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Abstrak : Salah satu teknik pengambilan gambar yang penting yaitu camera movement atau pergerakkan
kamera dan alat ini akan dirancang slider kamera berbasis android, pada sistem ini akan menggunakan
motor DC untuk pergerakan kamera secara horizontal dan 2 servo untuk menggerakkan dudukan kamera
searah 180 derajat lalu sistem ini dapat bergerak secara manual menggunakan android dan juga dapat
bergerak secara otomatis dengan face tracking menggunakan raspberry pi yang dimana pergerakan slider
akan mengikuti wajah pengguna. Sistem ini dibuat dengan berbagai macem hardware dan software seperti
slider kamera yang berfungsi sebagai penggerak kamera, Raspberry pi sebagai minicomputer, motor DC
sebagai perubah energi listrik menjadi gerak, motor servo sebagai mendorong dan memutar objek, modul
kamera raspberry pi sebagai pengambil gambar, nodemcu ESP8266 sebagai penghubung antar jaringan,
android sebagai system operasi pada smartphone, open cv sebagai pengolah gambar dan video, python
sebagai Bahasa pemrograman, kodular sebagai pengolah aplikasi dan Blynk sebagai module Arduino.
Aplikasi yang dirancang menggunakan software kodular, setelah tahapan perancangan aplikasi selesai
maka tahapan selanjutnya yaitu perancangan alat. Pada tahap ini dilakukan perancangan alat serta
pencarian komponen-komponen yang akan digunakan, pada tahap ini komponen yang digunakan sesuai
dengan yang telah dipih dan ditentukan pada tahap perancangan alat. Setelah pembuatan alat selesai
maka akan dilakukan pengujian untuk mengetahui apakah perancangan system yang dibuat sudah sesuai
dengan peracncangan awal atau tidak jika hasil dari pengujian telah sesuai dengan percangan awal maka
proses pembuatan slider kamera dilanjutkan ke tahap penggabungan alat dan aplikasi. Kemudian akan
dilakukan proses pengujian secara keseluruhan system yang telah dibuat.

Kata Kunci : Slider Kamera, Android, Raspberry Pi, Face Tracking

Abstract : One of the important shooting techniques is camera movement and this tool will be designed with
an android-based camera slider, this system will use a DC motor for horizontal camera movement and 2 servo
to move the camera holder 180 degrees then this system can move manually using Android and can also move
automatically with face tracking using Raspberry Pi, where the movement of the slider will follow the user’s
face. This system is made with various kinds of hardware and software such as a camera slider that functions
as a camera driver, Raspberry pi as a minicomputer, a DC motor as a converter of electrical energy into motion,
a servo motor as pushing and rotating objects, a raspberry pi camera module as an image taker, nodemcu
ESP8266 as a liaison between networks, android as the operating system on smartphones, open cv as image
and video processing, python as programming language, codular as application processor and Blynk as
Arduino module. Applications that are designed using codular software, after the application design stage is
complete, the next stage is the design of the tool. At this stage, the design of the tool is carried out and the
search for the components that will be used, at this stage the components used are in accordance with what has
been selected and determined at the tool design stage. After the manufacture of the tool is complete, a test will
be carried out to determine whether the system design is in accordance with the initial design or not if the
results of the test are in accordance with the initial design, the camera slider manufacturing process is
continued to the stage of combining tools and applications. Then the whole system testing process will be
carried out.
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1. Pendahuluan

Pada videografi terutama sinematografi, teknik
pengambilan gambar sangatlah penting untuk
menghasilkan gambar yang memuaskan. Salah satu
teknik pengambilan gambar yang penting yaitu
camera movement atau pergerakkan kamera. Pada
umumnya teknik pergerakkan kamera dalam
sinematografi ada beberapa jenis yaitu tilt, pan, dan
dolly. Tilt adalah pergerakkan poros kamera secara
vertikal keatas maupun kebawah. Pan adalah
pergerakkan poros kamera secara horizontal kekiri
maupun  kekanan. Sedangkan dolly adalah
pergerakkan kamera mendekati suatu objek maupun
menjauhi  objek.[1].Untuk  melakukan teknik
pengambilan gambar tersebut agar pada hasilnya
terlihat memuaskan, dibutuhkan alat bantuan seperti
tripod, dolly track, jib crane, monopod, rig, slider,
dll. Di Indonesia sendiri, sudah banyak pelaku yang
memanfaatkan alat bantu kamera tersebut untuk
membuat footage, contohnya slider[1]. Pada tugas
akhir ini akan dirancang slider kamera berbasis
android. Pada sistem ini akan menggunakan motor
DC untuk pergerakan kamera secara horizontal.
Serta 2 servo untuk menggerakkan dudukan kamera
searah 180 derajat. Selain Sistem ini dapat bergerak
secara manual menggunakan android, sistem ini
juga dapat bergerak secara otomatis dengan face
tracking menggunakan raspberry pi yang dimana
pergerakan slider akan mengikuti wajah pengguna..

2. Tinjauan Pustaka
2.1 Slider Kamera

Slider adalah salah satu perangkat yang sering
digunakan dalam pembuatan film. Perangkat ini
berfungsi untuk mempermudah dan memperhalus
dalam teknik pengambilan gambar (camera
movement). Pada umumnya slider dibuat untuk
mempermudah dalam teknik dolly dan crab[1]. Pada
umumnya slider digerakkan secara manual,
sehingga pergerakannya kurang stabil dan halus.
Namun, sekarang sudah banyak produk slider yang
berbasis motorized atau yang pergerakannya diatur
oleh motor sehingga pergerakkannya lebih stabil

Gambar 2.1 Slider Kamera
sesuai kecepatan yang kita mau[l]. Ada banyak
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model slider kamera, ada yang digerakkan oleh roda
skateboard agar dapat menopang kamera yang besar
dan berat. Ada juga yang menggunakan bearing
untuk kamera dslr atau yang lebih kecil dan ringan.
Model relnya pun berbeda-beda[1]. Salah satu
model dari slider yang sering digunakan dapat
dilihat dari Gambar model slider diatas merupakan
slider khusus untuk kamera DSLR atau yang lebih
kecil[1].

2.2 Raspberry Pi

Raspiberry Pi adalah komputer papan tunggal kecil.
Dengan  menghubungkan  peripheral  seperti
keyboard, mouse, layer ke Raspberry Pi, yang
bertindak sebagai komputer pribadi mini. Raspberry
Pi popular digunakan untuk real time gambar atau
video prosecessing, aplikasi berbasis 10T dan
aplikasi robotika [6] Kecepatan CPU Raspberry Pi
bervariasi dari MHz sampai 1,2 GHz. Selain itu,
Raspberry Pi juga memiliki SDRAM on-board yang
berkisar dari 256 MB hingga 1 GB [7]. Oleh karena
itu, Raspberry Pi sangat cocok digunakan sebagai
komponen untuk membuat Light-Fidelity.

Gambar 2.2 Raspberry Pi 3

Gambar diatas merupakan penampakan dari
Raspberry pi 3. Ada beberapa versi dari Raspberry
seperti yang tercantum dibawabh ini:

Raspberry Pi 1 Model A
Raspberry Pi 1 Model A+
Raspberry Pi 1 Model B
Raspberry Pi 1 Model B+
Raspberry Pi 2 Model B
Raspberry Pi 3 Model B
Raspberry Pi Zero

NogakrwbdPE

Tabel 2.1 Perbandingan Jenis Raspberry Pi

Features Resspherryc i Model Baspieny Br2 | Raspbery Fi4 Raspberry Pi zero
B+ Model B Model B
SoC BCM2835 BCM2836 BCM2837 BCM2835
CPU ARM11 Quad Cortex A7 | Quad Cortex A53 ARM11
Operating Freq. 700 MHz 900 MHz 1.2GHz 1GHz
RAM 512 MB SDRAM 1 GB SDRAM 1 GB SDRAM 512 MB SDRAM
GPU 250 MHz Videocore 250MHz 400 MHz 250MHz
v Videocore IV Videocore IV Videocore IV
Storage micro-SD Micro-SD micro-SD micro-SD
Ethernet Yes Yes Yes No
Wireless WiFi and Bluetooth No No No
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2.3 Motor DC

Motor DC (Direct Current) adalah peralatan
elektromekanik dasar yang berfungsi untuk
mengubah tenaga listrik menjadi tenaga mekanik.
Motor DC merupakan jenis motor yang
menggunakan tegangan searah sebagai sumber
tenaganya. Dengan memberikan beda tegangan pada
kedua terminal tersebut, motor akan berputar pada
satu arah, dan bila polaritas dari tegangan tersebut
dibalik maka arah putaran motor akan terbalik pula.
Polaritas dari tegangan yang diberikan pada dua
terminal menentukan arah putaran motor sedangkan
besar dari beda tegangan pada kedua terminal
menentukan kecepatan motor (Frank D. Petruzella,
2001 : 331)[2].
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Gambar 2.3 Motor DC
Bentuk fisik dari motor dc yang digunakan dapat
dilihat dari Gambar 2.3. motor DC ini menggunakan
magnet yang sangat kuat dengan gearbox berbahan
metal sehingga memiliki torsi yang besar[2].

2.3 Motor Servo

Motor servo adalah sebuah motor dengan sistem
closed feedback di mana posisi dari motor akan
diinformasikan kembali ke rangkaian kontrol yang
ada di dalam motor servo. Motor ini terdiri dari
sebuah motor, serangkaian gear, potensiometer dan
rangkaian kontrol. Potensiometer berfungsi untuk
menentukan batas sudut dari putaran servo.
Sedangkan sudut dari sumbu motor servo diatur
berdasarkan lebar pulsa yang dikirim melalui kaki
sinyal dari kabel motor. Tampak pada gambar

Gambar 2.4 Motor Servo

dengan pulsa 1.5 mS pada periode selebar 2 mS
maka sudut dari sumbu motor akan berada pada
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posisi tengah. Semakin lebar pulsa OFF maka akan
semakin besar gerakan sumbu ke arah jarum jam dan
semakin kecil pulsa OFF maka akan semakin besar
gerakan sumbu ke arah yang berlawanan dengan
jarum jam. Motor Servo tampak pada gambar 2.4[3].

2.4 Modul Kamera Raspberry Pi

Modul kamera Raspberry biasa disebut Picamera
atau Raspicam adalah modul kamera yang didesain
khusus untuk Raspberry Pi. Pada Picamera terdapat
kabel pita yang dapat dihubungkan ke CSI
Connector yang berada pada Rasperry Pi. Raspicam
pertama dirilis pada 14 Mei 2013 dan pada 28
Oktober 2013 dirilis versi “Pi NolIR” yang
merupakan versi Picamera tanpa infra merah, ciri-
ciri dari Picamera versi ini adalah mempunyai PCB
yang berwarna hitam. Pada keduanya mempunyai
ukuran 25mm x 20mm x 9mm dengan berat sekitar
3 gram[6].

2.5 Android

Android adalah sebuah sistem operasi untuk
perangkat mobile yang berbasis Linux yang
mencakup  sistem operasi, middleware dan
aplikasi.Android menyediakan platform terbuka
bagi para pengembang buat menciptakan aplikasi
mereka.Awalnya, Google Inc. membeli Android
Inc. yang merupakan pendatang baru yang membuat
peranti lunak untuk smartphone. Kemudian untuk
mengembangkan Android, dibentuklah  Open
Handset Alliance, konsorsium dari 34 perusahaan
peranti keras, peranti lunak, dan telekomunikasi,
termasuk Google, HTC, Intel, Motorola, Qualcomm,
T-Mobile, dan Nvidia[4].

android

Gambar 2.6 Logo Android

2.6 Open CV

OpenCV adalah library computer vision yang open-
source di mana ditulis dalam Bahasa C dan C++ dan
bisa dijalankan pada Linux, Mac, dan atau Windows
diaman OpenCV di desain untuk memudahkan
komputasi pengelolaan citra gambar pada real- time.
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Gambar yang telah di ambil kemudian akan diproses
menggunakan OpenCV, dengan cara gambar yang
berwarna RGB (Red, Green, Blue) akan di
konversikan menjadi Grayscale agar memudahkan
melihat pattern yang ada, kemudian akan
dibandingkan dengan basis data yang ada.

OpenCV

Gambar 2.7 Open CV

2.7 Python

Python adalah Bahasa pemograman yang mudah
dimengerti dikarenakan syntax yang mudah dibaca
dan dipahami sehingga Python sangat baik untuk
dipakai pada proyek yang besar dan berlangsung
lama agar pada pengembang kode yang akan
mendatang  nanti bisa mudah memahami isi
program. Python juga bisa dijalankan di berbagai
platform dan mendukung Pemograman Berbasis
Objek, ekstensi Python biasanya menggunakan *.py,
*pyw, *.pyc, *.pyo,dan *.pyd. Bahasa Python
dirancang oleh Guido van Rossum pada tahun 1991
dan sampai saat ini masih dikembangkan oleh
Python Software Foundation

Gambar 2.8 Logo Python

2.8 Face Tracking

Face Tracking Device merupakan suatu alat/piranti
yang terdiri dari webcam, motor servo, dan sistem
minimum. Yang dapat mengikuti objek yang
menyerupai bentuk wajah manusia. Jika di depan
webcam ada obyek berupa objek tersebut, maka
webcam tersebut menguncinya dan mengikuti wajah
kemanapun arah wajah bergerak. Dalam Tugas
Akhir ini penulis menciptakan alat tersebut berbasis
webcam lalu kemudian menggunakan sepasang
motor servo sebagai pengontrol gerak webcam.

e-Proceeding of Applied Science : Vol.7, No.2 April 2021 | Page 236

Peletakan arah gerak Motor Servo adalah mengikuti
bidang sumbu x dan sumbu y. Sehingga webcam
dapat leluasa mengikuti kemanapun wajah bergerak,
tetapi geraknya sesuai dengan rentang zona gerak
Motor Servo.

Gambar 2.9 Face Tracking

2.9 NodeMCU ESP8266

NodeMCU adalah platform lot open source, terdiri
dari perangkat keras berupa sistem on chip ESP8266
dari ESP8266 buatan Espressif System, juga
firmware yang digunakan, menggunakan Bahasa
pemrograman scripting Lua. Istilah nodeMCU
secara default sebenarnya mengacu pada firmware
yang digunakan daripada perangkat keras
development Kit.

HHHHHHH
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Gambar 2.10 NodeMCU ESP8266

2.10 Kodular

Pengertian dari Kodular adalah salah suatu aplikasi
atau tools IDE open source seperti App Inventor.
Kodular ini memiliki fitur-fitur widget yang paling
banyak dari tools IDE sejenisnya. Situs Kodular ini
tidak hanya bisa membuat aplikasi Android saja, tapi
juga bisa mengunggah hasil pembuatan aplikasi
tersebut ke dalam Kodular Store dan/atau bisa
membuat ekstensi sendiri untuk menjadikan widget
yang belum ada dari bawaan. Pada sebelum ada
perubahan nama Kodular, situs ini diberi nama
Makeroid. Saat ini, Situs Kodular ini terus
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berkembang dalam pembuatan aplikasi tools untuk
memudahkan si developer dalam membuat aplikasi
Android tanpa coding (ketik program). Untuk
pembuatan aplikasi Android, hanya mengandalkan
drap dan drop saja dan menyusun puzzle blok
program agar program aplikasi tersebut bisa berjalan
dengan baik. Anda bisa menambahkan beberapa
media iklan di dalam aplikasi Android buatan anda
sebagai penghasilan uang. Situs Kodular ini sering
terjadi error dalam pembuatan aplikasi Android
yang dikarenakan melewati batas kuota hosting.
Project-project app yang hasil ekspor dari Kodular
seringkali error ketika melakukan impor atau
migrasi project-nya ke dalam tools IDE seperti
Thunkable, AppyBuilder, bahkan App Inventor,
karena perbedaan kriteria pada
android:minSdkVersion dalam setiap IDE tools.

JAVA kOdular SGHEME

JAVASCRIPT 088

Gambar 2.11 Kodular

2.11 Blynk

BLYNK adalah platform untuk aplikasi OS Mobile
(i0S dan Android) yang bertujuan untuk kendali
module Arduino, Raspberry Pi, ESP8266, WEMOS
D1, dan module sejenisnya melalui Internet, dengan
catatan terhubung dengan internet dengan koneksi
yang stabil dan inilah yang dinamakan dengan
sistem Internet of Things (10T).

B [V

Gambar 2.12 Blynk

3.1 Blok Diagram Sistem

Slider Kamera yang dirancang terdiri atas 2 bagian
yaitu Aplikasi android dan Slider kamera yang
tersusun atas Raspberry Pi, NodeMCU ESP8266,
DC Motor dan Servo Motor. Sesuai dengan prinsip
kerja slider yang dirancang yaitu dapat dikontrol
melalui aplikasi android. Prinsip kerja system
Proyek Akhir dapat digambarkan melalui blok
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Kamera Raspberry Pi Raspberry Pi 3 > Servo Motor

- >

dodul DC Motor . oC Motor

Gambar 3.1 Blok Diagram Raspberry Pi 3 dan
NodeMCU ESP8266

3.2 Perancangan Sistem DC Motor
Pada perancangan Proyek Akhir ini membutuhkan

beberapa tahapan-tahapan dalam pengerjaan.
Adapun tahapan tersebut yaitu sebagai berikut.

STUDI PUSTAKA PENGGABUNGAN
SLIDER KAMERA
DENGAN APLIKAS!
PERANCANGAN l
APLIKASI PENGGABUNGAN
PEMBUATAN
APLIKASI
PERANCANGAN
SLIDER KAMERA
PEMILIHAN
KOMPONEN

ANTARA SISIAPLIKASI
PEMBUATAN

DENGAN SLIDER
EVALUASI KAMERA
KESELURUHAN l
SLIDER KAMERA

PENGUJIAN SLIDER

KAMERA BERBASIS

ANDROID SECARA
KESELURUHAN

SLIDER KAMERA BERBASIS

DIINGINKAN

EVALUASISLIDER
KAMERA

PENGUJIAN

SLIDER YANG DIBUAT'
SUDAH SELESAI

Gambar 3.2 Flowchart Pembuatan Proyek Akhir Slider
Kamera

Berdasarkan Gambar 3.2 Flowchart Pembuatan
Proyek Akhir Slider Kamera dapat dilihat beberapa
tahapan yang dilakukan dalam merancang Proyek
Akhir ini. Dimulai dari studi Pustaka mencari
informasi mengenai perkembangan pada slider
kamera berbasis android, perancangan aplikasi dan
perancangan alat sampai dengan keseluruhan
tahapan. Pada tahap perancangan aplikasi dilakukan
pemetaan konsep terkait konsep dari aplikasi yang
akan dibuat, bentuk dari interface aplikasi itu
sendiri, sehingga dapat ditentukan software yang
tepat untuk membuat aplikasi tersebut. Aplikasi
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yang dirancang menggunakan software kodular.
Setelah tahapan perancangan aplikasi selesai,
seseuai dengan Gambar 3.2 flowchart Pembuatan
Proyek Akhir Slider Kamera maka tahapan
selanjutnya yaitu perancangan alat. Pada tahap ini
dilakukan perancangan alat serta pencarian
komponen-komponen yang akan digunakan.
Setelah tahapan perancangan selesai, maka
selanjutnya akan dilakukan pemilihan komponen,
pada tahap ini komponen yang digunakan sesuai
dengan yang telah dipih dan ditentukan pada tahap
perancangan alat. Tahapan selanjutnya yaitu
pembuatan alat berdasarkan perancangan yang telah
dibuat. Setelah pembuatan alat selesai maka akan
dilakukan pengujian untuk mengetahui apakah
perancangan system yang dibuat sudah sesuai
dengan peracncangan awal atau tidak. Jika
pengujian yang dilakukan tidak sesuai dengan
perancangan awal, maka akan dilakukan proses
evaluasi dan kembali ke tahapan perancangan alat.
Namun, jika hasil dari pengujian telah sesuai dengan
percangan awal maka proses pembuatan slider
kamera dilanjutkan ke tahap penggabungan alat dan
aplikasi. Kemudian akan dilakukan proses pengujian
secara keseluruhan system yang telah dibuat. Jika
hasil dari pengujian system secara keseluruhan
berjalan dengan lancer maka percangan dan
pembuatan sis slider kamera berhasil dan telah
selesai. Namun, jika penujian system tidak sesuai
dengan perancangan maka aka dilakukan evaluasi
keseluruhan mulai dari sisi alat maupun dari sisi
aplikasi.

3.3 Perancangan Sistem Servo Motor

mimimymim

-y'- .
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Gambar 3.4 Rangkaian Schematic Sistem

Pada gambar 3.4 menunjukkan perancangan system
yang terdiri dari rangkaian komponen yang
terhubung dengan Raspberry Pi dan NodeMCU
ESP8266, pada rangkaian ditambahkan modul servo
motor dan modul slider control.
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3.3.1 Flowchart Sistem

Pemilihan Pergerakan

[

Pergerakan Pergerakan
Manual Otomatis

Dikontrol Dikontrol Menjalankan
dengan aplikasi dengan program pada
android pushbutton raspberry pi
1 —_—
Aplikas:
android Inisialisasi
menerima data Wajah
darn blynk

Masuk ke
NodeMCU

Slider Kamera
Bergerak

Slider Kamera Mengikuti
Objek Wajah

Gambar 3.5 Flowchart Sistem

Pada Gambar 3.5 Flowchart Sistem. Mulai yaitu alat
dihidupkan oleh user, Ketika dihidupkan user akan
memilih pergerakan. Jika user memilih pergerakan
otomatis maka user harus menjalan program face
tracking pada raspberry pi, kemudian kamera
raspberry pi akan melakukan inisialisasi wajah, jika
ada objek wajah maka slider kamera akan mengikuti
pergerakan wajah, jika tidak ada objek wajah maka
raspberry pi akan 6embali melakukan inisialisasi
wajah. Apabila user memilih pergerakan manual,
maka user dapat memilih 6embali untuk mengontrol
slider menggunakan aplikasi android atau dengan
pushbutton. Jika user memilih control dengan
aplikasi android, maka aplikasi android akan
menerima data dari blynk yang kemudian diteruskan
ke NodeMCU ESP8266 lalu slider kamera bergerak
sesuai data yang diterima. Dan apabila user memilih
control dengan pushbutton, maka NodeMCU
ESP8266 akan menerima data dari pushbutton lalu
slider kamera bergerak sesuai data yang diterima.

3.3.2 Perancangan Face Tracker

Perancangan face tracker pada proyek akhir ini
adalah kamera dan kecerdasan buatan akan
melakukan scan wajah terdahap orang secara
mendetail. Scan ini akan menyimpan semua data
mulai dari bentuk mata, rahang, bibir, mulut, hidung,
ukuran wajah, dan lain — lain yang ada di dalam
wajah orang tersebut. Kemudian, datanya disimpan
di dalam server nantinya, setiap kali wajah orang
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yang datanya sudah di scan melewati atau
melakukan lagi scan di kamera dengan data base
yang sama, data mereka akan muncul dan
diverifikasi. Bisa dibilang, cara kerjanya mirip
finger print namun dalam bentuk wajah. Kamera
melakukan scan dengan cara khusus agar bisa
memperoleh data akurat tanpa membutuhkan
pencahayaan yang baik.

Gambar 3.6 Perancangan Face Tracker

3.2.3 Perancangan Controller

Perancangan sistem kontrol adalah, jalinan berbagai
komponen yang menyusun sebuah sistem untuk
menghasilkan respon yang diinginkan terhadap
perubahan waktu. Dengan demikian sebuah sistem
kontrol dapat dicirikan dengan adanya mekanisme
pengkondisian sistem untuk mencapai respon yang
diinginkan. Diagram dibawah merupakan sistem
kontrol terbuka (open loop)

Gambar 3.6 Perancangan Controller

3.2.4 Perancangan Bracket Pant/Tilt Dan
Prinsip Kerja Servo Motor

Perancangan servo motor pada bracket pant/tilt
menggunakan 2 buah servo motor MG 995 yang
terhubung dengan modul servo. Untuk system
otomatis dari modul servo terhubung ke raspberry pi
dan untuk system manual dari modul servo
terhubung ke nodeMCU ESP8266.
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Gambar 3.7 Perancangan Bracket Pant/tilt

3.2.5 Perancangan Slider Kontrol dan Prinsip Kerja
DC Motor
Perancangan slider control menggunakan DC Motor
12V dan modul PWM 2708 yang terhubung dengan
modul slider control. Untuk system otomatis dari
modul slider control tidak ada dan untuk system
manual dari slider control terbagi menjadi 2 yaitu
system manual secara konvensional dan system
manual dari aplikasi.
1. System Manual Konvensional
Sistem konvensional adalah system yang masih
menggunakan perangkat manual dalam
sistemnya. Komponen utama dalam system
tersebut adalah manusia. Manusia yang
bertindak sebagai pengguna, operator dan
penyedia service dari system tersebut. Dalam
hal ini system konvensional lebih banyak
melakukan pemrosesan data manual. Mulai dari
system input, system operasi dan juga output.

2. System Manual Aplikasi

Sistem Manual Aplikasi adalah system yang
menggunakan android dan terdapat aplikasi
didalam. Komponen utama dalam system
tersebut adalah aplikasi pada android. Android
yang bertindak sebagai system utama.

3.2.6 Penambahan Modul Servo Motor

Untuk mendukung system otomatis dan manual
dibuatkan modul servo motor agar bisa
mengendalikan posisi yang akan bergerak ke posisi
yang dituju dan berhenti pada posisi yang sudah di
tentukan.

Gambar 3.8 Perancangan Modul Servo Motor
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3.2.7 Penambahan Modul Slider Kontrol

Pada modul PWM 2708 hanya bergerak dengan satu
arah maka dari itu dibuat penambahan modul slider
control agar bisa bergerak kedua arah dan bisa
dikontrol dengan aplikasi

Gambar 3.9 Penambahan Modul Slider Kontrol

3.2.8 Penambahan Buck Converter

Buck Converter adakah converter daya DC ke DC
yang menurunkan tegangan,Dikaranekan pada alat
ini menggunakan power supply yang mengubah arus
AC ke DC yang ditakutkan memiliki tegangan
berlebih, dikarenakan alat ini bersentuhan langsung
dengan manusia jadi disini menggunakam buck
converter yang terhubung di rangkaian.

Gambar 3.10 Penambahan Buck Converter

3.2.9 Pembuatan Script

Bahasa pemrograman yang digunakan pada
raspberry Pi adalah Python dengan aplikasi
pembuatan program yang bernama Python 3 yang
terdapat pada raspberry Pi itu sendiri dan Bahasa
pemrograman yang digunakan pada nodeMCU
ESP8266 adalah C/C++ dengan aplikasi pembuatan
programnya bernama Arduino IDE. Pada Proyek
akhir kali ini dibutuhkan beberapa script code untuk
dapat mebuat alat ini berjalan dengan semestinya
dan pada NodeMCU menggunakan module wifi
yang akan menirimkan data ke Blink secara
realtime.
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Gambar 3.11 Script Program

#define BLYNK_PRINT Serial
#include <ESP8266WiFi.h>
#include <BlynkSimpleEsp8266.h>

int relayl
int relay2

= D2;

= D1;

// You should get Auth Token in the Blynk App.

// Go to the Project Settings (nut icon).

char auth[] = "Ai9eoMNEfD-KTXwtYIqSHyolhalaq52z";

// Your WiFi credentials.
rd to "" for open networks
= "SAPUTRA";
= “"saputra34”;

void setup() {
pinMode(relayl, OUTPUT);
pinMode(relay2, OUTPUT);
digitalWrite(relayl, LOW);
digitalWrite(relay2, LOW);
Serial.begin(115200);

delay(10);
Serial.print("Connecting to ");
Serial.println(ssid);

WiFi.begin(ssid, pass);

int wifi ctr = @

while (WiFi.sta
delay(500);
Serial.print(".");

!= WL_CONNECTED)

}
Serial.println("WiFi connected");
Blynk.begin(auth, ssid, pass);

}
void loop(){
Blynk.run();

3}
J

Gambar 3.12 Contoh Script pada NodeMCU ESP 8266
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3.2.10 Tampilan Aplikasi

O& v - a¢ 20 [al.al 36% @ 02:33

Screent

Pan Tilt Controler

Auto .

Slider Control RIGHT

Gambar 3.13 Tampilan Aplikasi

Aplikasi ini dibuat untuk mengontrol slider kamera
secara manual. Aplikasi ini dibuat menggunakan
kodular, pada tampilan ini terdapat 2 fungsi button
yaitu button left dan right yang berfungsi untuk
menggerakan DC Motor dan 4 button UP, RG, DN
dan LF yang berfungsi untuk menggerakan Servo
Motor.

4. IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN
4.1 "Fungsionalitas Alat

Pengujian yang dilakukan adalah untuk mengetahui
apakah setli‘ap fungsi pada komponen alat tersebut

Gambar 4.1 Alat Slider Kamera
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yang di uji adalah servo motor, DC motor, aplikasi
android dan kamera raspberry Pi. Apakah sudah bisa
digunakan sesuai dengan harapan perancangan.
Pengujian dilakukan dengan mencoba langsung alat
tersebut.

4.2. Pengujian Servo Motor

Gambar 4.2 Pengujian Servo Motor

Pada Gambar 4.2 dilakukan pengujian servo motor
pada aplikasi android dengan cara melakukan uji
coba pada setiap button yang terdapat pada aplikasi
untuk memastikan servo motor bergerak sesuai
dengan button aplikasi. Dan dilakukan pula
pengujian servo motor pada pergerakan otomatis
agar dapat mengetahui apakah servo motor
berfungsi sesuai pergerakan wajah yang diambil
oleh kamera raspberry pi.

4.3. Pengujian Button Controller Konvensional

Gambar 4.3 Pemgujian Button Controller Konvensional

Pada Gambar 4.3 Dilakukan pengujian Button
Controller Konvensional, pengujian ini dilakukan
untuk mengetahui button kiri dan kanan pada
controller yang terhubung ke bracket pant yang
diatas nya terdapat kamera.
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4.4 Pengujian Face Tracking Berdasarkan
Intensitas Cahaya

Gambar 4.4 Pengujian Face Tracking Berdasarkan

Intensitas Cahaya
Pada Gambar 4.4 dilakukan pengujian face tracking
berdasarkan intensitas cahaya, pengujian ini
dilakukan sesuai dengan keadaan cahaya di sekitar
lalu jika intensitas cahaya yang di hasilkan rendah
maka kamera pada Raspberry Pi tidak dapat
mendeteksi wajah yang di deteksi, namun apabila
intensitas cahaya tinggi maka kamera pada
Raspberry Pi dapat mendeteksi wajah karena cahaya
yang mendukung untuk mengambil gambar wajah
pada kamera.

4.5 Pengujian Face Tracking Berdasarkan
Jarak

Gambar 4.5 Pengujian Face Tracking Berdasarkan
Intensitas Jarak

Pada Gambar 4.5 dilakukan pengujian face tracking
berdasarkan jarak. pengujian ini dilakukan sesuai
dengan jarak antara kamera dengan wajah user lalu
Ketika user mendekatkan wajah ke kamera dengan
jarak 40-50cm maka kamera tidak akan mendeteksi
objek wajah karena terlalu dekat namun apabila
jarak antara wajah dan kamera 60-80cm maka
kamera akan mendeteksi objek wajah dan jika wajah
yang di deteksi terlalu jauh dan lebih dari 90cm
maka kamera tidak bisa mendeteksi objek wajah.
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4.6 Pengujian DC Motor

Gambar 4.6 Pengujian DC Motor

Pada Gambar 4.6 dilakukan pengujian DC maotor
pada aplikasi android dengan cara melakukan uji
coba pada setiap button yang terdapat pada aplikasi
untuk memastikan apakah DC Motor bergerak
sesuai dengan button aplikasi. Dan dilakukan juga
pengujian DC motor pada pushbutton untuk
memastikan apakah DC Motor bergerak mengikuti
pushbutton.

4.7 Pengujian Aplikasi Android

Gambar 4.7 Pengujian Aplikasi Android
Pada Gambar 4.7 dilakukan pengujian aplikasi
android dengan cara mencoba semua button, apakah
berfungsi atau tidak. Jika button LEFT dan RIGHT
ditekan maka DC motor akan bergerak dan apabila
button UP, LF, RG dan DN ditekan maka servo
motor akan bergerak.
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4.8 Pengujian Kamera Raspberry Pi

al y \iE
4.8 Pengujian Kamera Ra?pi
Pada Gambar 4.8 dilakukan pengujian kamera
raspberry pi dengan cara menjalankan program pada
raspberry pi yang bertujuan untuk mengetahui
apakah kamera raspberry pi dapat melakukan face
tracking atau tidak

5. KESIMPULAN DAN SARAN
5.1 Kesimpulan
Berdasarkan hasil dari pengujian terhadap sistem
keseluruhan, dapat diambil kesimpulan sebagai
berikut.

1. Alat dalam pembuatan Proyek Akhir
ini dibangun berdasarkan kebutuhan
yaitu dapat melakukan controlling
pada kamera melalui android dan
terhubung ke raspberry pi sehingga
controller konvensional dapat
digantikan dengan smartphone
berbasis android yang dapat berputar
180 derajat oleh motor servo.

2. Servo motor dapat bergerak dengan
baik sesuai dengan data yang
dikirimkan dari android dan raspberry
pi.

3. DC Motor dapat bergerak dengan baik
sesuai dengan data yang dikirimkan
dari android dan push button.

5.2 Saran
Pada Proyek Akhir ini, penulis menyadari masih
banyak terdapat kekurangan dalam

pengimplementasian, kedepannya penulis berharap
slider kamera berbasis android ini selanjutnya dapat
dikembangkan kembali. Adapun saran penulis untuk
pengembangan slider kamera berbasis android ini
adalah sebagai berikut.

1. Menambahkan sistem otomatis pada
aplikasi android.

2. Menambahkan output dari kamera
raspberry pi pada aplikasi android.

3. Sistem face tracking tidak hanya

menggerakkan servo motor tetapi juga
menggerakkan DC Motor.
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