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ALAT PEMANTAU RUANGAN  
DENGAN KAMERA PEREKAM DAN SENSOR GERAK 

 
Yudhi Andrian, Rika Rosnelly, Ratih Puspasari 

 

ABSTRAK 

Rangkaian pemancar akan mengirimkan sinyal infra merah ke rangkaian penerima. Dalam 
kondisi normal, maka sinyal infra merah dari rangkaian pemancar akan terus – menerus mengenai 
rangkaian penerima. Namun jika ada yang menghalangi, maka rangkaian penerima akan 
mengirimkan sinyal tertentu ke computer sebagai tanda bahwa ada orang yang menghalangi 
sensor. Komputer yang menerima sinyal akan mengaktipkan webcam untuk kemudian mulai 
merekam gambar yang ditangkap oleh webcam. Dengan demikian pemilik akan mengetahui orang 
yang memasuki ruangan tanpa izin tersebut.  
Webcam akan mengirimkan datanya ke personal computer (PC) melalui kabel USB untuk 
ditampilkan pada PC. PC melalui program port parallel dengan program visual basic, akan 
mengendalikan pergerakan motor stepper yang di atasnya  diletakkan webcam tersebut. 
Pergerakan motor stepper akan menyebabkan pergerakan webcam.  
 
Kata Kunci :  webcam, sensor infra merah, motor stepper 
 
 
PENDAHULUAN 
 

Keamanan adalah salah satu hal yang 
sangat penting. Banyak hal yang kita 
lakukan untuk menciptakan keamanan. 
Salah satunya adalah keamanan rumah. Kita 
selalu merasa resah kalau kalau ada pencuri 
yang memasuki rumah. 

Untuk mengatasinya biasanya pada 
rumah dilengkapi dengan alarm, dimana 
alarm ini akan menyala jika ada orang yang 
mengenai sensornya. Dengan demikian 
pemilik rumah akan mengetahui jika ada 
orang lain yang memasuki rumahnya tanpa 
izin. 

Akan lebih bermanfaat lagi jika 
sensor tersebut dilengkapi dengan kamera 
perekam, sehingga orang yang mengenai 
sensor tersebut akan langsung direkan oleh 
kamera. Sehingga pemilik rumah 
mengetahui siapa oarng yang memasuki 
rumahnya tanpa izin. 

 Untuk merancang alat ini diperlukan 
sebuah webcam, yaitu camera yang 
terkoneksi ke personal computer dan sebuak 
computer. Dimana hasil rekaman dari 
kamera tersebut akan dimasukkan ke dalam 
computer. 

 
 

PERANCANGAN DAN REALISASI 
SOFTWARE 
 
Blok Diagram Sistem 

Blok diagram merupakan 
penyederhanaan dari rangkaian yang 
menyatakan hubungan berurutan dari satu 
atau lebih rangkaian yang memiliki kesatuan 
kerja tersendiri. Blok diagram tidak 
mempunyai bentuk atau ukuran yang 
khusus.  
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Gambar 5. Tegangan setelah melewati 

  
Kemudian 12 volt AC akan 

disearahkan dengan menggunakan dua buah 
dioda. Gambar gelombang tegangan setelah 
melewati dioda penyearah adalah sebagai 
berikut: 

 

 
 

Gambar 6. Bentuk tegangan setelah 
melewati dioda penyearah 

 
  Selanjutnya 12 volt DC akan 
diratakan oleh kapasitor 2200 μF. Hasilnya 
ditunjukkan pada gambar berikut ini: 
 

 
Gambar 7. Bentuk tegangan setelah 

melewati Capasitor 
 
Regulator tegangan 5 volt (LM7805CT) 
digunakan agar keluaran yang dihasilkan 
tetap 5 volt walaupun terjadi perubahan pada 
tegangan masukannya.  
Saklar berfungsi untuk 
memutuskan/menghubungkan tegangan 
output. LED hanya sebagai indikator apabila 
PSA dinyalakan.  

Secara teori, jika salar ON, maka 
arus yang mengalir pada rangkaian adalah: 

AataumA
ohm

VoltVolti

R
VVi LED

01,010
330

7,15
=

−
=

−
=

 
Perancangan Rangkaian Sensor Gerak 

Sensor gerak terdiri dari sebuah 
pemancar infra merah, dan sebuah rangkaian 
penerima infra merah. Pemancar infra merah 
dipasang berhadapan dengan rangkaian 
penerima yang dilengkapi dengan fotodioda, 
jadi dalam keadaan biasa, maka pancaran 
sinyal infra merah akan diterima oleh 
rangkaian penerima sehingga menghasilkan 
sinyal low yang dikirimkan ke computer, 
dan komputer mengenali sinyal ini sebagai 
kondisi biasa (tidak ada orang yang akan 
melewati sensor), sehingga komputer tidak 
merekam gambar. 
 Ketika ada orang yang melewati 
sensor, sehingga menghalangi pancaran 
sinyal infra merah yang diterima oleh 
rangkaian penerima, maka untuk sesaat 
rangkaian penerima tidak menerima sinyal 
infra merah. Keadaan ini akan diolah oleh 
rangkaian penerima sehingga menghasilkan 
sinyal high yang dikirimkan ke komputer 
dan komputer mengenali sinyal ini sebagai 
perintah untuk memutar motor dan mulai 
merekam gambar yang ditangkap oleh 
webcam. 

Pada alat ini sensor gerak yang 
digunakan adalah sebuah pemancar infra 
merah, sebuah rangkaian penerima sinyal 
infra merah. Rangkaian pemancar infra 
merah tampak seperti gambar di bawah ini,  
 
 
 
 
 
 

Gambar 8.  Rangkaian Pemancar infra 
merah 
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Untuk menggerakkan motor stepper yaitu 
dengan memberikan sinyal high secara 
bergantian pada inputnya. 
 Pada rangkaian di atas, jika pin 2 
(D0), diset high yang berarti pin 2 (D0), 
mendapat tegangan 3,6 volt dari port 
parallel, maka transistor tipe NPN TIP 122 
yang terhubung ke pin 2 (D0) akan saturasi 
(dimana Ic mendekati maksimum). Hal ini 
akan membuat kolektor transistor NPN TIP 
122 itu akan mendapat tegangan 0 volt dari 
ground.   
Motor stepper yang digunakan memiliki 
hambatan = 27 ohm, sehingga Ic ≈ 
maksimum ≈ 0,444 mA, sehingga VCE 
adalah 

( )
( )

voltvoltvolt
xAvolt

xRIV
VVV

CCCC

CCCCE

01212
27444,012

=−=
Ω−=

−=
−=

       

Sedangkan pin 3 (D0), pin 4 (D2) 
dan pin 5 (D3). diset low yang berarti pin 3 
(D0), pin 4 (D2) dan pin 5 (D3)., mendapat 
tegangan 0 volt dari port parallel, maka 
transistor tipe NPN TIP 122 yang terhubung 
ke pin pin 3 (D0), pin 4 (D2) dan pin 5 
(D3).) akan saturasi (dimana Ic mendekati 
maksimum). Hal ini akan membuat kolektor 
transistor NPN TIP 122 itu akan mendapat 
tegangan 0 volt dari ground.   
Motor stepper yang digunakan memiliki 
hambatan = 27 ohm, sehingga Ic ≈ 
maksimum ≈ 0,444 mA, sehingga VCE 
adalah 

( )
( )

voltvoltvolt
xAvolt

xRIV
VVV

CCCC

CCCCE

01212
27444,012

=−=
Ω−=

−=
−=

      

 Kolektor transistor C945 yang berada di 
sebelah kiri atas diumpankan ke basis 
transistor tipe PNP TIP 127 sehingga basis 
transistor TIP 127 mendapatkan tegangan 0 
volt yang menyebabkan transistor ini tidak 

aktip (cut off  dimana Ic ≈ 0 ).  Karena 
transistor TIP 122 ini tidak aktip, maka 
kolektornya tidak terhubung ke emiter, 
sehingga kolektor tidak mendapatkan 
tegangan 0 volt dari ground. 

( )
( )

voltvoltvolt
xmAvolt

xRIV
VVV

CCCC

CCCCE

12012
27012

=−=
Ω−=

−=
−=

; dimana Ic 

≈ 0 
 Pemberian input high oleh port 
parallel terus – menerus akan membuat 
motor stepper bergerak ek arah tertentu. 

 
 

PENGUJIAN DAN ANALISA 
SOFTWARE 
 
Pengujian Software 

Adapun tujuan pengujian software 
adalah untuk mengetahui bahwa program 
serta perangkat yang berhubungan dengan 
PC telah dapat menjalankan fungsinya 
dengan baik. Dalam pengujian ini 
diperlukan peralatan –  peralatan sebagai 
berikut: 
1. Komputer PC dengan spesifikasi pentium 

1 ke atas. 
2. Webcam 
3. Sistem operasi minimum Windows 98. 
4. Program Visual Basic versi 6.0 
5. Software videocap ActiveX Control 
6. Hardware (meliputi driver motor stepper, 

motor stepper, Webcam, konektor DB 
25) 

 
Pengujian awal dilakukan dengan 
menghubungkan rangkaian ke PC, dimana 
webcam dihubungkan ke port usb dan DB 
25 male dihubungkan ke DB 25 female yang 
ada di computer, selanjutnya membuat 
program dengan menggunakan bahasa 
pemrograman visual basic 6.0 untuk 
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mengendalikan port parallel dan 
mengaktipkan webcam. 
 
Pengujian Paralel Port 
 Untuk mengendalikan port parallel 
dengan menggunakan bahas pemrograman 
visualbasic diperlukan sebuah dll. Pada 
perancangan ini digunakan io.dll. io.dll ini 
dimasukkan ke sistem32 pada windows 
selanjutnya mendeklarasikan penggunaan 
io.dll pada listing program. 
Deklarasi io.dll pada bahasa pemrograman 
visual basic adalah sebagai berikut: 
 
Private Declare Sub PortOut Lib "IO.DLL" 
(ByVal Port As Integer, ByVal Data As Byte) 
Private Declare Function Portin Lib "IO.DLL" 
(ByVal Port As Integer) As Byte 
 
Langkah selanjutnya adalah mengendalikan 
port parallel, dimana port parallel berada 
pada alamat port [378]. Programnya sebagai 
berikut: 
PortOut &H378, &H1 
Perintah ini akan memberikan data logika 
high pada D0 dan logika low pada D1 s/d 
D7, pada port 378 sebagai berikut: 
 

 Pin9 Pin8 Pin7 Pin6 Pin5 Pin4 Pin3 Pin2 
 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 
378 0 0 0 0 0 0 0 1 

 
Gambar 11. Kondisi Pin Konektor DB25 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 12. Titik-titik pengukuran  
pada pengujuan 1 

Dari hasil pengujian pada rangkaian di atas, 
didapatkan tegangan sebagai berikut: 

 
 
Pengujian kedua dilakukan dengan 
memberikan data yang berbeda pada port 
parallel. Programnya sebagai berikut: 
 

PortOut &H378, &H2 
 
Perintah ini akan memberikan data logika 
high pada D1 dan logika low pada D0 s/d 
D7, kecuali D1 pada port 378 sebagai 
berikut: 

 Pin9 Pin8 Pin7 Pin6 Pin5 Pin4 Pin3 Pin2 
 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

378 0 0 0 0 0 0 1 0 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 13. Titik-titik pengukuran  
pada pengujuan 2 

 
Dari hasil pengujian pada rangkaian di atas 
didapatkan tegangan sebagai berikut: 
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Pengujian ketiga. 
Programnya sebagai berikut: 
 

PortOut &H378, &H4 
 
Perintah ini akan memberikan data logika 
high pada D2 dan logika low pada D0 s/d 
D7, kecuali D2 pada port 378 sebagai 
berikut: 

 Pin9 Pin8 Pin7 Pin6 Pin5 Pin4 Pin3 Pin2 
 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

378 0 0 0 0 0 1 0 0 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 14. Titik-titik pengukuran  
pada pengujuan 3 

 
Dari hasil pengujian pada rangkaian di atas, 
didapatkan tegangan sebagai berikut: 
 

 
 
Pengujian keempat. 
Programnya sebagai berikut: 
 

PortOut &H378, &H8 
 
Perintah ini akan memberikan data logika 
high pada D3 dan logika low pada D0 s/d 

D7, kecuali D3 pada port 378 sebagai 
berikut: 

 Pin9 Pin8 Pin7 Pin6 Pin5 Pin4 Pin3 Pin2 
 D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 D0 

378 0 0 0 0 1 0 0 0 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 15. Titik-titik pengukuran  
pada pengujuan 3 

 
Dari hasil pengujian pada rangkaian di atas, 
didapatkan tegangan sebagai berikut: 

 
 
 
 
Pengujian Rangkaian Driver Motor 
Stepper 

Pengujian ini dilakukan dengan 
mengukir tegangan pada titik – titik tertentu 
dari driver motor stepper. 

Pengujian dilakukan  dengan 
pengukuran terhadap tegangan  dari driver 
motor stepper.  
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End If 
strVideoFormat= 
cbovideoformat.List(cbovideoformat.ListIndex) 
videoFormatIndex= 
Me.VideoCap1.VideoFormats.FindVideoFormat(s
trVideoFormat) 
 
If videoFormatIndex <> -1 Then 
        VideoCap1.VideoFormat= 
videoFormatIndex 
End If 
Me.VideoCap1.Start 
End Sub 
 
Ketika program ini dijalankan, maka 
tampilannya sebagai berikut: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 17. Tampilan webcam pada VB 
 

 
 
Pengujian rangkaian driver Motor 
stepper 
Pengujian pada rangkaian ini dilakukan 
dengan  menghubungkan rangkaian ini  ke 
DB 28 female pada PC, kemudian memberi 
program sebadai berikut: 
 
 

Private Declare Sub PortOut Lib "IO.DLL" (ByVal 
Port As Integer, ByVal Data As Byte) 
Private Declare Function Portin Lib "IO.DLL" 
(ByVal Port As Integer) As Byte 
Private Declare Sub Sleep Lib "Kernel32" (ByVal 
dwMiliseconds As Long) 
 
Private Sub Form_Load() 
Counter = 8 
    Do 
        Counter = Counter - 1 
        PortOut &H378, &H8 
        Sleep 100 
        PortOut &H378, &H4 
        Sleep 100 
        PortOut &H378, &H2 
        Sleep 100 
        PortOut &H378, &H1 
        Sleep 100 
    Loop Until Counter = 0 
PortOut &H378, 0 
Unload Me 
End Sub 
  
Program ini dirancang dengan menggunakan 
standart exe pada visual basic. Program di 
atas akan menggerakkan motor stepper 
berlawanan arah dengan arah jarum jam 
sebesar 45 derajat. Untuk memperbesar 
putaran motor stepper, maka nilai yang 
diisikan pada counter diperbesar. Sedangkan 
untuk menggerakkan (memutar motor 
stepper dengan arah searah jarum jam, maka 
data yang diberikan pada port 378 di balik. 
Ketika program dijalankan, karena 
dirancang pada form1, tanpa menggunakan 
tambahan menu apapun, sehingga 
tampilannya seperti berikut: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Gambar 18. Tampilan form menjalankan 
motor stepper pada VB 
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KESIMPULAN  
a. Pada perancangan ini dapat disimpulkan 

bahwa motor stepper tidak dapat 
langsung dikendalikan oleh computer, 
sehingga dibutuhkan driver untuk 
mengendalikannya. 

b. Untuk mengaktipkan port parallel 
dengan menggunakan bahasa 
pemrograman visual basic dibutuhkan 
Dinamic Ling Library (DLL) tambahan, 
yaitu IO.DLL dan DLLPort.DLL. 

c. Untuk merekam gambar pada webcam 
dibutuhkan software tambahan yaitu 
Videocap ActiveX Control. Dengan 
menggunakan software ini pemrograman 
menjadi semakin mudah. 
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