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ABSTRAK 

Rancangan Controller CCTV Otomatis Menggunakan Arduino Uno 

 

Afid Maulana (2020 : 31 halaman) 

CCTV merupakan hal yang penting bagi masyarakat pada umumnya terutama 

untuk sistem keamanan di area-area strategis di lingkungannya, baik itu di rumah, 

di tempat usaha atau di fasilitas public, karena selain rekaman CCTV bisa di 

jadikan sebagai bukti apabila terjadi tindak kejahatan, kecelakaan atau hal-hal 

yang tidak diinginkan lainnya, karena itu dibutuhkan kamera CCTV yang 

dirangkai agar dapat bekerja secara otomatis, kamera CCTV ini dilengkapi dengan 

sistem kendali arduino dan alat penggerak, hasil pemantauan ini akan memberikan 

informasi tentang status dan kecenderungan bahwa pengukuran dan evaluasi yang 

diselesaikan berulang dari waktu ke waktu, pemantauan umumnya dilakukan 

untuk tujuan tertentu untuk memeriksa terhadap objek  dan untuk mengevaluasi 

kondisi. 

 

Kata Kunci : CCTV (Closed Circuit Television), Arduino, Motor Servo, sensor 

RTC (Real Time Clock). 
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ABSTRACT 

 

Automatic CCTV Controller Design Using Arduino Uno 

Afid Maulana (2020 : 31 pages) 

CCTV is an important thing for society in general, especially for security systems 

in strategic areas in their environment, be it at home, in a business place or in 

public facilities, because in addition to CCTV footage it can be used as evidence 

in case of a crime, accident or other undesirable things, because it requires a 

CCTV camera that is assembled to work automatically, this CCTV camera is 

equipped with an Arduino control system and a propulsion device, the results of 

this monitoring will provide information about the status and the tendency that the 

measurements and evaluations are repeated From time to time, monitoring is 

generally carried out for a specific purpose to examine objects and to evaluate 

conditions. 

 

 

Keywords: CCTV (Closed Circuit Television), Arduino, Servo Motor, RTC (Real 

Time Clock) sensor.  
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