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ABSTRAK 

Sistem pengawasan menggunakan kamera merupakan teknologi 

penting untuk mendukung sistem keamanan dan pengawasan suatu 

tempat dari jarak jauh. Kamera khususnya CCTV banyak digunakan 

dalam industri retail (minimarket, pertokoan atau hypermart), 

apartemen dan kantor. Kamera sangat berperan penting sebagai 

bukti atas tindak pelanggaran keamanan. Kamera CCTV pada 

umumnya ditempatkan pada sudut langit-langit ruangan dan pada 

satu sisi, sehingga membatasi gerak dan jangkauan. Dengan sistem 

gerak autonomous, CCTV yang bergerak mengelilingi ruangan 

dengan menghindari halangan (berupa meja, kursi dan lain-lain) 

dapat menghilangkan batasan dan jangkauan penjagaan. 

Penggunaan kabel akan digantikan dengan wireless-fidelity sebagai 

media komunikasi antara monitor dan kamera.  Kamera berjalan ini 

menggunakan dua mode pengontrolan, yakni otomatis dan manual. 

Mode pengontrolan dipilih menggunakan handphone android 

dengan bluetooth sebagai media penghubung antara android dan 

arduino. CCTV mengirim data melalui wifi dan ditampilkan pada 

PC (Personal Computer).  

Kata Kunci : Kamera, informasi, keamanan. 
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