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ABSTRACT 
 

 

THE APPLICATION OF ACCELEROMETER IN  

MONOPOD STABILIZER USING SERVO 

 
(2016; 80 Page + LXXX Page + Bibliography + attachment) 
MUHAMAD ARIE KURNIAWAN  

TEKNIK ELEKTRO 

TEKNIK EKLEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

The final report entitled "The Application of Accelerometer in Monopod 
Stabilizer Using Servo". 
 
Monopod stabilizer created as a camera accessories that used to get the photos that 
are perpendicular 90o without the effect of the tilt angle of the camera received 
from various disorders, both from the user and the environment that led to the tilt. 
This device works automatically with electronic components such as the 
accelerometer that used to detect the tilt angle and servo motors which minimizes 
tilt angle to achieve a point perpendicular 90o. Accelerometer sensor located on a 
monopod that will detect a change in position with a certain angle and then sends a 
ADC signal to the Arduino Nano and do the mapping process to convert into angle 
servo motor. Next, Arduino Nano generates a PWM signal sent to the servo motor 
as servo motor control movement corresponding mapping results. Having received 
PWM servo motors, servo motors move to the position 90 ° back to the point 
perpendicular angle, move in opposite directions with the number of servo motor 
angle equal to the angle number of position changes Accelerometer. This device is 
expected to be useful for the camera to get the photos with perpendicular without 
any interference from the environment. 
 
Keyword: Monopod stabilizer, tilt angle, Accelerometer, Mapping. 
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ABSTRAK 

 
 

APLIKASI ACCELEROMETER PADA PENSTABIL MONOPOD 

MENGGUNAKAN MOTOR SERVO 
 

 (2016; 80 Halaman + LXXX halaman + Daftar Pustaka + lampiran) 

MUHAMAD ARIE KURNIAWAN 
TEKNIK ELEKTRO 

TEKNIK ELEKTRONIKA 

POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA 

 

Laporan Akhir ini berjudul “Aplikasi Accelerometer Pada Penstabil Monopod 
Menggunakan Motor Servo”. 
 
Penstabil monopod dibuat sebagai aksesoris kamera yang bertujuan untuk 
mendapatkan hasil foto yang tegak lurus 90o tanpa adanya efek dari kemiringan 
sudut yang diterima kamera dari berbagai gangguan, baik dari pengguna maupun 
lingkungan yang menyebabkan kemiringan. Alat ini bekerja secara otomatis dengan 
komponen elektronika seperti Accelerometer yang berfungsi untuk mendeteksi 
kemiringan sudut dan motor servo yang meminimalisir kemiringan sudut untuk 
mencapai titik tegak lurus 90o. Sensor Accelerometer yang terletak pada monopod 
akan mendeteksi perubahan posisi monopod dengan sudut tertentu kemudian 
mengirimkan sinyal ADC kepada Arduino Nano dan melakukan proses mapping 
untuk dikonversikan menjadi sudut motor servo. Selanjutnya, Arduino Nano 
menghasilkan sinyal PWM yang dikirim kepada motor servo sebagai kontrol 
pergerakan motor servo sesuai hasil mapping. Setelah PWM diterima motor servo, 
motor servo bergerak menuju posisi sudut 90o kembali ke titik tegak lurus, bergerak 
berlawanan arah dengan jumlah sudut motor servo yang sama dengan jumlah sudut 
dari perubahan posisi Accelerometer. Diharapkan alat ini dapat berguna bagi 
pengguna kamera untuk mendapatkan hasil foto yang tegak lurus tanpa adanya 
gangguan dari lingkungan.  
 

Kata Kunci: penstabil monopod, kemiringan sudut, Accelerometer, Mapping. 
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