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Rancang Bangun IoT Otomatisasi Pointing dengan Kontrol Berbasis Web Untuk 

Downlink Outside Broadcasting TVRI Senayan 

 

Abstrak 

 
Outside broadcasting merupakan salah satu proses penting dalam menyiarkan program 

yang proses rekaman dan produksi dilakukan di luar ruangan. Dalam prosesnya, pointing 

perlu dilakukan agar siaran yang telah diproduksi dapat dikirimkan menuju satelit dan 

diterima kembali pada stasiun bumi untuk kemudian dipancarkan ke perangkat pengguna. 

Pada penelitian ini, dirancang sistem pointing otomatis menggunakan antena parabola 45 

cm dengan LNB Ku-band. Sistem pointing otomatis ini dikendalikan oleh motor servo untuk 

elevasi dan linear aktuator untuk azimuth. Otomatisasi pointing didukung oleh sensor 

MPU6050 untuk mengukur sudut elevasi, sensor kompas GY271 untuk menentukan 

azimuth, dan modul GPS NEO-6M untuk memperoleh data koordinat longitude dan 

latitude guna mendukung algoritma perhitungan pergerakan pointing. Pointing dikontrol 

melalui antarmuka web yang memungkinkan pengguna mengatur posisi antena dan 

memantau data pergerakan sudut secara real-time. Pengujian terhadap sensor 

menunjukkan bahwa sensor GPS Neo-6M memiliki akurasi tinggi dengan kemampuan 

mendeteksi 23 satelit dan nilai HDOP yang baik. Sensor giroskop menghasilkan nilai 

deviasi nilai pitch sebesar 0.427°, dan sensor kompas memiliki deviasi <0.1°. Hasil 

pengujian menunjukkan bahwa implementasi algoritma sensor fusion berhasil 

menghasilkan pembacaan yang stabil dan akurat. Hal ini menunjukkan bahwa sistem 

mampu melakukan pointing otomatis dengan presisi yang memadai untuk mendukung 

penerimaan sinyal yang baik. Sistem ini diharapkan dapat meningkatkan efisiensi dalam 

proses pointing antena. 

 

Kata kunci: Kontrol Web, Outside Broadcasting, Pointing, Sensor 
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IoT Design and Construction of Pointing Automation with Web-Based Control for 

Downlink Outside Broadcasting TVRI Senayan 

 

Abstract 

 
Outside broadcasting is one of the important processes in broadcasting programs whose 

recording and production processes are carried out outdoors. In the process, pointing 

needs to be done so that the broadcast that has been produced can be sent to the satellite 

and received back at the earth station to then be transmitted to the user's device. In this 

study, an automatic pointing system was designed using a 45 cm parabolic antenna with a 

Ku-band LNB. This automatic pointing system is controlled by a servo motor for elevation 

and a linear actuator for azimuth. Pointing automation is supported by the MPU6050 

sensor to measure the elevation angle, the GY271 compass sensor to determine the azimuth, 

and the NEO-6M GPS module to obtain longitude and latitude coordinate data to support 

the pointing movement calculation algorithm. Pointing is controlled via a web interface 

that allows users to adjust the antenna position and monitor angular movement data in 

real-time. Testing of the sensor shows that the Neo-6M GPS sensor has high accuracy with 

the ability to detect 23 satellites and good HDOP values. The gyroscope sensor produces 

a pitch deviation value of 0.427°, and the compass sensor has a deviation of <0.1°. The 

test results show that the implementation of the sensor fusion algorithm successfully 

produces stable and accurate readings. This shows that the system is capable of automatic 

pointing with sufficient precision to support good signal reception. This system is expected 

to improve efficiency in the antenna pointing process. 

 

Key words: Outside Broadcasting, Pointing, Sensor, Web Control.  
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BAB I  

PENDAHULUAN 

 

1.1 Latar Belakang 

Industri televisi di Indonesia berperan penting sebagai media 

komunikasi. Melalui berbagai program tersedia, televisi dapat memberikan 

informasi, pendidikan, berita terkini, serta menyediakan hiburan bagi 

masyarakat. Berbeda dengan radio, televisi menyiarkan program-program 

dalam bentuk audiovisual yang lebih memudahkan penonton dalam 

menyerap informasi. Dalam industri penyiaran televisi, perkembangan 

teknologi memberikan banyak keuntungan dalam hal kemudahan 

memperoleh dan mengolah informasi secara cepat. Salah satu kemudahan 

yang didapat adalah memungkinkannya dilakukan kegiatan Outside 

Broadcasting (OB) yang merupakan suatu proses produksi dan penyiaran 

program yang dilakukan di luar ruangan studio. 

Dalam kegiatan OB, keberadaan antena parabola sangat krusial 

karena berfungsi sebagai penghubung utama antara perangkat siaran di 

lapangan dan satelit komunikasi. Agar transmisi berjalan optimal, antena 

harus diarahkan dengan sangat presisi ke satelit tujuan. Oleh karena itu, 

proses pointing antena menjadi tahap yang sangat penting dan menentukan 

keberhasilan pengiriman maupun penerimaan sinyal. Kesalahan dalam 

pointing dapat menyebabkan hilangnya sinyal, gangguan tayangan, bahkan 

terputusnya komunikasi antara lokasi OB dan stasiun pusat, sehingga 

pengembangan sistem pointing antena yang efektif, dan dapat dikendalikan 

secara fleksibel sangat dibutuhkan dalam mendukung keberlangsungan 

operasional industri penyiaran modern. 

Sinyal audio dan video yang telah di olah pada lokasi Outside 

Broadcasing, perlu dikirimkan ke stasiun utama untuk kemudian diolah 

kembali pada Master Contol Room (MCR) sebelum dapat disiarkan pada 

publik. Untuk dapat mengirimkan sinyal audio video langsung dari lokasi 

liputan berita, diperlukan perangkat transmisi yaitu antena parabola. Antena 

dari bumi harus diarahkan menuju posisi satelit yang diinginkan secara 
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presisi agar mendapatkan koneksi untuk mengirimkan sinyal, proses ini 

disebut dengan pointing (Hidayat et al., 2022).  

Pointing diperlukan karena satelit berada di orbit tertentu, baik 

geostasioner maupun orbit rendah, dengan koordinat yang spesifik. Posisi 

satelit ini memengaruhi sudut antena di bumi, sehingga antena harus diatur 

dengan tepat agar dapat menangkap dan mengirimkan sinyal tanpa gangguan. 

Kesalahan dalam pointing dapat menyebabkan lemahnya sinyal, gangguan 

komunikasi, atau bahkan kehilangan koneksi sama sekali. Terdapat tiga 

parameter utama dalam pointing, yaitu azimuth, elevasi, dan polarisasi, untuk 

memastikan koneksi optimal antara antena dan satelit (Setiawan et al., 2023). 

Pada LPP TVRI Senayan, saat kekurangan perangkat otomatis yang 

tersedia, maka proses pointing dilakukan secara manual. Metode ini memiliki 

beberapa kelemahan, seperti memerlukan waktu yang relatif lama karena 

proses pencarian posisi satelit harus dilakukan secara trial and error. Selain 

itu, ketergantungan pada operator manusia meningkatkan risiko terjadinya 

kesalahan dalam pengaturan sudut azimuth, elevasi, dan polarisasi, yang 

dapat mengakibatkan sinyal tidak optimal. Oleh karena itu, dilakukan 

penelitian untuk proses pointing yang dapat dilakukan secara otomatis 

menggunakan perangkat berbasis teknologi seperti mikrokontroler, untuk 

kemudahan, efesiensi, dan diharapkan dapat mengurangi risiko kesalahan 

dan mempercepat waktu pengaturan antena.  

Penelitian ini dibuat berdasarkan penelitian sebelumnya yang 

dilakukan oleh Farhan Hidayat, Johan Wahyudi, dan Zulina Kurniawati 

dengan judul “Rancangan Simulasi Auto Pointing Untuk Antena VSAT 

Berbasis Mikrokontroler”. Penelitian tersebut membahas mengenai 

pengembangan sistem auto-pointing antena VSAT untuk mengatasi 

pergeseran arah antena secara otomatis, yang bertujuan untuk meningkatkan 

efisiensi dan akurasi sistem komunikasi satelit di bandara dengan 

menggunakan teknologi berbasis mikrokontroler. Perbedaan penelitian 

sebelumnya dengan penelitian yang akan dibuat saat ini terletak pada jenis 

komponen yang digunakan serta metode kontrol dari alat pointing tersebut. 
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Penelitian ini mengembangkan sistem pointing otomatis untuk antena 

parabola dengan pendekatan berbasis Internet of Things (IoT). Sistem ini 

menggunakan mikrokontroler ESP32 yang terintegrasi dengan berbagai 

sensor seperti GPS NEO-6M untuk mendapatkan koordinat lokasi, kompas 

GY-271 untuk mendeteksi arah azimuth, dan sensor MPU6050 sebagai 

pendeteksi kemiringan untuk menghitung sudut elevasi. Sistem ini dirancang 

agar dapat dikendalikan secara otomatis berdasarkan lokasi target satelit serta 

dapat dikendalikan secara manual menggunakan tombol kontrol pada web 

ataupun keypad lokal. Data sensor yang dihasilkan dikirim dan ditampilkan 

secara real-time melalui platform Adafruit IO, sehingga pengguna dapat 

memantau kondisi sistem dari jarak jauh pada antarmuka web.  

1.2 Rumusan Masalah 

Berdasarkan latar belakang di atas, dapat ditarik beberpa 

permasalahan untuk dibahas dalam skripsi yaitu antara lain: 

a. Bagaimana cara merancang sistem pointing otomatis yang dapat 

mengarahkan antena dengan presisi ke satelit tujuan? 

b. Bagaimana menentukan target sudut azimuth dan elevasi secara 

otomatis menggunakan mikrokontroler? 

c. Bagaimana melaksanakan pointing antena jika koneksi dengan website 

kontrol terputus? 

 

1.3 Tujuan  

Adapun tujuan dari penelitian mengenai pembuatan alat pointing 

otomatis ini adalah antara lain: 

a. Merancang dan mengembangkan sistem pointing otomatis yang dapat 

mengarahkan antena dengan presisi ke satelit tujuan. 

b. Mengimplementasikan persamaan dalam perhitungan otomatis untuk 

mendapatkan target azimuth dan elevasi menggunakan mikrokontroler 

dan data sensor. 

c. Merancang sistem untuk melaksanakan pointing manual jika koneksi 

dengan website kontrol terputus. 
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1.4 Luaran 

Adapun luaran yang dihasilkan dari penelitian ini adalah: 

a. Alat pointing satelit otomatis untuk kebutuhan OB (Outside 

Broadcasting) pada LPP TVRI Senayan. 

b. Laporan skripsi dengan judul “Rancang Bangun IoT Otomatisasi 

Pointing dengan Kontrol Berbasis Web Untuk Downlink Outside 

Broadcasting TVRI Senayan”. 

c. Artikel ilmiah mengenai perbandingan perbandingan performansi 

GPS yang berjudul “Perbandingan Performansi GPS Ublox Neo-6M 

dan Neo-M8L dalam Kebutuhan Pointing Satelit” di-submit dan 

dipresentasikan pada Seminar Nasional Teknik Elektro (SNTE) 2025. 

Seminar di laksanakan pada tanggal 12 Juni 2025. 

d. Artikel ilmiah yang membahas perancangan sistem kontrol berbasis 

web real-time untuk pointing antena otomatis dengan IoT. Artikel 

tersebut di submit dan di presentasikan pada IEEE (Institute of 

Electrical and Electronics Engineers). 
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BAB V 

PENUTUP 

 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan penelitian dan perancangan yang telah dilakukan, kesimpulan 

yang di dapat sebagai berikut: 

a. Sistem pointing otomatis berhasil dirancang dan dikembangkan. Antena 

parabola 45cm digerakkan oleh motor servo untuk pergerakan sudut 

azimuth dan linear aktuator untuk pergerakan sudut elevasi. Komponen IoT 

yang digunakan dalam sistem ini berupa sensor GPS Neo-6M, MPU6050, 

dan GY271 untuk memastikan pengarahan yang presisi menuju satelit 

Telkom 4. Kontrol pergerakan pointing dijalankan berbasis web yang juga 

menampilkan data pergerakan elevasi dan azimuth secara real-time. 

Berdasarkan pengujian, sensor kompas memiliki deviasi <0.1°, sensor 

giroskop menghasilkan nilai deviasi nilai pitch sebesar 0.427°, dan sensor 

GPS Neo-6M memiliki akurasi tinggi dengan kemampuan mendeteksi 23 

satelit dan nilai HDOP yang baik. 

b. Perhitungan otomatis untuk sudut azimuth dan elevasi berjalan dengan 

memanfaatkan data koordinat dari sensor GPS. Mikrokontroler memproses 

data secara real-time lalu menggerakkan aktuator dan motor servo sesuai 

target. Algoritma sensor fusion sesuai digunakan dalam sistem pergerakan 

pointing otomatis ini guna meningkatkan akurasi posisi. Selain itu, hasil 

pengujian menunjukkan bahwa sistem berhasil menampilkan data sensor 

dan status koneksi secara real-time melalui Serial Monitor, feed Adafruit IO, 

dan halaman web, serta merespons perintah kontrol otomatis maupun 

manual dengan baik, sehingga mendukung sistem yang responsif.  

c. Saat koneksi dengan web terputus, sistem tetap dapat beroperasi secara 

manual menggunakan Keypad 1x4 yang mewakili tombol up, down, left, 

dan right. Fitur ini merupakan fitur cadangan yang berfungsi untuk 

memastikan alat tetap berjalan lancar. Berdasarkan hasil pengujian, sistem 

merespons setiap penekanan tombol keypad dengan baik, menghasilkan 

gerakan aktuator dan servo yang sesuai arah, serta menampilkan umpan 
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balik melalui Serial Monitor sebagai verifikasi bahwa kontrol manual 

berjalan sesuai fungsi. 

 

5.2 Saran 

Untuk meningkatkan akurasi sistem pointing antena di masa depan, 

disarankan agar dilakukan pengembangan dengan mengganti metode 

complementary filter pada sensor gyroscope menjadi Kalman Filter. Kalman Filter 

memungkinkan proses sensor fusion yang lebih optimal    dengan metode 

penggabungan data secara berbobot berdasarkan kondisi operasi secara real-time. 

Untuk pengembangan alat ini di masa depan, dapat ditambahkan fitur auto-

calibration routine, sistem error detection, serta data logging yang berfungsi untuk 

merekam dan menganalisis performa sistem secara berkala. Penambahan fitur-fitur 

tersebut akan membantu dalam menjaga kestabilan, memperbaiki kesalahan secara 

otomatis, dan meningkatkan keandalan sistem secara keseluruhan.
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