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ABSTRAK 

RANCANG BANGUN SISTEM PAN TILT CAMERA MOUNT DENGAN 

FACE & OBJECT TRACKING BERBASIS ATMEGA328P DAN OPENCV 

Julian Norton Sitorus 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 

Pada industri masa kini, terdapat beragam kegunaan kamera, baik dari pembuatan 
konten hingga monitoring. Kamera dapat digunakan untuk melakukan tracking 
pada sebuah objek dan juga pada muka manusia yang bergerak, menggunakan 
gerakan pan dan tilt. Tujuan perancangan alat ini adalah untuk mencari cara untuk 
membuat sebuah mount kamera otomatis, yang dapat melakukan gerakan pan dan 
tilt mengikuti sebuah objek dan manusia, dengan menggunakan sebuah software 
berbasis OpenCV yang mengolah gambar dan melakukan tracking. Perancangan 
alat ini menggunakan sebuah mikrokontroler ATMega328P, dan dua buah motor 
stepper NEMA17 sebagai aktuator. Alat ini dibekali dua sensor hall effect untuk 
melakukan fungsi homing, serta menggunakan gambar dari kamera yang diolah 
oleh software. Dari hasil percobaan, alat ini dapat mengikuti objek yang bergerak 
90 derajat ke kiri dan kanan alat dengan melakukan panning selama 2.95 detik, dan 
untuk mengikuti objek yang bergerak 90 derajat ke atas dan bawah, alat melakukan 
tilting selama 2.1 detik. Mikrokontroler ATMega328P menggerakkan motor yang 
berada pada pan tilt camera mount berdasarkan perintah yang dikirim oleh software 
berbasis OpenCV pada komputer yang mengolah gambar dan melakukan tracking 
pada objek menggunakan tracker CSRT. Pergerakan dari motor ini yang 
menggerakkan kamera yang dipasangkan pada pan tilt camera mount untuk 
mengikuti objek. 

Kata kunci: kamera, tracking, pan, tilt, mount kamera, motor NEMA 17, OpenCV, 

tracker CSRT. 
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ABSTRACT 

RANCANG BANGUN SISTEM PAN TILT CAMERA MOUNT DENGAN 

FACE & OBJECT TRACKING BERBASIS ATMEGA328P DAN OPENCV 

Julian Norton Sitorus 

Teknologi Rekayasa Otomasi, Sekolah Vokasi, Universitas Diponegoro 

In today's industry, cameras have various of application, ranging from content 
creation to monitoring. Cameras can be used for object as well as human face 
tracking, utilizing pan and tilt motions. The purpose of this device is to create an 
automatic camera mount that can pan and tilt to follow an object or a person. This 
is accomplished through an OpenCV-based software that processes images and 
perform tracking using the CSRT tracker. This device design utilizes an 
ATMega328P microcontroller and two NEMA17 stepper motors as actuators. It is 
equipped with two hall effect sensors for homing functionality and utilizes images 
from the camera processed by the software. Based on the experiment results, this 
mount is able to track an object moving 90 degrees to the left and right, by panning 
for 2.95 seconds, and to follow an object moving 90 degrees up and down, the 
device tilts for 2.1 seconds. The ATMega328P microcontroller drives the motors on 
the pan-tilt camera mount based on commands sent by the OpenCV-based software, 
which processes images and tracks the object using the CSRT tracker. The 
movement of these motors allows the camera attached to the pan-tilt camera mount 
to follow the object. 

Keywords: camera, tracking, pan, tilt, camera mount, NEMA 17 motor, OpenCV, 

CSRT tracking


