komunikasi : Ethernet 



 Proteksi: minimal IP65 (IEC 60529) 

 Dapat mendeteksi panjang, tinggi, lebar dan 

klasifikasi kendaraan 

 Akurasi minimal 95%. 

 

Tampilan Layar 

(VMS) 

 Lebar tampilan : minimal 0.3 meter 

 Panjang tampilan : minimal 1.5 meter 

 Warna huruf  hijau, merah, atau kuning 

 Tampilan luar diletakkan di lokasi yang mudah  

dilihat oleh   pengemudi.  Tampilan  ini  paling  

sedikit  memuat informasi   nomor   kendaraan,  

jumlah   berat  yang  diizinkan,   berat 

kendaraan hasil penimbangan, dan informasi 

pelanggaran 

 

Kebutuhan Data minimum 

 berat kotor kendaraan,  

 berat per sumbu kendaraan,  

 kecepatan kendaraan saat melintasi sensor 

 Jarak antar sumbu 

 Klasifikasi kendaraan dengan nilai JBI dan MST maksimum 

 Tanggal dan waktu melintas 

 Urutan kendaraan 

 Jumlah kelebihan muatan dalam satuan kg (interval 50 kg) 

 Prosentase kelebihan muatan 

 Berat kelompok sumbu 

 Kode keluaran  

 Plat nomor kendaraan dalam bentuk teks dan foto 

 Foto depan kendaraan 

 

C. Spesifikasi Teknis Untuk Penegakan Hukum 

 

Spesifikasi Nilai Keterangan 

Spesifikasi Kinerja Pengukuran  

Tipe WIM High Speed (HS) 

WIM 

Low Speed (LS) WIM  

 

Kelas Akurasi - GVW OIML R134 – kelas 

5 

dalam pengujian 

kurang dari ±2.5% 

> lihat OIML R.134 T.2  

 

Angka prosentase (%) 

menunjukkan prosentase 



dan dalam 

pelayanan kurang 

dari ±5% 

 

 

 

 

kesalahan perhitungan 

secara statistik. 

 

Perbandingan pengukuran 

dapat dilakukan pada alat 

timbang tetap dan statis 

yang sudah ditera dan 

dikalibrasi 

Kelas Akurasi – per 

sumbu 

OIML R134 – Kelas 

E  

dalam pengujian 

±2% dan dalam 

pelayanan ±4% 

> lihat T.2 dalam OIML 

R.134 

 

Angka prosentase (%) 

menunjukkan prosentase 

kesalahan perhitungan 

secara statistik. 

 

Perbandingan pengukuran 

dapat dilakukan pada alat 

timbang tetap dan statis 

yang sudah ditera dan 

dikalibrasi 

Kecepatan kendaraan  < 80 km/jam  

Jarak Antara 

kendaraan 

15 meter >lihat Pasal 36, Peraturan 

Menteri Perhubungan 

No.18/2020 

Kapasitas 

penimbangan per 

sumbu 

Minimal 15.000 

Kilogram 

>lihat Pasal 36, Peraturan 

Menteri Perhubungan 

No.18/2020 

Skala Pengukuran (d) 50 kg 

Waktu Penggunaan 24 jam 7 hari, 7 hari 1 minggu 

Waktu Reaksi 

Pembacaan 

< 50 ms  

Penyimpanan Data 

(Lokal) 

3 bulan 

penyimpanan data 

 

Penyimpanan Data 

(Tersentralisasi) 

5 tahun 

penyimpanan data 

 

 

Spesifikasi Mekanis dan Elektrik 

Tegangan Operasi 220 ~ 240 VAC  

Kompatibilitas 

Elektromagnetis 

SNI IEC 61000-6-2 imunitas dalam lingkungan 

industri 

Peringkat Ingress 

Protection 

IP68  



Keamanan saat 

muatan lebih 

 

30.000 Kilogram Sebagai fungsi keamanan 

Spesifikasi Lingkungan 

Kelembaban 10 % s.d. 95%   

Suhu kerja -40° s.d. 80° C  

Syarat Lainnya Dapat digunakan saat jalan terpasang tergenang 

air 

Menyediakan ethernet kabel atau wireless untuk 

ketersediaan jaringan internet/intranet 

Keamanan terhadap Petir dan lonjakan arus listrik 

Sistem Informasi Terintegrasi dengan jaringan UPPKB terdekat  

dan/atau sistem Jembatan Timbang Online) 

Menyediakan sistem interlock yang dapat 

mencakup WIM beroperasi di luar kondisi yang 

telah ditentukan. 

Terintegrasi dengan sistem Jembatan Timbang 

Online, BLUE, ETLE dan/atau sistem di dalam 

Jalan Tol/Pelabuhan/Kawasan Industri atau 

lainnya. 

Prasyarat Pondasi 

Panjang Landasan Minimal. 40 meter.  

20 meter sebelum 

WIM 

20 meter setelah 

WIM 

>Perdirjen 

KP.4403.AJ.405.DRJD.2021 

Lebar Landasan Minimal 3 meter >Perdirjen 

KP.4403.AJ.405.DRJD.2021 

Mutu perkerasan 

beton 

K-350 atau setara  

Tebal Perkerasan 

beton 

Minimal 0.3 meter  

Lebar Jalan Minimal 3 Meter  

Kerataan Memanjang Minimal 1 

mm/meter 

 

Kemiringan 

Melintang 

< 3%  

Kemiringan 

Longitudinal 

< 2%  

Kemiringan 

Transversal 

< 3%  



Tingkat kekasaran 

jalan 

3 mm untuk 10 m 

sebelum dan 10m 

sesudah WIM 

> Lihat OIML R-134 C.1 

Lubang untuk 

Grounding 

Besi tembaga 

minimal Ø 12mm 

dan panjang 1 m, 

kabel minimal   Ø 6 

mm  

 

Spesifikasi - Alat Penunjang minimum 

Alat Penangkap Plat 

Nomor Kendaraan 

 4MP , IP Camera 

 Minimal kapasitas penyimpanan data 8 GB 

 Dapat dioperasikan pada sistem operasi 

windows, android, dan IOS 

 Akurasi minimal 90% 

 Proteksi: minimal IP65 (IEC 60529) 

 Komunikasi : Ethernet 

 

Alat Penangkap 

Gambar Kendaraan 

 4MP , IP Camera 

 Minimal kapasitas penyimpanan data 8 GB 

 Dapat dioperasikan pada sistem operasi 

windows, android, dan IOS 

 Tahan air (Proteksi IP68) 

 Komunikasi : Ethernet 

 

Alat Pendeteksi 

kendaraan 

 Loop detector terpasang minimal 60 cm 

sebelum dan minimal 60 cm sesudah WIM 

 Waktu reaksi pembacaan minimal 10 ms 

 

Alat Pendeteksi 

dimensi kendaraan 

 Menggunakan teknologi pemindaian laser 

 Emitted light : ~905 nm 

 Kelas Laser : minimal Kelas 1 

 Akurasi minimal 95% 

 

 Sudut pemindaian : minimal 90 ° 

 Komunikasi : Ethernet 

 Proteksi: minimal IP65 (IEC 60529) 

 Dapat mendeteksi panjang, tinggi, lebar dan 

klasifikasi kendaraan 

 

Tampilan Layar 

(VMS) 

 Lebar tampilan : minimal 0.3 meter 

 Panjang tampilan : minimal 1.5 meter 

 Warna huruf  hijau, merah, atau kuning 



 Tampilan luar diletakkan di lokasi yang 

mudah  dilihat oleh   pengemudi.  Tampilan  

ini  paling  sedikit  memuat informasi   nomor   

kendaraan,  jumlah   berat  yang  diizinkan,   

berat kendaraan hasil penimbangan,  dan 

informasi pelanggaran 

 

Kebutuhan Data minimum 

 berat kotor kendaraan,  

 berat per sumbu kendaraan,  

 kecepatan kendaraan saat melintasi sensor 

 Jarak antar sumbu 

 Klasifikasi kendaraan dengan nilai JBI dan MST maksimum 

 Tanggal dan waktu melintas 

 Urutan kendaraan 

 Jumlah kelebihan muatan dalam satuan kg (interval 50 kg) 

 Prosentase kelebihan muatan 

 Berat kelompok sumbu 

 Kode keluaran  

 Plat nomor kendaraan dalam bentuk teks dan foto 

 Foto depan kendaraan 
 

DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT,  

ttd. 

Drs. BUDI SETIYADI, SH., M.Si. 

Salinan sesuai dengan aslinya 
Kepala Bagian Hukum  

dan Hubungan Masyarakat 
Pelaksana tugas, 

 
 
 

 
ENDY IRAWAN, S.H., M.H. 

Pembina (IV/a) 
NIP. 19820414 200502 1 001 

 
 



LAMPIRAN IV 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR PR-DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN 

KENDARAAN BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

KARAKTERISTIK JALAN DAN TATA LETAK  

PEMASANGAN ALAT PENIMBANGAN METODE DINAMIS  

 

A. Karakteristik Jalan 

Sesuai dengan Pasal 26, Peraturan Menteri Perhubungan PM 

No.18/2020. Lokasi pemasangan di ruas jalan, penempatan Alat 

Penimbangan berjarak paling sedikit 100 (seratus) meter pada sebelum 

atau sesudah tempat putar balik kendaran dan persimpangan jalan 

dengan mempertimbangkan antrian dan stabilitas kecepatan kendaraan. 

Pondasi beton yang disarankan pada jalan untuk pemasangan WIM 

terlihat pada gambar dibawah ini. 

 

 



B. Tata Letak 

1. Alat Penimbangan Metode Dinamis untuk Pengumpulan Data Pada 

Badan Jalan 

 

 
 

2. Alat Penimbangan Metode Dinamis untuk Penyaringan (Pre-

selection) pada UPPKB 

 

 
 

3. Alat Penimbangan Metode Dinamis untuk Penegakan hukum 

a. Pada Badan Jalan 

 
 
 
 
 



b. Pada Gerbang Tol 
 

 
 

c. Pada Pelabuhan 

 
 

 

d. Pada Kawasan Industri 

 
 

 

 



 

e. Pada UPPKB 
 

 
 

 

 

DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT,  

ttd. 

Drs. BUDI SETIYADI, SH., M.Si.  

 

Salinan sesuai dengan aslinya 
Kepala Bagian Hukum  

dan Hubungan Masyarakat 
Pelaksana tugas, 

 
 
 

 
ENDY IRAWAN, S.H., M.H. 

Pembina (IV/a) 
NIP. 19820414 200502 1 001 

 
 

 

  



LAMPIRAN V 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR PR-DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN 

KENDARAAN BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

 

STANDAR OPERASIONAL PROSEDUR (SOP) 

ALAT PENIMBANGAN DENGAN METODE DINAMIS 

 

 

 

A. SOP Pengoperasian WIM untuk Pendataan 

1. Kendaraan yang melewati area penimbangan akan direkam dan dan 

simpan datanya secara terus menerus; 

2. Data diperoleh dari WIM stripe yang dipasang pada permukaan 

jalan; 

3. Data yang direkam antara lain: Data berat kotor kendaraan, berat 

per sumbu kendaraan, kecepatan kendaraan saat melintasi sensor, 

jarak antar sumbu, tanggal dan waktu melintas; 

 



4. Data tersebut akan diproses untuk pembuatan laporan jumlah 

kendaraaan dan berat total kendaraan yang melintas pada waktu 

tertentu. 

 

B. SOP Pengoperasian WIM untuk Penyaringan 

1. Kendaraan yang melewati area penimbangan akan direkam dan dan 

simpan datanya; 

2. WIM stripe yang dipasang pada permukaan jalan akan merekam; data 

berat kotor kendaraan, berat per sumbu kendaraan, kecepatan 

kendaraan saat melintasi sensor, jarak antar sumbu; 

3. Sensor Dimensi yang dipasang secara diagonal pada bagian atas jalur 

akan merekam; dimensi (panjang, lebar, tinggi) kendaraan; 

4. Kamera LPR yang dipasang pada bagian atas jalur akan merekam;  

5. plat nomor kendaraan beserta foto plat, foto tampak depan kendaraan 

6. Data-data yang direkam kemudian diolah secara sistem dengan 

menggabungkan dan memproses ketiga bacaaan dari alat tersebut 

dan menyimpulkan antara lain; klasifikasi kendaraan dengan nilai 

JBI dan MST, tanggal dan waktu melintas, urutan kendaraan, jumlah 

kelebihan muatan dalam satuan kilogram, prosentase kelebihan 

muatan, dan jenis pelanggaran; 

7. Data tersebut akan diproses untuk menyaring kendaraan yang 

memenuhi kriteria Over Dimensi dan Over Load (ODOL); 

8. Kendaraan yang memenuhi kriteria ODOL akan diarahkan pada jalur 

atau tempat tertentu untuk dilakukan penindakan. 

 

C. SOP Pengoperasian WIM untuk Penegakan Hukum 

1. Kendaraan yang melewati area penimbangan akan direkam dan dan 

simpan datanya; 

2. WIM stripe, sensor dimensi, dan kamera LPR akan merekam data data 

berat kotor kendaraan, berat per sumbu kendaraan, kecepatan 

kendaraan saat melintasi sensor, jarak antar sumbu; 

3. Sensor Dimensi yang dipasang secara diagonal pada bagian atas jalur 

akan merekam; dimensi (panjang, lebar, tinggi) kendaraan; 

 



4. Kamera LPR yang dipasang pada bagian atas jalur akan merekam;  

5. plat nomor kendaraan beserta foto plat, foto tampak depan kendaraan 

6. Data-data yang direkam kemudian diolah secara sistem dengan 

menggabungkan dan memproses ketiga bacaaan dari alat tersebut 

dan menyimpulkan antara lain; klasifikasi kendaraan dengan nilai 

JBI dan MST, tanggal dan waktu melintas, urutan kendaraan, jumlah 

kelebihan muatan dalam satuan kilogram, prosentase kelebihan 

muatan, dan jenis pelanggaran; 

7. Berdasarkan data tersebut, kendaraan yang memenuhi kriteria ODOL 

akan diproses secara langsung untuk pelaporan penegakkan hukum. 

 

DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT,  

ttd. 

Drs. BUDI SETIYADI, SH., M.Si.  

Salinan sesuai dengan aslinya 
Kepala Bagian Hukum  

dan Hubungan Masyarakat 
Pelaksana tugas, 

 
 
 

 
ENDY IRAWAN, S.H., M.H. 

Pembina (IV/a) 
NIP. 19820414 200502 1 001 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



LAMPIRAN VI 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR PR-DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN 

KENDARAAN BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

 

TOPOLOGI SISTEM INFORMASI 

ALAT PENIMBANGAN METODE DIMANIS 

 

 

A. Topologi Sistem Informasi Internal 

 

 

 

Topologi untuk alat penimbangan dinamis ini dapat dibagi menjadi 4 (empat) 

bagian, meliputi : 

1. Peralatan 

Merupakan peralatan yang dipasang pada area penimbangan baik 

peralatan utama yaitu WIM itu sendiri ataupun peralatan pendukung. 

Peralatan pendukung seperti kamera untuk License Plate Recognize dan 



Lidar untuk mengukur dimensi kendaraan ataupun loop detector sebagai 

trigger untuk pengukuran. 

 

2. Panel Control 

Merupakan panel yang diletakkan di dekat pemasangan peralatan, panel 

ini merupakan terminal elektrik dan penyambung antara sensor-sensor 

yang dipasang pada area penimbangan dengan server pada ruang control. 

Keberadaan panel ini memungkinkan menambahan jarak antara 

peralatan dan lokasi peletakkan server. 

 

3. Sistem Informasi 

Sistem informasi disini mempunyai 2 (dua) fungsi, yaitu 

a. Server lokal untuk memproses, menyimpan dan menampilkan hasil 

pembacaan dari WIM controller 

b. Cloud dan/atau Server pusat untuk menyimpan data secara jangka 

panjang. 

 

4. Display 

Merupakan media untuk menampilkan hasil yang penimbangan baik 

indoor maupun outdoor: 

a. Indoor, menggunakan computer pada ruang control untuk petugas 

melihat hasil penimbangan, 

b. Outdoor, menggunakan VMS tahan air yang menampilkan plat 

nomer kendaraan, berat total kendaraan dan status kendaraan 

setelah kendaraan tersebut melewati area penimbangan 

 

B. Topologi Sistem Informasi Eksternal 

Untuk meningkatkan kinerja dalam pengawasan kendaraan angkutan 

barang sistem informasi alat penimbangan metode dinamis harus 

terintegrasi dengan sistem terkait lainnya antara lain : 

1. Sistem Jembatan Timbang Online (JTO); 

2. Sistem Bukti Lulus Uji Elektronik (BLUE); 

 

3. Sistem penegakan hukum (ETLE) 



4. Sistem informasi jalan tol; 

5. Sistem informasi Pelabuhan; 

6. Sistem informasi terkait lainnya. 

 

Sistem Jembatan Timbang Online menjadi hub antara sistem WIM dengan 

sistem lainnya. Skema integrasi sistem informasi tersebut di atas, dapat dilihat 

pada gambar di bawah ini. 

 

 

 

DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT,  

ttd. 

Drs. BUDI SETIYADI, SH., M.Si. 

Salinan sesuai dengan aslinya 
Kepala Bagian Hukum  

dan Hubungan Masyarakat 
Pelaksana tugas, 

 
 
 

 

ENDY IRAWAN, S.H., M.H. 
Pembina (IV/a) 

NIP. 19820414 200502 1 001 
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LAMPIRAN VII 

PERATURAN DIREKTUR JENDERAL PERHUBUNGAN DARAT 

NOMOR PR-DRJD 1 Tahun 2021 

TENTANG 

PEDOMAN TEKNIS PENGOPERASIAN ALAT PENIMBANGAN 

KENDARAAN BERMOTOR METODE DINAMIS DI JALAN 

 

PEMELIHARAAN ALAT PENIMBANGAN METODE DINAMIS 

 

A. Pemeliharaan In Road WIM dengan sensor strips atau bars 

1. Peneraan 

Peneraan merupakan hal pertama dan utama dalam perawatan untuk 

selalu menjaga keakuratan hasil pembacaan penimbangan. 

2. Permukaan Sensor 

a. Kerusakan permukaan sensor dapat terjadi karena benda yang 

berat dan tajam yang berada pada permukaan sensor, atau juga 

dengan sengaja menggores permukaan sensor dengan benda yang 

tajam.  

b. Untuk pemperbaikinya, tutup deangan menggunakan campuran 

resin yang sama yang digunakan ketika pemasangan sensor dan 

kemudian digerinda untuk meratakan permukaan sensor dengan 

permukaan jalan. 

3. Permukaan Jalan 

a. Periksa kesejajaran elevasi sensor dengan permukaan jalan; 

b. Seiring dengan waktu, mungkin akan ditemukan jalur yang selalu 

dilewati kendaraan akan lebih rendah daripada bagian lainnya;  

c. Jika diketemukan elevasi sensor lebih tinggi dari permukaan 

jalan, maka permukaan sensor harus digerinda untuk 

mendapatkan permukaan yang sejajar dengan permukaan jalan; 

d. Jika diketemukan elevasi sensor lebih rendah dari permukaan 

jalan, maka diperlukan penambahan resin pada permukaan 

sensor sampai permukaan sensor sejajar dengan permukaan 

jalan. 

 



4. Sela-sela antara Sensor dengan Jalan 

Karena efek pemuaian beton kadang didapati jarak antara sensor dan 

jalan, untuk pemberbaikinnya gunakan sealant sesuai standar 

pabrikan alat. 

5. Loop Detector 

a. Kabel Loop detector perlu diukur besaran hambatannya secara 

berkala dengan hasil pengukuran <10 ohms; 

b. jika ditemukan pembacaan yang berbeda, periksa kondisi kabel; 

c. Apabila terdapat kabel yang putus dapat disambung kembali 

dengan menutup sambungan tersebut dengan isolasi anti air; 

d. jika memang perlu diganti maka kabel yang lama harus dilepas 

dan diganti dengan yang baru. 

6. Kerataan Sebelum dan Sesudah Pembetonan 

Perbedaan atau kerusakan pada pertemuan permukaan jalan 

sebelum dan sesudah pembetonan biasanya terjadi seiring dengan 

waktu, untuk memperbaikinya dapat menggunakan resin atau aspal 

yang berkualitas. 

7. Kondisi Panel Kontrol 

Penempatan panel kontrol pada sisi jalan juga memerlukan 

perawatan dan pemeliharaan, pastikan tidak ada lubang yang dapat 

membuat air, hewan atau benda lainnya masuk kedalam panel yang 

dapat merusak kelistrikan dan peralatan dalam panel. 

 

B. Pemeliharaan In Road WIM dengan sensor scale atau plate 

1. Peneraan 

Peneraan merupakan hal pertama dan utama dalam perawatan untuk 

selalu menjaga keakuratan hasil pembacaan penimbangan. 

2. Permukaan Sensor 

a. Kerusakan permukaan sensor dapat terjadi karena benda yang 

berat dan tajam yang berada pada permukaan sensor, atau juga 

dengan sengaja menggores permukaan sensor dengan benda yang 

tajam.  



b. Untuk pemperbaikinya, untuk pemperbaikinya, permukaan sensor 

yang terbuat dari besi dapat ditambal dengan menggunakan las listrik 

dan kemudian digerinda untuk meratakan permukaannya kembali. 

3. Permukaan Jalan 

a. Periksa kesejajaran elevasi sensor dengan permukaan jalan. 

b. Seiring dengan waktu, mungkin akan ditemukan jalur yang selalu 

dilewati kendaraan akan lebih rendah daripada bagian lainnya.  

c. Jika diketemukan elevasi sensor lebih tinggi dari permukaan 

jalan, maka permukaan jalan ditambahkan dengan aspal berkualitas 

sehingga permukaan jalan sejajar Kembali dengan permukaan 

sensor. 

d. Jika diketemukan elevasi sensor lebih rendah dari permukaan 

jalan, maka diperlukan pengaturan kembali ketinggian sensor dengan 

cara memutar dudukan sensor hingga rata kembali.. 

4. Sela-sela antara sensor dengan jalan 

Karena efek pemuaian beton kadang didapati jarak antara sensor dan 

jalan, untuk pemberbaikinnya gunakan sealant sesuai standar 

pabrikan alat. 

5. Loop Detector 

a. Kabel Loop detector perlu diukur besaran hambatannya  secara 

berkala dengan hasil pengukuran <10 ohms; 

b. jika ditemukan pembacaan yang berbeda, periksa kondisi kabel; 

c. Apabila terdapat kabel yang putus dapat disambung kembali 

dengan menutup sambungan tersebut dengan isolasi anti air; 

d. jika memang perlu diganti maka kabel yang lama harus dilepas 

dan diganti dengan yang baru. 

6. Kerataan sebelum dan sesudah pembetonan 

Perbedaan atau kerusakan pada pertemuan permukaan jalan 

sebelum dan sesudah pembetonan biasanya terjadi seiring dengan 

waktu, untuk memperbaikinya dapat menggunakan resin atau aspal 

yang berkualitas. 

7. Kondisi Panel Kontrol 

Penempatan panel kontrol pada sisi jalan juga memerlukan 

perawatan dan pemeliharaan, pastikan tidak ada lubang yang dapat 



membuat air, hewan atau benda lainnya masuk kedalam panel yang 

dapat merusak kelistrikan dan peralatan dalam panel. 

 

8. Saluran Pembuangan Air 

Untuk LS-WIM atau jenis WIM yang memerlukan pembuangan air, 

perlu dilakukan perawatan berkala seperti: 

a. Memastikan saluran air tidak tersumbat 

b. Menyiramkan air bersih pada bagian dalam sensor untuk 

membersihkan kotoran yang mengendap didalam sensor 

c. Jika terlalu kotor, maka diperlukan pengangkatan sensor dengan 

menggunakan forklift untuk membersihkan sensor secara 

keseluruhan. 

 

C. Pemeliharaan Bridge WIM  

1. Peneraan 

Peneraan merupakan hal pertama dan utama dalam perawatan untuk selalu 

menjaga keakuratan hasil pembacaan penimbangan. 

2. Permukaan Jalan 

Pemeliharaan permukaan jalan disini berbeda dengan In Road WIM, karena 

sensor WIM jenis ini berada pada bagian bawah jembatan dan tidak terlindas 

langsung oleh kendaraan. Kerataan permukaan jalan perlu diperhatikan 

untuk menghindari kendaraan bumping yang akan berpengaruh terhadap 

akurasi sensor. Perbaikan permukaan dilakukan dengan menggerinda 

permukaan jalan beton, menambahkan aspal yang berkualitas dan/atau 

secara berkala mengganti lapisan atas jalan. 

3. Loop Detector 

a. Kabel loop detector perlu diukur besaran hambatannya secara berkala 

dengan hasil pengukuran <10 ohms; 

b. Jika ditemukan pembacaan yang berbeda, periksa kondisi kabel; 

c. Apabila terdapat kabel yang putus dapat disambung kembali dengan 

menutup sambungan tersebut dengan isolasi anti air; 

d. Jika memang perlu diganti maka kabel yang lama harus dilepas dan 

diganti dengan yang baru. 



4. Kondisi Sensor  

Periksa kondisi sensor yang terpasang beserta pengkabelannya pada bagian 

bawah jembatan. Jika ditemukan sensor yang kendor maka kencangkan 

dengan alat yang sesuai. 

5. Kondisi Pengkabelan 

Karena kabel pada WIM jenis ini terlihat, pastikan kembali kabel selalu 

terpasang dengan kuat pada tempatnya. Jika ditemukan kabel yang terputus, 

disarankan untuk mengganti kabel tersebut daripada menyambungnya 

Kembali. 

6. Kerataan Sebelum dan Sesudah Pembetonan 

Perbedaan atau kerusakan pada pertemuan permukaan jalan sebelum dan 

sesudah pembetonan biasanya terjadi seiring dengan waktu, untuk 

memperbaikinya dapat menggunakan resin atau aspal yang berkualitas. 

7. Kondisi Panel Kontrol 

Penempatan panel kontrol pada sisi jalan juga memerlukan perawatan dan 

pemeliharaan, pastikan tidak ada lubang yang dapat membuat air, hewan 

atau benda lainnya masuk kedalam panel yang dapat merusak kelistrikan dan 

peralatan dalam panel 

8. Kondisi Bagian Bawah Jembatan 

Periksa apakah ada kerusakan jembatan secara visual yang terlihat pada 

bagian bawah jembatan. Perbaikan kecil seperti retak rambut dapat di tutup 

dengan sealent yang sudah ditentukan oleh pabrikan alat tersebut.  
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