BAB I
PENDAHULUAN

1.1 Latar Belakang

Citra merupakan pencitraan dari suatu gambar. Dengan kata lain merupakan
tiruan dari gambar sebenarnya. Salah satu alat perekam citra ialah kamera. Kamera
merupakan alat optik yang menyerupai mata. Elemen-elemen dasar lensa adalah
sebuah lensa cembung, celah diafragma, dan film (pelat sensitif). Lensa cembung
berfungsi untuk membentuk bayangan benda, celah diafragma berfungsi untuk
mengatur intensitas cahaya yang masuk, dan film berfungsi untuk menangkap
bayangan yang dibentuk lensa. Dewasa ini film pada penggunaan kamera
digantikan oleh sensor elektronik[1].

Penggunaan kamera saat ini telah banyak digunakan dalam berbagai bidang.
Contohnya pada perekaman saat berkendara merupakan salah satu tren saat ini.
Selain sebagai tren akhir-akhir ini, penggunaan kamera pada saat berkendara
memiliki keuntungan tersendiri. Semisal dapat mengabadikan momen-momen
tidak terduga. Seperti saat terjadi kecelakaan dapat menjadi bukti untuk penyidikan
polisi.

Gimbal merupakan alat mekanis yang dirancang menggunakan cincin yang
dipasang pada sumbu sudut siku satu sama lain. Benda yang ada di lingkungan yang
tidak stabil diatur dalam posisi stabil menggunakan alat mekanis ini[2]. Gimbal 3-
axis digunakan pada sistem stabilisasi yang dirancang untuk memberi operator
kamera (cameraman) kebebasan merekam gambar dengan getaran atau guncangan
yang minim pada kamera. Didukung oleh tiga motor servo, Gimbal memiliki
kemampuan untuk menjaga tingkat kamera pada semua sumbu saat operator
kamera menggerakkan kamera[3]. Jenis sistem kendali yang digunakan adalah
sistem kendali PID (Proporsional, Integral, Derivatif) [2].

Dengan permasalahan tersebut didapat bahwa diperlukan Gimbal 3-axis
sebagai alat untuk menjaga kestabilan kamera saat merekam gambar. Alat tersebut

bekerja dengan sistem kontrol PID (Proporsional, Integral, Derivatif).



1.2 Rumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang diatas, maka rumusan masalah pada penelitian
ini adalah:
1. Bagaimana rancangan sistem kontrol PID pada Gimbal 3-axis ?
2. Bagaimana kinerja Gimbal 3-Axis berbasis sistem kontrol PID ?
1.3 Tujuan
Tujuan dari penelitan ini adalah:
1. Mengimplementasikan sistem kontrol PID pada Gimbal 3-axis.
2. Mengetahui kinerja Gimbal 3-Axis berbasis sistem kontrol PID.
1.4 Manfaat
Dengan melakukan penelitian ini, diharapkan dapat memperoleh manfaat dari
sisi praktis dan juga dari sisi akademis. Manfaat yang diharapkan dari penelitian ini
adalah :
1.4.1 Manfaat Akademis
Manfaat di bidang akademis dari penelitian ini adalah:
1. Penelitian ini diharapkan dapat memberikan manfaat sebagai sumber
referensi Gimbal 3-axis kedepannya.
2. Penelitian ini diharapkan dapat memberikan kontribusi akademik sebagai
pembanding dengan sistem kontrol selain PID.
1.4.2 Manfaat Praktis
Manfaat Praktis.dari-penelitian ini adalah:
1. Hasil penelitian ini diharapkan @ dapat menjadi referensi bagi
perbandingan perekaman dengan dan tanpa Gimbal 3-axis.
1.5 Batasan Masalah
Batasan masalah dalam penelitian ini adalah sebagai berikut:
1. Sistem kontrol PID (Proporsional, Integral, Derivatif) di terapkan untuk
mendapatkan posisi kamera yang stabil.
Sensor yang digunakan adalah GY-88 MPU-6050 Module.
ContRoller yang akan digunakan adalah Arduino.
Aktuator yang digunakan ialah motor servo MG966R.
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Kerangka gimbal menggunakan Akrilik ketebalan 3mm.



6. Serta kamera yang digunakan adalah Action Camera.
1.6 Kerangka Berfikir
Kerangka Berfikir dalam penelitian ini dapat dilihat pada Gambar 1.1 berikut:

MASALAH ' KESEMPATAN
I. Getaran mengganggu hasil rekaman 1. Sensor Gyroscope dan accelerometer serta
2. Holder kamera biasa kurang memadai microkontroler.
dalam merekam objek bergerak 2. Motor Servo dengan torsi tertentu.

f \ PEMECAHAN
PENDEKATAN 1. Sistem Gimbal 3-axis berbasis sistem
1. Sensor gyroscope dan accelerometer kontrol PID
sebagai pendeteksi kestabilan. 2. Pengujian d.an Analisis
2. Motor servo sebagai aktuator penstabil '
kamera.

Sistem Kontrol PID

N Y

HASIL
Gimbal 3-axis Sebagai Penstabil Kamera Saat Berkendara
Berbasis PID

Gambar 1. 1 Kerangka Berfikir

1.7 State of the Art

State of the art adalah pernyataan|yang menunjukkan bahwa penyelesaian
masalah yang diajukan merupakan hal yang berbeda dengan penelitian yang telah
dilakukan oleh peniliti lain. Dalam bagian ini akan diuraikan secara singkat
penelitian sebelumnya yang dapat memperkuat alasan mengapa penelitian ini akan

dilakukan. Adapun state of the art penelitian lainnya dijabarkan pada Tabel 1.1.



Tabel 1. 1 Tabel Referensi

JUDUL PENELITI TAHUN
“Perancangan Sistem Stabilisasi Kamera | Fahrezi Alwi 2016
Tiga Sumbu dengan Metode Kontrol | Muhammad,
Fuzzy untuk Mobile Surveillance Robot” | Muhammad Rivai,
Dkk
“Camera Gimbal Stabilization Using | R.J. Rajesh, 2016
Conventional PID ContRoller And | Kavitha. P
Evolutionary Algorithms”
“3-axis Camera Mount Gyroscopic | Karthik M.Tech 2013
Stabilization™ G. Durga Prasad,
M.Tech
Dkk
“Gimbals control with the camera for | Taki Shiino 2008
aerial photography in RC helicopter” Kazuo Kawada
Toru Yamamoto
Dkk

Pada penelitian sebelumnya, peneliti bernama Taki Shiino, Kazuo Kawada
dkk dengan judul Gimbals control with the camera for aerial photography in RC
helicopter lebih menekankan pada Gimbal yang diterapkan pada RC helikopter
dengan penggunaan sistem kontrol PD (Propostional, Derifatif)[3]. Sedangkan oleh
Karthik M.Tech dkk, pada paper berjudul 3-axis Camera Mount Gyroscopic
Stabilization lebih menekankan ke bahan material dari mechanical design Gimbal
3-axis tersebut[4]. Dan selanjutnya peneliti bernama R.J. Rajesh, Kavitha. P dkk
dalam paper berjudul Camera Gimbal Stabilization Using Conventional PID
ContRoller And Evolutionary Algorithms menekankan Gimbal kamera digunakan
pada penggerak penggerak seperti UAV’s, MAV's, helikopter dan seterusnya
sebagai pelacakan target, operasi penyelamatan, untuk menangkap gambar gerak

dan lain-lain[2]. Kemudian pada paper Perancangan Sistem Stabilisasi Kamera



Tiga Sumbu dengan Metode Kontrol Fuzzy untuk Mobile Surveillance Robot yang
ditulis oleh Fahrezi Alwi Muhammad, Muhammad Rivai, dkk lebih menekankan
pada penggunaan sistem kontrol fuzzy logic.

Berdasarkan Tabel 1.1, sudah banyak peneliti yang membahas penelitian
tentang penerapan Gimbal 3-axis sebagai penstabil. Namun, pada tugas akhir ini
dilakukan peneitian yang berjudul Perancangan Gimbal 3-axis Sebagai Penstabil
Kamera Saat Berkendara Berbasis PID. Penelitian ini lebih menekankan pada
perancangan penstabil kamera secara otomatis yang nantinya digunakan sebagai
penstabil saat perkaman, adapun perbedaan yang didapati dari paper-paper diatas
ialah penerapan Gimbal kamera pada drone atau aerial photograpich, serta sistem
penggunaan nya berbasi PD ataupun Fuzzy logic. Dengan demikian meskipun
penelitian ini dilakukan untuk sebuah tugas akhir dengan kebaruan yang memadai.
1.8 Sistematika Penulisan

Penulisan laporan penelitian tugas akhir ini memiliki sistematika penulisan
dengan jumlah 4 bab, dimana setiap masing-masing bab mempunyai isi, berikut
penjabaran isi setiap bab :

BAB I PENDAHULUAN

Pada bab ini mejelaskan tentang latar belakang dari pengambilan judul
penelitian ini, rumusan masalah, tujuan dan manfaat penelitian, batasan masalah,
posisi penelitian, kerangka berfikir serta sistematika penulisan yang akan dilakukan
dalam tugas akhir.

BAB II TINJAUAN PUSTAKA

Pada bab ini berisi tinjauan pustaka yang relevan dengan kegiatan penelitian
ini.

BAB Il METODOLOGI PENELITIAN

Pada bab ini berisikan metodologi yang digunakan dalam pelaksanaan
penelitian tugas akhir yang dimulai dari studi literatur, pengumpulan data,
perencanaan, pemodelan, Simulasi, Pembuatan alat, serta uji coba alat sampai tahap
hasil akhir.

BAB IV PERANCANGAN SISTEM DAN IMPLEMENTASI



Pada bab ini berisi tentang perancangan sistem dan imlementasi dari gimbal
3-axis sebagai penstabil kamera saat berkendara. Dimana terbagi menjadi 2 sub bab
yaitu perancangan dan implementasi. Pada sub bab perancangan tersaji cara kerja,
perancangan hardware, perancangan software, serta kebutuhan. Sedangkan pada
sub bab implementasi berisi tentang implementasi hardware dan implementasi
software.

BAB V PENGUJIAN DAN ANALISIS

Pada bab ini menjelaskan hasil dari pengujian yang dilakukan pada gimbal 3-
axis sebagai penstabil kamera pada saat berkendara lalu dianalisis hasil pengujian
tersebut.

BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN

Bab ini berisi tentang kesimpulan dan saran penelitian.



