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ABSTRAK 

Rino Eka Putra (98784/2009)      : Pengontrolan Kamera Stabilizer berbasis 

Atmega 32 

Pembimbing I      : Ali Basrah Pulungan, ST, MT. 

Pembimbing II    : Asnil, ST, M.eng. 

 

 

Kamera merupakan sesuatu yang paling popular dalam aktifitas potografi 

dan perfilman.Kamera digunakan bukan hanya untuk mengambil gambar tapi juga 

video.Dunia perfilman membutuhkan hasil yang jelas walaupun objek yang 

diambil bergerak.Dollytrack dan stadycam tidak efektif dalam penggunaannya 

karena dibatasi rel dan tubuh kameramen.Tugas akhir ini bertujuan untuk 

meningkatkan hasil rekaman video dimana kamera tetap stabil dalam kondisi 

apapun.Alat ini mampu mempertahankan posisi kamera dengan memanfaatkan 

sensor accelerometer sebagai pengukur akselerasi yang tepat. 

Tugas akhir ini bertujuan untuk mengontrol posisi kamera tetap datar 

dalam kondisi apapun.Alat ini bekerja mempertahankan posisi kamera agar tetap 

pada posisi yang diinginkan. Motor servo digunakan untuk penggerak atau 

pengatur posisi kamera yang diingikan. Kamera bisa diatur secara manual dan 

otomatis.Jika kamera diatur secara otomatis maka system ini menggunakan sensor 

accelerometer sebagai umpan balik dimana atmega 32 sebagai pusat operasi 

sistem. 

 Hasil pengujian tugas akhir ini mempunyai dua mode pengontrolan yaitu 

manual dan otomatis. Pengontrolan posisi kamera secara manual menggunakan 

tombol kiri-kanan atas-bawah untuk mengatur posisi kamera, sedangkan 

pengontrolan otomatis menggunakan sensor accelerometer sebagai umpan balik 

keadaan kamera dan motor servo yang menerima perintah untuk mempertahankan 

posisi kamera. Pengontrolan kamera secara otomatis dalam berbagai kondisi 

mampu mengontrol kondisi kamera dengan error±5%. 

 

Kata kunci : sensor accelerometer, motor servo, dan atmega 32 
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BAB I 

PENDAHULUAN 

 

A. Latar Belakang Masalah 

Manusia selalu berusaha untuk menciptakan sesuatu yang dapat 

meringankan aktifitasnya dengan memanfaatkan teknologi.Hal ini yang 

mendorong perkembangan teknologi yang telah banyak menghasilkan alat 

sebagai piranti untuk mempermudah kegiatan manusia bahkan menggantikan 

peran manusia dalam suatu fungsi tertentu.Seiring dengan perkembangan 

zaman dan teknologi yang sangat pesat, memungkinkan sekali untuk 

terciptanya suatu alat yang dapat digunakan untuk mengendalikan peralatan 

elektronik, baik yang terdapat dirumah, perkantoran, ruko, pabrik atau industri 

maupun apartemen. 

Perkembangan teknologi saat ini membuat manusia ingin melakukan 

sesuatunya dengan mudah.Sepertipada penggunaan kamera, kamera  

merupakan paling populer dalam aktivitas fotografi. Kamera pada saat ini tidak 

hanya mampu melakukan foto saja tetapi juga dapat melakukan rekaman video. 

Menurut MR. Suriana (2012: 8) “Dalam kondisi rekaman tanpa alat bantu 

(handhelds), pegang dan kendalikan kamera video Anda sedemikian rupa agar 

hasil rekaman tetap stabil”.Pada perekaman video oleh kamera membutuhkan 

posisi yang stabil agar dapat menghasilkan video yang jernih dan jelas.Salah 

satu perekaman video yang memerlukan hasil gambar yang jernih dan jelas 

adalah pada dunia perfilman. Didunia perfilman saat ini untuk menghasilkan 

http://id.wikipedia.org/wiki/Fotografi
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video yang jernih dan jelas ketika adegan bergerak membutuhkan kereta 

dorong kamera yang di dorong oleh manusia atau sering juga disebut dengan 

Dollytrack. Dollytrack ini dirasa kurang effektif pada saat ini karena hanya 

mampu bergerak sesuai dengan panjang rel tersebut, dan Dollytrack ini tidak 

dapat digunakan pada saat adegan berputar atau menggelilingi benda yang akan 

direkam karena membutuhkan rel yang melingkar, ketika Dollytrack  didorong 

melingkar dan kamera berputar maka rel Dollytrack akan kelihatan pada hasil 

video.  

Salah satu cara lain untuk membuat agar posisi kamera stabil yaitu 

menggunakan steadicam. Steadicam ini merupakan alat yang dipasangkan pada 

tubuh kameramen dan alat tersebut dipasang pada kamera.Sehingga kamera ini 

bergerak sesuai gerakan kameramen.Steadicam ini juga dirasa kurang efektif 

karena kamera bergerak sesuai dengan gerakan tubuh cameramen, pada saat  

merekam orang berlari berarti seorang kameramen akan ikut berlari untuk 

mengikuti orang tersebut, dengan kameramen ikut berlari maka akan 

menghasilkan gambar yang goyang atau naik turun karena gerakan kameramen 

yang berlari tersebut. 

Salah satu cara untuk meningkatkan hasil rekaman video tersebut pada 

kamera digunakan alat yang mampu mempertahankan posisi kamera dengan 

tetap atau stabil. Alat tersebut terdapat motor DC yang menggerakan kamera 

ketika posisi kamera akan berubah akibat guncangan oleh cameramen. Alat 

tersebut juga terdapat sensor yang mendeteksi kemiringan dari kamera seperti 

sensor akselerometer.Akselerometer adalah perangkat yang berfungsi untuk 
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mengukurakselerasi dengan tepat. Sehingga alat ini mampu mempertahankan 

posisi kamera dengan datar walaupun alat tersebut terdapat perubahan posisi 

pada saat kameramen berlari.Sehingga dapat mengahasilkan video yang jernih 

dan jelas. 

Berdasarkan latar belakang diatas maka dibuat alat untuk 

pengontrolan posisi kamera atau kamera stabilizer.Sehingga  kamera dapat 

mempertahan kan posisi walaupun kamera tersebut tergoyang  oleh 

kameramen. Berdasarkan pertimbangan tersebut, maka dirancanglah sebuah 

Tugas Akhir dengan judul.“Pengontrolan Camera Stabilizer Berbasis 

ATMega 32” 

B. IdentifikasiMasalah 

Berdasarkan  latar belakang masalah di atas, maka permasalahan yang 

muncul  adalah : 

1. Perekaman video pada dunia perfilman saat ini masih 

menggunakan secara manual yang menyebabkan hasil video yang 

tidak focus dan perlu pengambilan video kembali. 

2. Penggunaan dollytrack kamera tidak mampu bergerak secara 

leluasa dan hanya mambu bergerak sesuai dengan rel yang ada. 

C. Batasan Masalah 

        Dalam pembuatan tugas akhir ini, untuk mengatasi permasalahan 

yang ada maka di perlukan sebuah batasan masalah sebagai berikut: 

1. Merancang dan membuat prototipe pengontrolan kamera stabilizer 

2. Penggerak pada kamera stabilizer menggunakan motor servo.  

http://id.wikipedia.org/w/index.php?title=Akselerasi_tepat&action=edit&redlink=1
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3. Hanya membahas tentang pengontrolan kamera stabilizer. 

4. Kamera yang di kontrol dengan panjang 58mm, lebar 41mm, tinggi 

22mm, dan berat 100gr. 

D. Rumusan Masalah 

Rumusan masalah yang akan dibahas pada Tugas Akhir ini adalah: 

1. Bagaimana membuat sistem pengontrolan yang memiliki kemampuan 

untuk mempertahankan arah kamera? 

2. Bagaimana menggunakan sensor accelerometer untuk pengontrolan 

kamera stabilizer? 

E. Tujuan 

Tujuan penulisan tugas akhir ini adalah membuat camera 

stabilizermenggunakan sensor accelerometer sehingga mampu untuk 

mempertahankan arah kamera dan dapat digunakan pada berbagai kondisi. 

F. Manfaat 

Pembuatan tugas akhir ini sangat diharapkan alat yang akan dihasilkan 

dapat memiliki manfaat diantaranya yaitu: 

1. Pengontrolan menggunakan sensor accelerometer. 

2. Mempermudah pekerjaan cameramen . 

3. Turut memajukan ilmu pengetahuan dalam bidang teknologi khususnya 

mikrokontroler di Indonesia. 
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BAB V 

KESIMPULAN DAN SARAN 

 

A. Kesimpulan 

Dari perencanaan, pembuatan dan pengujian alat serta analisa yang sudah 

dilakukan maka dapat disimpulkan bahwa : 

1. Desain dan implementasi pengontrolan kamera stabilizer berbasis atmega 

32 pada mode auto maka motor servo akan terus mempertahankan posisi 

kamera agar tetap datar. Dalam pengontrolan kamera stabilizer terjadi 

keterlambatan respon pada motor servo karena mikrokontroler terlebih 

dahulu membaca kemiringan sensor accelerometer barulah mikrokontroler 

akan mengurangi besar error yang terjadi dengan menggerakan motor 

servo. Selain keterlambatan respon kamera stabilizer diakibatkan oleh 

besarnya error yang ada pada sensor sebesar ±5%. 

2. Pada mode manual pengontrolan kamera stabilizer dapat dikontrol arah 

kamera  sesuai dengan input pushbutton yang ditekan. Semakin lama 

pushbutton ditekan maka motor servo akan bergerak  sesusai dengan arah 

push button yang ditekan, apabila push button dilepas maka motor servo 

akan berhenti bergerak dan akan mempertahan kan posisi yang terahir. 

B. Saran 

Dalam pengerjakan dan penyelesaian Tugas Akhir ini tentu tidak lepas 

dari berbagai macam kekurangan dan kesalahan, baik itu pada perancangan 

sistem maupun pada proses pembuatan Tugas Akhir yang telah dibuat. Untuk 
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memperbaiki kekurangan dalam menyempurnakan sistem ini, maka penulis 

memberikan saran agar didapatkan hasil yang lebih sempurna, diantaranya: 

1. Sistem ini memiliki kelemahan pada sensor akselometernya karena 

sensor ini mengirim sinyal analog yang tidak konstan sehingga 

keluarannya memiliki error  ±5%. 

2. Mengganti motor penggerak pada sistem, karena motor servo yang 

digunakan tidak bergerak leluasa disebabkan gearbox pada motor 

menyebabkan torsi motor besar sehingga gerakan yang dilakukan tidak 

begitu lancar. 
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