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Abstrak

Perkembangan dunia videografi dan image processing saat ini sangatlah maju. Untuk
meningkatkan kualitas hasil pengolahan citra dan videografi, diperlukan sebuah alat yang
dapat mempertahankan posisi kamera dan mengurangi goyangan yang disebabkan oleh
pergerakan saat berjalan. Alat penstabil kamera ini dirancang untuk memenuhi tujuan
tersebut. Alat ini dikembangkan untuk dapat mengurangi goyangan pada sumbu X, Y dan
Z yang disebut juga dengan istilah roll, pitch dan yaw. Alat penstabil kamera ini
menggunakan sensor sensor gyroscope dan accelerometer dengan tipe MPU6050. Untuk
bagian pengendali menggunakan modul mikrokontroler Arduino Uno dan sebagai
penggeraknya digunakan 3 buah motor servo yang berfungsi untuk mempertahankan
posisi kamera pada setpoint yang sudah ditentukan. Alat ini menggunakan metode kendali
PID untuk mempercepat respon motor agar dapat mempertahankan posisi kamera pada
setpoint ketika digerakan dengan cepat. Diharapkan dengan adanya alat ini akan dapat
membantu meningkatkan hasil kualitas video.

Kata Kunci: Stabilizer,Camera,3-Axis

PENDAHULUAN

Tujuan utama dari makalah ini adalah untuk mengembangkan sistem kontrol kamera stabil
yang digunakan dalam beberapa aplikasi seperti fotograf. Sistem kontrol kamera ini
mendukung menggunakan sistem mekanis yang dikenal sebagai sistem gimbal. Dalam
fotografi, pengambilan gambar dan video dapat dilakukan melalui beberapa media. Seiring
perkembangan teknologi saat ini, khususnya dalam bidang ilmu pengetahuan, segala
sesuatu dapat dilakukan dengan mudah dan cepat. Faktor yang paling penting untuk
mengetahui kualitas film adalah kamera dan perangkat pendukungnya, karena gerakan
tangan saat mengambil gambar, yang disebut goyangan kamera, menyebabkan gambar
buram yang tidak diinginkan. Benda-benda yang ada di lingkungan yang tidak stabil diatur
dalam posisi stabil menggunakan perangkat mekanis ini.(Bangun et al., 2018), (Putri et al.,
2020), (Ramdan & Utami, 2020), (Borman, Putra, et al., 2018), (Pratama Zanofa &
Fahrizal, 2021) Dengan demikian, perangkat kamera dan pengambilan gambar terus
meningkat. Perangkat pendukung yang akhir-akhir ini digunakan untuk merekam video
adalah gimbal. Kontrol kamera dapat dilakukan dengan kontrol manual tetapi rumit dan
membosankan karena memerlukan operator terpisah untuk mengontrolnya. Gimbal adalah
alat pengontrol pergerakan kamera pada sumbu X, y, dan.(Silvia et al., 2016), (Zanofa et al.,
2020), (Rikendry & Navigasi, 2007), (Setiawan et al., 2021), (Wijayanto et al., 2021)

Gimbal berfungsi sebagai alat untuk menjaga sudut kamera pada arah tertentu. Gimbal
sangat cocok digunakan pada sistem yang biasa digunakan pada kamera. Sistem tersebut
bernama Pan Tilt Zoom (PTZ), yang merupakan pan untuk mengontrol sumbu yaw kamera.
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Tilt adalah kontrol kemiringan kamera dalam bentuk sumbu pitch and roll.(Jayadi et al.,
2021), (Amarudin & Ulum, 2018), (Amarudin & Riskiono, 2019), (Dita et al., 2021a),
(Dita et al., 2021b) Zoom adalah kontrol perbesaran gambar pada kamera. Dalam sistem
PTZ, gimbal digunakan untuk menggerakkan kamera di lapangan, roll, dan sudut yaw agar
kamera dapat mempertahankan sudutnya.(Amarudin et al., 2020), (Finance, 2019), (Tansir
etal., 2021), (Isnain et al., 2021), (Anantama et al., 2020)

Banyak orang masih menggunakan tripod untuk merekam video, namun perlu diketahui
bahwa tripod hanya digunakan untuk membantu kita memegang kamera, bukan untuk
menstabilkan video. Dengan demikian, lebih efektif menggunakan gimbal, yang tidak
hanya berguna untuk merekam video, tetapi juga untuk menstabilkan gambar. Untuk
memeriksa gerakan kamera, metode paling sederhana adalah memotret sumber cahaya pint.
Untuk mencegah atau mengurangi guncangan kamera pada smartphone, telah
dikembangkan gimbal untuk image stabilizer.(Suaidah, 2021), (Rossi et al., 2018), (Fitri et
al., 2021a), (Fitri et al., 2021b), (Rossi & Rahni, 2016) Arsitektur umum terdiri dari sensor
gyro built-in yang mengidentifikasi gerakan tangan dan mekanisme pembatalan gerakan
yang secara tepat menggeser sumbu optik atau perangkat penginderaan gambar untuk
mengkompensasi gerakan kamera.(Rossi et al., 2017), (Samsugi et al., 2020), (Yulianti et
al., 2021), (Puspaningrum et al., 2020), (Valentin et al., 2020)

KAJIAN PUSTAKA

Sub-bagian |

Arduino adalah sebuah minimum sistem mikrokontroler bersifat open-source yang banyak
digunakan untuk membagun sebuah project elektronika. Platform Arduino berisi dua yaitu
hardware berupa board dan sebuah software atau IDE (Integrated Development
Environment) yang berjalan pada komputer, digunakan untuk menulis dan mengisikan
perogram ke board Arduino.(Budiman et al.,, 2021), (Jupriyadi, 2018), (Borman,
Syahputra, et al., 2018), (Riski et al., 2021), (Rahmanto et al., 2021)

MPU-6050 adalah modul sensor yang terdapat dua fungsi didalamnya yaitu, accelerometer
dengan micro-electromechanical system (MEMS) dan gyroscope dengan micro-
electromechanical system (MEMS) dalam sebuah chip. Terdapat 16 pin analog yang
dilakukan pengkonversian terlebih dahulu untuk menentukan sumbu, sehingga sensor ini
dapat bekerja dengan maksimal. Nilai dari sumbu X, y, dan z pada sensor ini dapat diambil
secara bersamaan dalam satu waktu. Sensor ini menggunakan Inter Integrated Circuit
(interface 12C-bus) sebagai koneksi antara sensor dan Arduino.(Borman;Imam Ahmad;
Yuri Rahmanto; Devin Pratama; Rohmat Indra, 2021), (Kistijantoro, 2014), (Utama &
Putri, 2018), (Riskiono, 2018), (Rahmanto et al., 2020)

Motor servo rotasi posisi (Positional Rotation) merupakan jenis yang paling sering
digunakan, jenis ini mempunyai poros output berputar setengah lingkaran yang dapat
bergerak searah. ataupun berlawanan dengan arah jarum jam. Selain itu, terdapat juga roda
gigi tambahan sebagai mekanisme untuk mencegah putaran poros motor servo yang
melebihi batasnya. Selain berfungsi untuk gimbal jenis ini biasanya digunakan atau
diaplikasikan pada remote control mobil ataupun pesawat, tangan robot dan
sebagainya.(Riskiono & Pasha, 2020), (Oktaviani et al., 2020), (Wajiran et al., 2020),
(Riskiono & Darwis, 2020), (Riskiono et al., 2021)
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Gambar 1 Blok Diagram Rangkaian

Stabilizer ini menggunakan servomotor yang terhubung satu sama lain sehingga mampu
menentukan sudut yaw, pitch, dan roll sesuai dengan penempatan motor. Hasil data dari
sensor gyroscope dan accelerometer digunakan untuk menggerakkan servomotor ke sumbu
X, Y, dan z untuk mengatur keseimbangan agar smartphone tetap pada kondisi set point
yang telah diatur pada program mikrokontroler Arduino Nano. Sumber tegangan yang di
gunakan ialah 5 untuk nantinya disalurkan ke servomotor, Arduino, dan MPU-
6050.(Hafidhin et al., 2020), (Samsugi et al., 2021), (Ahmad et al., 2022), (Kristiawan et
al., 2021), (Samsugi & Wajiran, 2020)

Gambar 2 Desain Rangkaian

HASIL DAN PEMBAHASAN

Gambar 3 Hasil Implementasi Perangkat Keras
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Sensor diuji dengan cara membuat sensor berotasi pada sumbu X, Y dan Z sebesar 45
derajat. Saat sensor berotasi, sistem akan mestabilkan posisi kamera menuju titik stabil,
yaitu 90 derajat yang ubah dan dianggap titik 0 pada masing masing sumbu. Kemudian
diamati sudut yang terukur dengan alat ukur kemiringan dan Serial Monitor pada Softwere
Arduino IDE.
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Gambar.6 Gafik Respon Sumbu Z

Grafik pengukura respon setiap sumbu menunjukan bahwa sistem memiliki nilai yang
cukup stabil, pada sumbu X terlihat bahwa batas maksimal sudut yang di hasilkan oleh
respon sensor itu sendiri iyalah 160° dengan waktu 305 milidetik dan -51° dengan waktu
789 milidetik dari waktu awal, sedangkan pada sumbu Y terlihat batas maksimal sudut
yang berhasil di peroleh sensor iyalah 150° dengan memperoleh waktu 117 milidetik dan -
40° dengan waktu 649 milidetik, dan pada sumbu Z memperoleh batas yang di capai 160°
dengan waktu 164 milidetik dan -47° dengan waktu 649 milidetik.
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Alat diuji dengan cara membuat sensor berotasi pada sumbu X, Y dan Z sesuai dengan
sudut ukur yang telah di tentukan, dengan menggunakan alat ukur sudut kita dapat
mengetahui berapa kesalahan (derajat) dari hasil sensor yang telah tertampil di serial
monitor di softwere Arduino IDE dan langsung disesuaikan oleh alat ukur (derajat).

Sudut Kesalahan Jumlah | Rét
No. Ukur (derajat) rata
1121|3]| 4|5 ]| (derajat) | (derajat)
1 60 |01 |3 |2]2 8 1,6
2 50 |2]3|3]|1]2 11 2,2
3] 40 [0]3]2]1]1 7 1.4
4 30 |([0]2|1]1]1 5 1
5 20 |[2]2|0]1]2 7 1,4
6 10 {[0]1]0]|0|1 2 0,4
7 0 0(0 1 0 5 -3 -0,6
8 -10 319 0 1 1 -5 -1
9 20 [0 |O 111124 -6 -1,2
10 | -30 | O 3 0 4o -9 -1,8
11 | -40 3 0 21112 -8 -1,6
12 | -50 113120111 -8 -1,6
13 | -60 4 0 11312 -10 -2
Kesalahan rata-rata (derajat) -0,1385
Tabel 1 Data Pengukuran Gerakan Pitch
Sudut Kesalahan Jumlah Rata-
No. | Ukur (derajat) rata
(derajat) 2 13|4 |5 | (derajat) | (derajat)
1 60 0 1 414 10 2
2 30 1 1 3|4 8 1,6
3 40 1 1 32 7 1,4
4 30 111113 8 1,6
5 20 0|1 1 2 3 0,6
6 10 1 1 112 4 0,8
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7 0 1(1(1(1/1 5 1
8 -10 11112131 -8 -1,6
9 -20 11319 1 5 -10 -2
10 -30 3lal1l4l1 -12 -2,4
11 -40 olal1l3l2 -11 -2,2
12 -50 114133 1 -10 -2
13 -60 slalalalo -14 -2,8
Kesalahan rata-rata (derajat) -0,3077
Tabel 2 Data Pengukuran Gerakan Roll
Sudut Kesalahan Jumlah Rata-
No. | Ukur (derajat) rata
(derajat) | 1 | 2 | 3 | 4 | 5 | (derajat) | (derajat)
1 60 112 5|1 1 1 0,2
2 30 2111211 7 1,4
3 40 112111 6 1,2
4 30 1111222 8 1,6
5 20 |3|1(2]1 1 6 1,2
6 10 |13 1 1)1 5 1
7 0 1111 2 2 3 0,6
8 -10 2111111 1 -4 -0,8
9 -20 112 1 2|1 -5 -1
10 -30 311151 1 -9 -1,8
11 -40 2 1121113 -5 -1
12 -50 5| 4 2 111 -6 -1,2
13 -60 111 4 13|2 7 1,4
Kesalahan rata-rata (derajat) 0,21538

Tabel 3 Data Pengukuran Gerakan Yaw

Repoteknologi.id



Repoteknologi.id
Volume 2 (3), 2022

Dari beberapa percobaan yang telah di lakukan, maka munculah hasil data yang telah di
tulis diatas pada Gambar.11, Gambar.12, dan Gambar.13.

Dari tiga data di atas menunjukkan bahwa sistem memilki kesalahan dengan rata rata pada
gerakan Pitch sebesar -0,1385 derajat, sedangkan pada gerakan Roll menunjukkan
kesalahan dengan rata rata -0,3077 derajat, dan pada gerakan Yaw menunjukkan kesalahan
dengan rata rata 0,21538 derajat.

SIMPULAN

Berdasarkan pengujian dan analisis yang telah di lakukan, maka dapat di simpulkan bahwa
Sensor MPU6050 memiliki nilai kelalahan atau error dengan rata rata pada sumbu X
sebesar -0,1385 derajat, sedangkan sumbu Y sebesar -0,3077 derajat, dan sumbu Z sebesar
0,21538 derajat. Dan alat tersebut memiliki recoveyr time pada saat diberikan gangguan,
yaitu pada gerakan Pitch sebesar -0,1385 derajat, sedangkan pada gerakan Roll
menunjukkan kesalahan dengan rata rata -0,3077 derajat, dan pada gerakan Yaw
menunjukkan kesalahan dengan rata rata 0,21538 derajat.
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