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ABSTRAK 

 

Machinima adalah sebuah teknologi pencitraan komputer yang biasanya 

digunakan untuk membuat permainan komputer dan animasi. Machinima akan 

meletakan semua property dan pemain film ke dalam lingkungan virtual, dalam hal 

ini penempatan posisi kameranya. Karena sinematografi melengkapi machinima, 

memungkinkan untuk mensimulasikan gaya seorang sutradara dalam penempatan 

posisi kamera di lingkungan virtual. Dalam aplikasi permainan komputer, gaya 

sutradara adalah satu satu faktor dalam sinematik yang sangat berpengaruh, nuansa 

bermain game akan berbeda jika diterapkan gaya yang berbeda walau pada adegan 

atau aksi yang sama. Penelitian ini mengusulkan sebuah sistem yang diberi nama 

Automatically Cinematography Engine (ACE), sebuah engine untuk menempatkan 

posisi kamera virtual dan melakukan profile terhadap gaya sutradara dengan 

pendekatan berbasis logika fuzzy. Sistem yang pertama adalah sistem yang mampu 

menempatkan posisi kamera virtual sesuai dengan gaya sutradara menggunakan 

logika fuzzy. Yang kedua adalah sistem yang mampu secara otomatis melakukan 

profile gaya sutradara dengan menggunakan logika fuzzy. Digunakan 19 variabel 

output dan 15 variabel hasil perhitungan lainnya dari hasil ekstraksi animasi dari 

dua gaya sutradara yang berbeda. Hasil perhitungan menghasilkan diagram area 

plot dan histogram dan dengan menganalisa histogram, gaya sutradara yang 

berbeda dapat diklasifikasikan. 

 

 

Kata kunci:  Logika Fuzzy, Machinima, Sutradara Virtual, Penempatan Posisi 

Kamera , State Director , Event Selector 
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ABSTRACT 

 

Machinima is a computer imaging technology typically used in games and 

animation. It prints all movie cast properties into a virtual environment by means 

of a camera positioning. Since cinematography is complementary to Machinima, it 

is possible to simulate a director's style via various camera placements in this 

environment. In a gaming application, the director's style is one of the most 

impressive cinematic factors, where a whole different gaming experience can be 

obtained using different styles applied to the same scene. This research describes 

Automatically Cinematography Engine (ACE) an engine for camera positioning 

and profiling a director’s style using fuzzy logic approach. The first one is a system 

capable to positioning a virtual camera in virtual environment automatically 

according to a director’s style using fuzzy logic. The second is a system capable of 

automatically profile a director's style using fuzzy logic. This research employed 

19 output variables and 15 other calculated variables from the animation extraction 

data to profile two different directors' styles from five scenes. Area plots and 

histograms were generated, and, by analyzing the histograms, different director's 

styles could be subsequently classified. 

 

Keywords: Fuzzy Logic, Machinima, Virtual Director , Camera Positioning , State 

Director , Event Selector. 
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BAB I 

PENDAHULUAN 
 

1.1 Latar Belakang 

Dalam beberapa tahun terakhir ini telah berkembang dengan sangat pesat 

minat untuk penggunaan komputer dalam semua bidang industri termasuk di dalam 

bidang-bidang industri kreatif seperti pembuatan game, animasi dan sinematografi. 

Penelitian di bidang animasi saat ini menjadi salah satu bidang penelitian yang 

sangat menarik dan menantang. Pemanfaatan sebuah teknologi digunakan untuk 

pembuatan animasi yang berbasis 2 dimensi hingga beralih ke 3 dimensi. Selain itu 

juga dibutuhkan unsur kreatif dan dukungan teknologi di dalam proses pembuatan 

animasi ini. Telah banyak dimanfaatkan penggunaan teknologi untuk 

memperlengkap hasil sinematografi, antara lain efek ledakan, efek darah maupun 

efek suara. Salah satu bidang yang membantu di dalam pembuatan sebuah animasi 

adalah machinima. 

Machinima yaitu penggunaan  teknologi rendering grafik 3 dimensi secara 

real time untuk menghasilkan sebuah produk sinematik [Hancock 1997]. Saat ini 

telah banyak sekali pemanfaatan bidang ini dalam berbagai macam media termasuk 

televisi dan periklanan. Machinima sendiri memiliki beberapa kelebihan 

dibandingkan dengan teknik pembuatan film yang antara lain hasil akan didapatkan 

secara real time dan dengan biaya produksi yang lebih murah. Virtual acting di 

Machinima lebih murah dan tidak berbahaya dibandingkan dengan real acting, 

misalkan dalam akting film bergenre aksi yang melibatkan lompatan tinggi sampai 

dengan efek ledakan dan sebagainya. Machinima dapat dilakukan dengan 

menggunakan teknologi kecerdasan buatan (dalam game) atau dengan melakukan 

kontrol pada karakter dan kamera secara digital. Machinima ini sudah banyak 

dipakai dalam dunia sinematografi dengan banyaknya animasi didapatkan dari hasil 

hasil pembangkitan atau render dari machinima. Dengan memanfaatkan 

machinima maka semua proses dapat dilakukan dengan cepat dan mudah termasuk 

di dalamnya adalah pemanfaatan banyak kamera.  
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(a)                                                    (b) 

Gambar 1.1 Contoh Angle Shot Kamera 

Penggunaan kamera tunggal di real time maka perpindahan dari sebuah 

adegan ke adegan yang lain. Hal ini mengakibatkan tidak mulus perpindahannya 

dari sebuah adegan ke adegan yang lain karena akan membutuhkan proses 

perhitungan yang kompleks. 

Salah satu kelemahan dari machinima adalah sebagian besar kegiatan yang 

dilakukan masih melibatkan campur tangan manusia secara manual mulai dari 

menempatkan karakter atau menempatkan posisi kamera. Termasuk hal yang paling 

utama yaitu belum adanya sebuah standar penulisan skenario yang dapat dipakai 

dalam machinima secara langsung tanpa interpretasi manusia. 

Di dalam machinima salah satu elemen utama adalah sinematografi. 

Sinematografi adalah seni atau ilmu pengetahuan mengenai cara pembuatan gambar 

bergerak pada ilmu fotografi atau dapat dikatakan sebagai teknik pembuatan 

gambar bergerak [Brown, 2002]. Ilmu sinematografi merupakan ilmu yang 

diadaptasi dari ilmu fotografi. Tetapi berbeda dengan fotografi yang merupakan 

teknik melukis cahaya dalam bentuk 2D, sinematografi lebih dari sekadar melukis 

tetapi dibutuhkan sebuah skenario cerita dan teknik pengambilan yang jelas akan 

berbeda antara gambar diam dan gambar bergerak. 
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(a) 

 

(b) 

  

(c) 

 (d) 

 

(e) 

 

 

(f) 

Gambar 1.2 Style Shot Quentin 

 

Di dalam sinematografi banyak hal yang harus dilakukan mulai dari 

pembuatan sebuah skenario cerita, pengaturan set latar belakang yang mendukung 

cerita, pembuatan kostum yang mendukung skenario dan karakter tokoh dan tentu 

saja pengaturan lighting (percahayaan) dan kamera. Ada beberapa dasar pengaturan 

posisi kamera seperti yang dapat dilihat pada Gambar 1.1 yang merupakan iklan 

atau gambar dari film super hero yang masuk ke daftar box office. Dapat dilihat 

bahwa kedua gambar tersebut diambil dari sudut yang berbeda. Gambar 1.1(a) 

merupakan iklan dari film “The Dark Knight” sudut pengambilan secara sudut 

rendah (low angle) sedangkan Gambar 1.1(b) merupakan iklan dari film “Man of 

Steel” dengan  sudut pengambilan secara eye-level shot. Kedua teknik pengambilan 

gambar ini memiliki tujuan yang berbeda. Pengambilan sudut rendah membuat 
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karakter tampak lebih berwibawa atau lebih memiliki kekuatan sedangkan eye-level 

shot secara psikologi tidak memiliki dampak apapun. Hal ini bertujuan agar 

penonton melihat secara netral karakter yang dilihat. 

Setiap sutradara selalu memiliki style penyutradaraan atau gaya tersendiri 

dalam menyajikan film yang sedang dikerjakan. Dapat dilihat contoh beberapa 

sutradara ternama seperti Christopher Nolan (sutradara film “The Dark Night” , 

”Inception” serta produser film “Man of Steel” ). Nolan selalu menonjolkan unsur 

realistik di dalam filmnya. Atmosfir redup  dan atau gelap selalu menyelimuti karya 

Nolan. James Cameron sutradara film “Titanic” serta “Avatar”. Cameron selalu 

menggunakan sains ke dalam karyanya sehingga setiap film yang Cameron buat 

selalu menonjolkan detail perpaduan antara sains dan fiksi, misalkan pada adegan 

bagaimana kapal Titanic terbelah menjadi dua. Tim Burton (sutradara “Nightmare 

Before Christmast”, “Corpse Bride”) yang memiliki sentuhan khas stop motion 

yang diusung dengan tema lucu dan gothic. Style ini selalu menyertai film yang 

dibuat oleh Burton. Quentin Tarantino (sutradara film “Kill Bill” , “Pulp Fiction” , 

“Django”). Tarantino sangat suka membuat film bertemakan action-thriller dengan 

gaya noir (drama kejahatan Hollywood) dan pop yang dipadukan dengan unsur 

sadisme atau gore [Pratt,2011][Tarantino,1998][Woods 2000]. Dan tidak 

ketinggalan yaitu Alfred Hitchcock sutradara kawakan dengan style penyutradaraan 

film yang dibuat yaitu film thriller horror, pembunuhan dan suspense. Film yang 

dibesut Hitchcock selalu identik dengan pemeran wanita yang menjerit dan dipandu 

dengan efek musik. 

Salah satu sutradara ternama dunia yaitu Quentin Tarantino, dengan 

beberapa film box office sukses antara lain “Kill Bill” , “Pulp Fiction”, “From Dusk 

Till Dawn” dan masih banyak lagi. Sebagian tema yang diusung merupakan tema 

action-thriller dengan menambahkan unsur sadisme. Berikut beberapa gaya 

pengambilan sudut kamera dan shot (Point of View) yang sering digunakan pada 

beberapa film yang disutradarai Quentin Tarantino : 

• The trunk and hood POV 

Gaya ini adalah pengambilan gambar dari bawah seolah-olah 

diambil dari dalam bagasi mobil, yang dapat dilihat pada Gambar 

1.2 (a). Posisi kamera diletakkan di dalam bagasi mobil menghadap 
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ke atas sehingga pada saat bagasi mobil dibuka tampak wajah orang 

yang membuka bagasi mobil tersebut. 

• Corpse POV 

Gaya shot ini adalah variasi lain dari trunk and hood POV dengan 

shot diambil seolah-olah dari mata seseorang yang menjadi korban 

pemukulan atau pembunuhan. Dua gaya ini merupakan low angle 

shot. Contoh style shot ini dapat dilihat pada Gambar 1.2 (b). 

Kamera seolah-olah dtempatkan di mata pemain atau gaya ini dapat 

disebut sebagai first person view.  

• Tracking Shot 

Tracking shot merupakan gaya pengambilan gambar aktor dengan 

mengikuti pergerakannya. Seolah-olah shot ini diambil dari mata 

seseorang yang sedang mengikuti pergerakan sang aktor. Gaya ini 

juga merupakan first person view dari orang yang mengikuti tetapi 

di depan harus terdapat orang yang diikuti pergerakannya. 

• God’s Eye POV 

Gaya ini merupakan variasi dari high angle yaitu shot diambil secara 

langsung dari atas aktor. Hal ini untuk menunjukkan apa yang 

sedang mereka lakukan. Style shot ini dapat dilihat pada Gambar 1.2 

(c). Kamera virtual akan diletakkan jauh di atas kepala aktor 

menghadap ke bawah. Variasi gaya ini disebut bird view shot. 

• Pengambilan gambar hitam putih 

Gaya hitam dan putih merupakan pengambilan gambar secara hitam 

dan putih untuk memberikan nuansa tertentu pada jalannya cerita. 

Bisa berupa flashback yaitu mengingat kejadian yang telah lampau 

ataukah sebuah penekanan khusus terhadap sebuah adegan sebelum 

adegan lain (peralihan sebelum adegan membunuh). Contoh 

pengambilan gambar hitam putih dapat dilihat pada Gambar 1.2(d). 

Untuk pengambilan gambar hitam putih tidak ada ketentuan 

penempatan posisi kamera yang dilakukan adalah mengubah mode 
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warna perekaman yang bisa dilakukan pada saat proses editing atau 

dilakukan secara langsung dengan kamera hitam putih. 

• Close Up on Lips 

Close up on lips merupakan gaya shot yaitu bibir aktris akan 

digambil gambar secara full close up. Hal ini untuk memberikan 

kesan misterius atau efek sensual.  Efek ini biasanya diambil pada 

awal pada saat belum terlihat siapa tokoh yang diambil gambarnya. 

Style shot ini dapat dilihat pada Gambar 1.2 (e) yang menunjukkan 

gambar bibir seorang wanita. Kamera akan ditempatkan di depan 

wajah orang yang mau direkam konsentrasi ke area bibir dan hidung. 

• Violent Awakening 

Gaya ini merupakan pengambilan secara close up yang 

menunjukkan aktor yang tiba-tiba bangun dari tidur atau dari koma. 

Hal ini untuk menunjukkan kesan intense dan kejutan. Gaya ini 

dapat dilihat pada Gambar 1.2 (f). Kamera biasanya merekam 

dengan ketinggian eye level bisa pada jarak medium maupun close 

up. Yang ditekankan pada gaya ini yaitu kejutan bangun tiba-tiba. 

 

Pada proses pembuatan sebuah karya sinematik masih banyak diperlukan 

campur tangan manusia secara manual. Hal ini disebabkan oleh kemampuan dari 

operator kamera yang tidak sama dan setiap operator memiliki behavior yang 

berbeda. Tentu saja juga dibutuhkan sentuhan dari seorang sutradara untuk 

mengarahkan akting dan mengarahkan pengambilan gambar, bahkan tidak jarang 

seorang sutradara turun tangan sendiri untuk melakukan pengambilan gambar 

sesuai keinginannya. 

Gaya sutradara selain berdasarkan penempatan posisi kameranya, juga bisa 

berupa efek-efek ataupun suara. Ciri khas Quentin Tarantino adalah penggunaan 

efek percikan darah, suara hantaman dan penggunaan properti kendaraan mobil, 

demikian juga efek ledakan dan warna khas yang sering digunakan oleh Michael 

Bay misalkan pada film “Transformer”. Sedangkan penggunaan suara violin 

merupakan ciri khas atau gaya dari sutradara Alfred Hitchcock. Penggunaan suara 
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yang menambahkan kesan misterius dan menyeramkan sudah menjadi trademark 

setiap film besutan Alfred Hitchcock. 

Pada penelitian ini akan dibuat sebuah sistem untuk menempatkan posisi 

kamera virtual dalam lingkungan 3D berdasarkan gaya seorang sutradara. Gaya 

sutradara yang digunakan hanya berdasarkan bagaimana cara penempatan posisi 

kamera berdasarkan sebuah aksi saja, tanpa melibatkan efek maupun suara. 

Demikian juga kamera virtual yang dirancang memiliki beberapa batasan yaitu 

menggunakan lensa tetap dan nilai diafragma yang selalu sama. Penelitian ini akan 

dicobakan pada sebuah animasi sederhana dan sebuah permainan komputer 

sederhana dengan menggunakan beberapa aksi untuk setiap scene nya. Sistem yang 

dirancang akan menggunakan pendekatan logika fuzzy. Di dalam penelitian ini juga 

akan diteliti bagaimana melakukan profile terhadap sebuah gaya sutradara 

berdasarkan penempatan posisi kamera nya.  

 

1.2 Permasalahan 

Berdasarkan latar belakang yang telah dijelaskan pada sub bab sebelumnya, 

maka permasalahan yang dihadapi dalam penelitian ini adalah sebagai berikut: 

1. Masih banyaknya campur tangan manusia secara manual dalam proses 

penempatan kamera dan pengambilan gambar. 

2. Penggunaan kamera tunggal untuk menghasilkan produk sinematik secara 

real time akan menyebabkan penggunaan sumber daya komputasi yang 

besar karena harus selalu menghitung posisi kamera setiap saat. Berbeda 

jika sejak dari awal sudah ditempatkan banyak kamera pada beberapa 

tempat yang siap mengambil gambar. 

3. Adanya sebuah style atau behavior pengambilan gambar yang berbeda 

antara seorang sutradara dengan sutradara yang lain dalam pengambilan 

gambar sehingga  nuansa gambar yang dihasilkan akan berbeda walaupun 

adegannya sama. 

4. Dibutuhkannya sebuah sistem penempatan banyak kamera secara otomatis 

sesuai dengan kaidah sinematografi untuk mendukung proses dalam 

machinima untuk menghasilkan karya sinematik. 
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5. Masih belum adanya sebuah mekanisme otomatis untuk pengukuran style 

tersebut.   

 

1.3 Tujuan dan Manfaat Penelitian 

Tujuan yang akan dicapai dari penelitian ini adalah : 

1. Menemukan metode yang tepat yang dapat digunakan untuk melakukan 

penempatan posisi kamera sesuai dengan sebuah skenario cerita. 

2. Menemukan parameter yang cocok untuk digunakan dalam sistem 

penempatan posisi  kamera dalam lingkungan virtual. 

3. Mengembangkan sebuah sistem cerdas yang akan memiliki behavior atau 

style penyutradaraan dalam pengambilan gambar sesuai dengan skenario 

cerita. 

4. Mengembangkan sebuah sistem pengukuran otomatis yang akan dapat 

mengukur style yang digunakan dalam sebuah produk sinematik. 

 

Sedangkan manfaat yang diharapkan dari penelitian ini adalah: 

1. Digunakannya perangkat lunak (software) berbasis sumber terbuka (open 

source) dan karya seni berlisensi common creative yang memungkinkan 

pengembangan lebih lanjut bagi peneliti-peneliti yang berminat. 

2. Dihasilkannya teknologi antarmuka pemakai yang dapat digunakan dalam 

machinima sesuai kaidah sinematografi.  

3. Dapat melakukan penempatan posisi kamera dalam lingkungan virtual sesuai 

dengan sebuah gaya. 

4. Dapat melakukan pengukuran terhadap sebuah behavior atau style secara 

otomatis. 

 

1.4 Tahapan Penelitian 

  Overview keseluruhan dari sistem yang diusulkan dapat dilihat pada 

Gambar 1.3 sehingga tahapan dalam penelitian ini akan dibagi dalam 4 tahap, lihat 

Gambar 1.4 yang merupakan diagram tulang ikan orisinalitas penelitian sedangkan 

Gambar 1.5 adalah fishbone diagram dari tahapan penelitian.         
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Gambar 1.3 Overview Sistem Keseluruhan  
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Gambar 1.4 Diagram Tulang Ikan Orisinalitas Penelitian 
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Gambar 1.5 Fishbone Diagram dari Tahapan Penelitian Pembuatan Automatic 

Cinematography Engine (ACE) 

 

Gambar 1.3 merupakan gambaran keseluruhan sistem yang dirancang 

dalam penelitian ini. Tampak bahwa terdapat tiga buah Fuzzy Inference System 

yang berbeda dan masing-masing FIS tersebut akan dibahas pada bab-bab 

berikutnya. FIS pertama merupakan FIS untuk penempatan posisi kamera dengan 

pengetahuan secara general, dan hasil output sub sistem pertama ini menjadi acuan 

pada saat merancang FIS yang kedua. FIS kedua untuk penempatan posisi kamera 

dengan gaya sutradara sedangkan FIS terakhir digunakan untuk mengukur profile 

apakah penempatan posisi kamera sudah sesuai dengan gaya sutradara yang 

dirancang atau tidak. 

Gambar 1.4 yang merupakan diagram tulang ikan dapat dijabarkan bahwa 

dalam penelitian yang terkait dengan penempatan posisi kamera terdapat beberapa 

penelitian sebelumnya. Secara umum penelitian yang berkaitan dapat dibagi 

menjadi empat sub penelitian yaitu pertama penelitian mengenai parameter yang 

digunakan dalam penempatan posisi kamera, kedua penelitian yang berhubungan 

dengan perilaku kamera yang merupakan inti bagaimana kamera itu ditempatkan, 

ketiga penelitian yang berhubungan dengan visualisasi dan keempat yang terakhir 
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yaitu bagaimana melakukan evaluasi atau pengukuran terhadap hasil penempatan 

posisi kamera tersebut.   

Berdasarkan parameter, penelitian ini akan menggunakan sistem koordinat 

dan atribute dari player dibandingkan dengan penelitian yang lain berdasarkan story 

board dan kondisi virtual human. Sedangkan untuk perilaku penempatan posisi 

kameranya penelitian ini menggunakan pendekatan logika fuzzy dibandingkan 

penelitian lain yang menggunakan machine learning ataupun berdasarkan 

itermediate language. Untuk visualisasi penelitian ini dibantu dengan fitur event 

selector dan state director sedangkan penelitian ini menggunakan PSO dan regresi 

lokal. Dan untuk evaluasi penelitian ini juga menggunakan pendekatan logika fuzzy 

untuk melakukan profiling dibandingkan dengan penelitian lain yang menggunakan 

nilai konvergen waktu , entropi maupun menggunakan kuesioner. 

Keempat tahapan penelitian pada Gambar 1.5 adalah sebagai berikut: 

• Tahap pertama penelitian adalah akuisisi pengetahuan rule sinematografi. Pada 

tahap pertama ini  akan dibentuk sebuah event selector yang mana merupakan 

tahap validasi awal dari urutan aksi yang dilakukan terutama pada permainan 

komputer.  Selain pembentukan event selector juga akan dilakukan akuisisi gaya 

penempatan kamera seorang sutradara yang akan menjadi pengetahuan dasar 

untuk tahap-tahap berikutnya. 

• Tahap kedua penelitian adalah pembuatan agen cerdas untuk penempatan posisi 

kamera secara otomatis berdasarkan gaya seorang sutradara. Pada tahap ini 

pendekatan yang digunakan adalah logika fuzzy. Hasilnya adalah sebuah camera 

operator yang akan memberitahu posisi penempatan kamera berdasarkan ruang 

kontrol 3D.   

• Tahap ketiga penelitian adalah visualisasi animasi berdasarkan parameter aksi 

dan parameter lainnya yang akan dihitung pada tahap kedua. Pada tahap ketiga 

ini akan memanfaatkan state director yang dirancang dan melakukan 

penghalusan pergerakan kamera virtual sehingga visualisasi terutama transisi 

dapat dilihat dengan nyaman, 
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Gambar 1.6 Bagan Orisinalitas Penelitian 

• Tahap keempat penelitian adalah tahap pengukuran hasil visualisasi animasi 

apakah sudah sesuai dengan gaya sutradara yang dirancang sebelumnya, Untuk 

pengukuran ini digunakan pendekatan profile berbasis logika fuzzy dan dengan 

memanfaatkan diagram histogram. 

  Hasil akhir dari seluruh tahapan penelitian ini adalah terbentuknya sebuah 

sistem penempatan posisi kamera secara otomatis berbasis sutradara virtual  dalam 

lingkungan virtual termasuk di dalamnya adalah pengukuran profile berdasarkan 

penempatan posisi kamera. 

 

1.5 Kontribusi Penelitian 

 Kontribusi dari penelitian ini adalah dibangunnya sebuah sistem terintegrasi 

virtual director yang diberi nama Automatic Cinematography Engine (ACE) untuk 

penempatan posisi kamera berdasarkan sebuah behavior atau gaya seorang 

sutradara untuk pembuatan sebuah produk sinematik atau machinima.  

 

 

PENELITIAN SEBELUMNYA 

 
Pendekatan Metode evolusioner , 

machine leaning , behavior tree  

Parameter Input 

Camera Positioning 

Pengukuran Penempatan 

Posisi Kamera 

 Camera Operator berbasis 

logika fuzzy 

Gaya 

Sutradara 

ORISINALITAS  

Penempatan posisi kamera virtual pada lingkungan virtual dengan 

pendekatan logika fuzzy 

PENEMUAN BARU 

Penempatan dan pengukuran posisi kamera vritual dengan pendekatan logika 

fuzzy 
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Keterangan warna: Tahap penelitian (merah muda), Data input (biru), Proses (hijau), Sub proses 

(putih), Data output setiap tahap (kuning) 

 

Gambar 1.7 Bagan dari Roadmap Penelitian 

1.6 Orisinalitas Penelitian 

Berdasarkan uraian di atas, sudah ada beberapa penelitian sebelumnya yang 

membahas mengenai penempatan posisi kamera tetapi pendekatan yang digunakan 

antara lain metode evolusioner dan machine learning. Pada penelitian ini digunakan 

pendekatan berbasis logika fuzzy karena tidak membutuhkan proses perhitungan 

yang berulang yang membutuhkan waktu dan adanya persamaan antara bahasa 

sinematografi dan fuzzy. Gambar 1.6 menunjukkan posisi orisinalitas penelitian 

dan penemuan baru dari penelitian ini. 

 

1.7 Roadmap Penelitian dan Penelitian Sebelumnya 

  Bagan pada Gambar 1.7 dan Tabel 1.1 dari roadmap penelitian, merupakan 

salah satu parameter yang menunjukkan bahwa penelitian ini masih orisinal dan 
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bisa terus berkembang seiring dengan pesatnya perkembangan teknologi komputer, 

meskipun topik sejenis telah dibahas oleh banyak peneliti selama lebih dari lima 

belas tahun.  

 

1.7.1   Roadmap Penelitian  

  Pada roadmap penelitian ini, tahapan yang dilakukan dalam pembuatan 

Automatic Cinematography Engine terdiri dari empat tahap, yaitu: (1) Akuisisi 

Pengetahuan berdasarkan aturan cinematografi; (2) Pembuatan agen cerdas untuk 

penempatan posisi kamera dengan pendekatan logika fuzzy; (3) Pembuatan 

visualisasi animasi untuk penempatan posisi kamera dan (4) Pengukuran hasil 

penempatan posisi kamera. 

 

1.7.2   Penelitian Sebelumnya  

Dalam beberapa tahun terakhir telah terjadi pertumbuhan minat yang begitu 

pesat dalam penggunaan teknologi IT dalam berbagai macam bidang, khususnya 

dalam industri kreatif seperti game, film dan animasi. Penelitian di bidang 

machinima memang telah cukup banyak dilakukan tetapi penelitian di area kamera 

masih jarang dilakukan. 

Penelitian-penelitian sebelumnya yang telah dilakukan oleh para peneliti 

untuk menunjang penelitian ini dapat dilihat pada Tabel 1.1 yang berisi matriks 

pelacakan publikasi dari penelitian sebelumnya.  

 

1.8  Sistematika Penulisan Disertasi 

Berdasarkan roadmap penelitian dan matriks pelacakan publikasi 

sebelumnya, maka sistematika penulisan disertasi disajikan pada Gambar 1.8. Bab 

1 merupakan bab pendahuluan yang berisi pendahuluan , kontribusi , originalitas 

dan roadmap penelitian. Bab 2 akan berisi teori dasar dan penelitian sebelumnya. 

Bab 3 akan membahas perilaku kamera cerdas dengan pendekatan logika fuzzy ,  

Bab 4 akan berisi mengenai visualisasi animasi sedangkan bab 5 akan berisi 

mengenai cara profiling gaya sutradara. Bab terakhir akan berisi kesimpulan dan 

saran penelitian selanjutnya. 
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Tabel 1.1  Matriks Pelacakan Publikasi dari Penelitian Sebelumnya  

Ta 

hun 

Pengarang dan Diterbitkan Judul Penelitian Parameter Pendekatan behavior  Pengukuran 

2016 Delta Prima , Mochamad 

Hariadi, I Ketut Eddy Purnama 

dan T Usagawa, Internasional 

Review on Computers and 

Software (IRECOS) vol 11 

No. 9 

Virtual Camera 

movement with 

Particle Swarm 

Optimization and 

Local Regression 

 Particle Swarm 

Optimization dan Regresi 

Lokal 

Time Perfomance 

2016 Merabti, B. , Christie, M. and 

Bouatouch, K. (2016), 

Computer Graphics Forum, 35: 

51-67.  

 

A Virtual Director 

Using Hidden Markov 

Models 

 Hidden Markov Models  

2015 P. Burelli and G. N. 

Yannakakis, User Modeling 

and User-Adapted Interaction, 

vol. 25, pp. 155–183, June 

2015.  

 

Adapting virtual 

camera behaviour 

through player 

modelling 

 Machine Learning  

2015 Ranon, R., Chittaro, L., & 

Buttussi, F. Computer & 

Graphics 2015 

Automatic camera 

control meets 

emergency simulations 

: An Application to 

Aviation Safety 

Size, Visibility PSO  

2014 Barry, W., & Ross, B. J. 

(2014). In Proceedings of the 

2014 Annual Conference on 

Genetic and Evolutionary 

Virtual photography 

using multi-objective 

particle swarm 

optimization 

rule of third, horizon 

line dan Point of 

Interest (POI) 

Multi Objective Particle 

Swarm Optimization 
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Ta 

hun 

Pengarang dan Diterbitkan Judul Penelitian Parameter Pendekatan behavior  Pengukuran 

Computation (pp. 285–292). 

Vancouver, BC, Canada: ACM 
2013 Hartarto Junaedi, Mochamad 

Hariadi, I Ketut Eddy 

Purnama, 2013, Fourth 

Internasional Conference on 

Intelligent Control and 

Information Processing 

(ICICIP 2013) pp 366-372 

Multi Agent With Multi 

Behavior Based on 

Particle Swarm 

Optimization (PSO) 

for Crowd Movement 

in Fire Evacuation 

Posisi koordinat dan 

koordinat leader 

Particle Swarm 

Optimization untuk 

mengontrol agen cerdas 

Time Performance 

2013 D. Prima, B. Ferial Java, E. 

Suryapto, and M. Hariadi, QiR 

(Quality in Research), 2013 

International Conference on, 

pp. 94–98, June 2013. 

Secondary camera 

placement in 

machinema using 

behavior trees,” 

 Behavior Tree untuk 

kamera kedua 

 

2013 Supeno Mardi SN, Ika 

Widiastuti, Mochamad 

Hariadi, Mauridy Hery 

Purnomo, 2013, Journal of 

Theoritical And Applied 

Information Technology 

(JATIT) Vol 51 No 2,pp  317-

401 

Fuzzy Coordinator 

Based Intelligent 

Agents for Team 

Coordination Behavior 

in Close Combat 

Game 

 Memanfaatkan fuzzy 

coordinator untuk 

melakukan koordinasi 

perilaku para agent untuk 

game pertempuran 

 

2013 Leo Terziman, Maud Marchal, 

Franck Multon, Bruno Arnaldi 

and Anatole Lecuyer, 2013 

IEEE Transaction on 

Visualization and Computer 

Graphics , Vol 19, No. 4, April 

2013 , pp 652-661. 

Personified And 

Multistate Camera 

Motion for First 

Person Navigation in 

Desktop Virtual 

Reality 

Berdasarkan kondisi 

virtual human 

(tinggi, berat dan 

kegiatan) 

Pemodelan matematika  



18 

 

Ta 

hun 

Pengarang dan Diterbitkan Judul Penelitian Parameter Pendekatan behavior  Pengukuran 

 
2012 Wenfeng Hu and Xin Zhang, 

2012, Proceeding of 2012 

International Conference on 

Computer Science and 

Electronics Engineering, 

Hangzhou, China, 23-25 Maret 

2012, pp 112-115. 

 

A Semiautomatic 

Control Technique for 

Machinima Virtual 

Camera 

 Memperkenalkan bahasa 

kamera untuk mengontrol 

kamera di unity3D 

 

2011 Alexander Shoulson, Francisco 

M Garcia and Matthew 

Jones,2011, Proceeding of the 

fourth International Conference 

on Motion In Games 2011, 

Edinburgh, UK, 13-15 

Nopember 2011, pp 144-155. 

Parameterized 

Behavior Tree 

 Behavior Tree  

2011 Daniel Markowitz, Joseph T. 

Kider Jr, Alexander Shoulson 

and Norman I. Badler, 2011, 

Proceeding of the fourth 

International Conference on 

Motion In Games 2011, 

Edinburgh, UK, 13-15 

Nopember 2011, pp 156-167. 

 

Intelligent Camera 

Control Using 

Behavior Trees 

 Kamera kedua dengan 

menggunakan behavior tree 

 

2011 Christophe lino, Marc 

Christie, Roberto Ranon and 

William Barres, 2011 

Proceeding of the 19th ACM 

The Director’s Lens : 

An Intelligent 

Assistant for Virtual 

Cinematography 
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Ta 

hun 

Pengarang dan Diterbitkan Judul Penelitian Parameter Pendekatan behavior  Pengukuran 

International Conference on 

Multimedia, 28 Nopember-1 

Desember 2011, Scottdale, 

Arizona,USA, pp 323-332 
2011 Supeno Mardi SN, Yunifa 

Mifachul Arif , Mochamad 

Hariadi, Mauridy Hery 

Purnono, 2011, Jurnal Ilmiah 

Kursor Vol 6 No 1,pp 55-64 

Perilaku Taktis Untuk 

Non-Player Character 

di Game Peperangan 

Meniru Strategi 

Manusia 

Menggunakan Fuzzy 

Logic dan Hierarcical 

Finite State Machine 

2 parameter yaitu 

kekuatan dan amunisi 

Logika Fuzzy dan 

menggunakan Hierarchical 

Finite State Machine 

 

2010 Arnav Jhala  and R. Michael 

Young, 2010. IEEE 

Transaction on Computational 

Intelligence and AI in Games, 

Vol 2 No 2, Juni 2010 ,pp 69-

81 

Cinematik Visual 

Discourse : 

Representation, 

Generation and 

Evaluation 

Story Board Story board dan sembilan 

operator antara lain 

LookAtClose, 

LookAtMedium dan 

LookAtLong 

Question and Answer 

2009 Arnav Jhala  and R. Michael 

Young, 2009. Proceedings of 

the 4th International 

Conference on Foundation of 

Digital Games, 26-30 April 

2009, Florida, Amerika, pp 

327-328. 

 

Evaluation of 

Intelligent Camera 

Control System Based 

on Cognitive Models 

of Comprehension 

   

2009 Erick B. Passos, Anselmo A. 

Montenegro, Esteban G. Clua, 

Cesar T., 2009, ACM 

Neuronal Editor Agent 

Scene Cutting in Game 

Cinematography 

3 Parameter berupa 

koordinat x dan y serta 

aksi jumping 

NN Classifier dengan 3 

output (chasing camera , 
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Ta 

hun 

Pengarang dan Diterbitkan Judul Penelitian Parameter Pendekatan behavior  Pengukuran 

Computer in Entertainment Vol 

7 No 4 Article 57 

front camera , high view 

camera) 

2009 Edirley E. Soares de Lima, 

Cesar T Pozzer, Marcos 

C.d’Ornellas, Angelo 

E.M.Ciarlini, Bruno Feijo, 

2009. Proceeding of the 2009 

VIII Brazillian Symposium on 

Games and Digital 

Entertainment 

(SBGAMES’09) , 2009, Brazil, 

pp 44-51 

 

Support Vector 

Machines for 

Cinematography Real 

Time Camera Control 

in Storytelling 

Environment 

3 parameter yaitu 

environmental feature, 

scene features, dan 

actor features 

Support Vector Machine Performance test and recognition 

test 

2008 P. Burelli, L. Di Gaspero, A. 

Ermetici, and R. Ranon,  in 

Smart Graphics, pp. 130–141, 

Springer, 2008  

 

Virtual camera 

composition with 

particle swarm 

optimization 

Posisi kamera , 

orientasi area dan Field 

of View 

Particle Swarm 

Optimization 

 

2005 Kneafsey James And Hugh 

McCabe , 2005. Proceeding of 

DiGRA (Digital Game 

Research Association)  2005 

Conference, 2005 

CameraBots : 

Cinematography for 

Games with Non 

Player Characters as 

Camera Operator 

 Rule IF THEN  

2000 William Bares, Scott 

McDermott, Christina 

Bourdreaux and Somying 

Thainimit , 2000 Proceeding of 

the eight International 

Conference on Multimedia, 

Virtual 3D Camera 

Composition from 

Frame Constraints 

Storyboard Penempatan kamera 

secara manual 

berdasarkan interactive 

story board dengan 

constraint 
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Ta 

hun 

Pengarang dan Diterbitkan Judul Penelitian Parameter Pendekatan behavior  Pengukuran 

Los Angeles,Amerika, pp 177-

186. 

 
1996 Li-Wei He, Michael F.Cohen 

and David H. Salesin, 1996,  

Proceeding of 23rd 

International Conference on 

Computer Graphics and 

Interactive Technique 1996, 

Lousiana, USA , pp. 217-224 

The Virtual 

Cinematographer : A 

Paradigm for 

Automatic Real Time 

Camera Control And 

Directing 

 Kamera Tunggal dengan 16 

modul: Finite State 

Transition 

- 

1992 Steven M. Drucker, Tinsley A. 

Galyean and David Zeltzer, 

1992, Proceeding of 1992 

Symposium on Interactive 3D 

Graphics Cambridge,  

Amerika, pp 67-70. 

 

CINEMA : A System 

For Procedural 

Camera Movement 

koordinat Manual script , standar 

bahasa untuk mengerakan 

kamera virtual 
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Gambar 1.8 Sistematika Penulisan 
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Tabel 1.2 Topik Tahapan Penelitian Disertasi dan Publikasi 

Tahap Topik Hasil/Target Keterangan 

I Perilaku agen cerdas dalam 

lingkungan darurat 

Perilaku Agen 

Cerdas 

Proceeding Seminar 

Internasional 2013 

IEEE ICICIP, Beijing, 

China, 9-11 Juni 2013 

II Penempatan Posisi Kamera 

dengan pendekatan logika fuzzy 

Aturan fuzzy 

dalam koordinat 

3D 

Jurnal Teknologi 

Informasi dan Ilmu 

Komputer (JTIIK) Vol 

5 No. 6 Desember 

2018 

III Penempatan Posisi Kamera 

berdasarkan gaya sutradara 

dengan pendekatan logika fuzzy 

a. Penempatan berdasarkan 

logika fuzzy 

b. Visualisasi animasi 3D 

Camera 

Operator, State 

Director , Event 

Selector 

Jurnal Internasional 

IJCSNS – Vol 18 , No. 

8 Agustus 2018 pp 41-

51. 

 

Jurnal Khazanah 

Informatika : Jurnal 

Ilmu Komputer dan 

Informatika Vol 4 No. 

2 Desember 2018 pp 

55-61 

IV Pengukuran Profile Gaya 

Penempatan Posisi Kamera 

Virtual 

Profile berupa 

histogram 

Jurnal Internasional 

Computers – MDPI – 

Vol 7 No. 4, 

Desember 2018 

 

Jurnal Edukasi dan 

Penelitian Informatika 

(JEPIN) Vol 4 No. 2 

Desember 2018 pp 

147-155 

V Penulisan Disertasi Laporan Akhir 

(Buku Disertasi) 

- 

 

Sedangkan pada Tabel 1.2 berisi tentang topik dan hasil / target yang dicapai pada 

tahapan penelitian yang telah dipublikasikan di Seminar dan Jurnal Internasional.   
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 Sistematika pembahasan pada pembuatan laporan akhir dari buku Disertasi ini 

tersusun dalam enam bab, meliputi : 

Bab I Pendahuluan 

 Pada bab satu ini berisi latar belakang, permasalahan, tujuan dan manfaat 

penelitian, kontribusi dan orisinalitas penelitian, dan roadmap serta tahapan 

penelitian. 

Bab II Tinjauan Pustaka  

 Pada bab dua ini berisi mengenai penjelasan machinina, pengenalan terhadap 

aturan-aturan sinematografi yang akan melandasi penelitian ini  dan logika 

fuzzy. Pada bab dua ini juga akan dibahas mengenai penelitian sebelumnya 

yang berkaitan erat dengan penelitian disertasi ini serta terminologi yang 

digunakan dalam penelitian ini.  

Bab III Penempatan Posisi Kamera Dengan Logika Fuzzy 

 Pada bab tiga ini berisi mengenai cara untuk memberikan perilaku pada 

kamera virtual berbasis logika fuzzy. Akan dibahas pula mengenai 3D 

koordinat yang akan diimplementasikan dalam logika fuzzy mamdani dan 

konversi aturan sinematografi. 

Bab IV Visualisasi Animasi Sutradara Virtual  

 Pada bab empat ini, akan berisi visualisasi animasi berdasarkan gaya seorang 

sutradara virtual dalam menempatkan posisi kamera virtual. Untuk membuat 

animasi yang baik, pada bab ini juga dibahas mengenai event selector, state 

director dan camera operator. 

Bab V Profiling Gaya Sutradara 

 Pada bab lima ini, berisi tentang cara pengukuran hasil penempatan posisi 

kamera secara otomatis. Pendekatan yang digunakan juga berbasis logika 

fuzzy. 
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Bab VI Penutup 

 Pada bab enam ini, merupakan bab penutup dari laporan akhir buku Disertasi 

yang terdiri dari kesimpulan hasil penelitian dan usulan penelitian 

selanjutnya. 

 

 

  



26 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[halaman ini sengaja dikosongkan] 
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  BAB II 

TINJAUAN PUSTAKA 
 

2.1 Machinima 

Dengan perkembangan teknologi komputer yang pesat maka semua 

pekerjaan yang dilakukan secara manual maupun semi manual perlahan berubah 

menggunakan teknologi komputer. Mulai dari dunia penerbitan, dengan adanya 

perangkat lunak pengolah kata dan printer maka seseorang dapat memulai sebuah 

bisnis penerbitan. Demikian juga dengan musik yang memungkinkan bagi 

seseorang untuk melakukan perekaman dan pengeditan musik melalui komputer 

di rumah dengan biaya yang  murah. Perkembangan bisnis film juga tidak terlepas 

dari teknologi komputer. Walaupun seseorang dapat membuat filmnya dengan 

menggunakan perekam video digital dan melakukan editing pada komputer dan 

memasarkan videonya pada media You Tube, tetapi untuk membuat sebuah film 

yang berkualitas tinggi tetap dibutuhkan berbagai macam sumber daya  yang lain 

semacam pemeran pengganti, efek dan lokasi syuting. Tetapi untuk beberapa 

bagian dari film tersebut dapat dibantu dengan menggunakan machinima. 

Machinima adalah sebuah teknik membuat film dalam lingkungan virtual 

(virtual reality). Machinima bukanlah sebuah teknologi karena tidak ada sebuah 

software yang disebut machinima. Dengan menggunakan machinima, dapat 

diciptakan sebuah dunia virtual dan semua karakter yang diinginkan. Dan dalam 

lingkungan virtual tersebut dapat dilakukan apapun yang diinginkan. Seperti pada 

Gambar 2.1 yang merupakan adegan dari sebuah game yang akan menghabiskan 

banyak biaya besar untuk membuatnya karena adanya kebutuhan untuk 

pembuatan latar belakang, penempatan cahaya buatan serta penggunaan kamera. 

Berbeda bila digunakan machinima, maka semua biaya untuk sumber daya 

tersebut dapat dikurangi. 

Sering kali machinima dibandingkan dengan teknologi 3D konvensional. 

Sebuah game engine mungkin dapat melakukan apa yang dapat dilakukan oleh 

machinima atau bahkan seorang animator dapat melakukannya yaitu membuat 

sebuah produk sinematik.  
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Gambar 2.1 Adegan Blood Spell  (Hancock,2007) 

Tetapi untuk sebuah adegan (scene) sederhana dalam beberapa menit, bisa 

jadi seorang animator akan menghabiskan waktu yang begitu lama bahkan dalam 

skala tahun. Berbeda bila mengunakan machinima yang membutuhkan waktu 

yang relatif lebih pendek karena kemampuan real time yang dimiliki. 

Keuntungan menggunakan machinima dalam pembuatan sebuah film 

antara lain [Hancock,2007] : 

• Murah 

• Tidak ada batasan jumlah atau skala 

• Cepat 

• Mudah dipelajari 

Sedangkan kerugian atau kekurangan dalam penggunaan machinima 

adalah sebagai berikut : 

• Karakter yang dihasilkan tidak senyata menggunakan pemain manusia. 

• Tidak bisa dibandingkan dengan film dengan biaya besar seperti film box 

office. 

• Terkadang biaya yang digunakan bisa lebih mahal daripada tidak 

menggunakan machinima 

Berikut adalah beberapa hasil render dari sebuah engine game yang 

menunjukkan dunia virtual yang dibuat berdasarkan sebuah peta ruangan beserta 

karakter yang akan digunakan dan penempatan posisi kamera yang berbeda : 
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Gambar 2.2 Perspektif Orang Ketiga 

• Perpektif orang ketiga 

Dapat dilihat pada Gambar 2.2 yang merupakan perspektif orang ketiga 

(third person perspective) adalah hasil dari kamera yang ditempatkan pada 

pandangan mata orang ketiga. Jadi seolah-olah pergerakan karakter dilihat melalui 

mata karakter orang lain. Penempatan posisi kamera semacam ini banyak 

digunakan dalam pembuatan film dan game berjenis petualangan. 

 

• Perspektif mata burung 

Dari Gambar 2.3 dapat dilihat penempatan posisi kamera secara perspektif 

mata burung(bird eye perspective). Posisi kamera diletakkan jauh di atas kepala 

karakter sehingga seluruh ruangan dan pergerakan karakter tampak. Pandangan 

kamera ini menampilkan gambar seolah-olah hasil perekaman kamera dilihat dari 

mata seekor burung dari ketinggian. Penempatan posisi kamera ini banyak sekali 

digunakan oleh game yang berbasis RPG (Role Play Game) sehingga seluruh peta 

atau ruangan tampak semuanya. 
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Gambar 2.3 Perspektif Mata Burung 

 

• Perspektif orang pertama 

Dari Gambar 2.4 dapat dilihat contoh penempatan posisi kamera secara 

sudut pandang orang pertama (first person perpective). Posisi kamera seolah-olah 

diletakkan di depan mata karakter utama sehingga gambar adegan yang dihasilkan 

seolah-olah adalah apa yang dilihat oleh mata karakter utama secara langsung. 

Dengan penempatan posisi kamera semacam ini, penonton seolah-olah merupakan 

tokoh utama dalam adegan ini dan penonton akan merasakan apa yang dirasakan 

oleh tokoh utama.Penempatan posisi kamera dengan perspektif orang pertama ini 

banyak sekali digunakan oleh game tembak-tembakan atau first player shooter 

semacam game “Doom” , “Half Life” , “Counter Strike” dan game yang bergenre 

first player shooter. Game dengan jenis ini merupakan game yang membuat 

pemain menjadi karakter utama game tersebut. 
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Gambar 2.4 Perspektif Orang Pertama 

 

Dan yang tidak kalah penting untuk mendukung machinima adalah 

pengetahuan mengenai sinematografi. Bagaimana sudut pengambilan kamera 

serta komposisi sangat berpengaruh penting dalam kesuksesan sebuah machinima. 

 

2.2  Sinematografi 

Sub bab Sinematografi akan membahas berbagai macam hal yang 

berhubungan dengan pembuatan sebuah film. Yang akan dibahas antara lain 

berkaitan dengan kamera serta penggunaan tata letak kamera yang akan 

membantu penonton dalam mengikuti jalan cerita sebuah film. 

 

2.2.1 Pengantar Sinematografi 

Sinematografi adalah teknik pengaturan pencahayaan dan cara peletakan 

kamera ketika merekam sebuah gambar fotografis untuk sebuah sinema. Agar 

dapat menghasilkan sebuah film yang baik, maka ada beberapa faktor yang perlu 

diperhatikan. Dengan memperhatikan penataan kamera dan pencahayaan dapat 

membuat sebuah film menjadi lebih menarik dan sesuai dengan jalan cerita atau 

skenario film yang telah dibuat. Sinematografi yang baik akan sangat membantu 
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penonton untuk dapat mengerti jalan cerita yang diangkat dalam sebuah film baik 

film animasi maupun film non animasi. Adapun hal-hal yang harus diperhatikan 

antara lain sudut kamera, kesinambungan, pemotongan dan komposisi. 

 

2.2.2 Sudut Kamera 

Sudut kamera atau sudut pengambilan kamera menunjukkan lokasi 

spesifik dengan kamera videp atau kamera film diletakkan pada saat melakukan 

shot sebuah adegan film [Arijon,1976] atau dapat dikatakan area dan sudut 

pandang yang direkan oleh kamera. Sebuah scene dapat diambil dari berbagai 

macam sudut secara bersamaan. Hal ini dilakukan untuk mendapatkan suasana 

yang berbeda. Penempatan lokasi kamera yang berbeda akan memberikan nuansa 

atau suasana yang berbeda bagi para penonton film tersebut.Setiap kali kamera 

berpindah posisi, maka sudut pandang penonton juga akan berpindah. Pemilihan 

sudut pengambilan kamera yang baik dapat menciptakan berbagai macam suasana 

yang dramatis. Sedangkan pemilihan sudut kamera yang kurang tepat maka akan 

kurang mendukung jalan cerita. Dalam menentukan sudut kamera maka perlu 

diketahui tipe-tipe sudut kamera dan faktor-faktor yang menentukan. 

 

2.2.2.1 Tipe Sudut Kamera 

Penempatan sudut pengambilan gambar sebuah  kamera (camera angle) 

sangatlah penting karena hal ini menyangkut sudut pandang penonton. Terdapat 

tiga tipe sudut kamera [Mascelli,1965], antara lain : 

 

• Obyektif 

Penempatan kamera secara obyektif merupakan pengambilan sudut 

pandang kamera dari belakang atau dari sisi samping. Sudut pandang ini akan 

mengambil gambar secara candid atau tanpa disadari oleh obyek foto. Dalam hal 

ini penonton dijadikan sebagai pengamat yang tidak terlihat itu. Contoh dari sudut 

kamera obyektif ini dapat dilihat pada Gambar 2.5. 
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Gambar 2.5 Sudut Pandang kamera Obyektif (Mascelli,1965) 

 

 

Gambar 2.6 Sudut Pandang Kamera Subyektif (Mascelli,1965) 

 

Penempatan kamera secara obyektif sering kali disebut dengan “audience 

point of view”. Dalam penempatan kamera ini, orang-orang dalam adegan tidak 

pernah menatap lensa kamera secara langsung.  Pada umumnya film diambil 

dengan sudut kamera ini. 
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Gambar 2.7 Sudut Pandang Kamera Point of View (Mascelli,1965) 

 

• Subyektif 

Kamera subyektif merupakan pengambilan gambar dari sudut pandang 

tokoh dalam film. Penggunaan sudut pandang subjektif ini berguna untuk 

membangun eye-to-eye relationship karena penonton melihat apa yang dilihat 

oleh tokoh dalam cerita. Pengambilan gambar sudut pandang subyektif dapat 

dilihat pada Gambar 2.6. 

Gambar 2.6 tersebut merupakan adegan salah satu film dokumenter, yang 

memperlihatkan gambar sebuah kota dari atas. Gambar ini diambil seolah-olag 

dari mata tokoh utama yang sedang berada di sebuah pesawat terbang. Kamera 

subyektif ini digunakan pada sebuah kejadian, supaya penonton merasa dilibatkan 

secara langsung pada kejadian tesebut.  Kamera bisa dijatuhkan dari ketinggian 

dengan bantuan alat untuk memberikan nuansa atau pandangan apa yang sedang 

dilihat seseorang yang jatuh dari ketinggian.  

Kamera subyektif ini akan menambahkan kesan dramatik pada unsur 

cerita.Selain itu, penggunaan sudut pandang kamera subyektif ini juga sangat 

efektif untuk membangun hubungan pribadi dengan penonton. 
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• Point of View 

Point of view camera merupakan gabungan antara objective shot dan  

subjective shot. Dikatakan demikian karena kamera diposisikan berdasarkan sudut 

pandang subjektif dari pemain film. Gambar 2.7 menunjukkan contoh kamera 

point of view. 

Pada kamera point of view, posisi kamera akan diletakkan di samping 

pemain film, sehingga penonton merasa berdiri di samping pemain film.Penonton 

diajak merasa berada dalam adegan film tersebut. Kamera point of view 

digunakan untuk memberikan kedekatan antara penonton dan kejadian dalam 

sebuah film. Biasanya kamera point of view banyak digunakan pada saat dialog 

antar karakter yang dilakukan dengan cara bertatap muka dengan muka dan 

kamera biasanya diposisikan di atas pundak dari salah seorang karakter. 

 

2.2.2.2 Faktor Penentu Sudut Kamera 

Sudut kamera ditentukan oleh area dan sudut pandang yang akan direkam 

oleh lensa kamera. Oleh karena itu penempatan kamera akan menentukan berapa 

banyak area yang akan masuk dan sudut pandang pengamatan penonton dalam 

sebuah kejadian.  Penting sekali untuk selalu menjaga hubungan antara sudut 

kamera dan  penonton. Karena setiap kali kamera bergeser maka sudut pandang 

penonton akan berubah.Agar penempatan sudut kamera baik, maka perlu untuk 

mengetahui beberapa faktor yang menentukan penempatan sudut kamera. 

Terdapat tiga faktor penentu yaitu :  

 

• Ukuran Subyek 

Ukuran gambar pada sebuah shot berbeda-beda. Hal tersebut sangat 

bergantung pada penempatan kamera Semakin dekat kamera, semakin besar juga 

sebuah subjek gambar yang dihasilkan, demikian juga sebaliknya. Ada beberapa 

letak kamera yang menentukan ukuran gambar antara lain : 
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Gambar 2.8 Long Shot (Mascelli,1965) 

• Long Shot 

Long shot atau pengambilan dari jarak jauh menampilkan keseluruhan 

keadaan dalam sebuah kejadian, seperti rumah, jalan, ruangan dan lainnya. 

Tujuan dari long shot adalah untuk menunjukkan kepada penonton tentang 

lokasi kejadian, siapa saja yang berada disana dan bagaimana keadaannya. 

Gambar 2.8 memperlihatkan contoh pengambilan secara long shot. 

Dari Gambar 2.8 dapat dilihat posisi dari para pemain, suasana dalam 

sebuah ruangan bar dan berbagai macam aksesoris di dalam ruangan 

tersebut. Long shot biasanya digunakan dalam waktu yang pendek, 

mengingat kegunaannya hanya untuk memberitahu penonton mengenai 

lokasi mereka berada saat ini. Biasanya setiap kamera berpindah ruangan 

maka digunakan teknik long shot. 

• Extreme Long Shot 

Extreme Long shot hampir sama dengan long shot tetapi berbeda di 

jaraknya. Extreme Long Shot merupakan teknik pengambilan gambar 

dengan jarak yang sangat jauh.  
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Gambar 2.9 Extreme Long Shot (Mascelli,1965) 

 

Extreme Long Shot bertujuan untuk memberikan kesan kepada 

penonton mengenai kondisi sebuah keadaan, misalkan betapa luasnya atau 

lebarnya sebuah tempat. Agak berbeda dengan long shot yang masih 

mempelihatkan pemain, extreme long shot sering kali menampilkan 

pemain dalam ukuran kecil atau bahkan tidak ada. 

Gambar 2.9 menunjukkan sebuah adengan film dengan teknik 

pengambilan extreme long shot. Terlihat bahwa padang yang akan dilewati 

rombongan kereta begitu luas. Hal ini yang ingin ditanamkan ke benak 

para penonton. Extreme Long Shot bertujuan memberikan kesan ekstrim ke 

benak para penonton. 

 

• Medium Shot 

Medium shot merupakan teknik pengambilan gambar dengan jarak  

antara “long shot” dan “close up”. Gambar 2.10 menunjukkan gambar 

dengan medium shot. 
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Gambar 2.10 Medium Shot (Mascelli,1965) 

 

Gambar 2.11 Close up Shot (Mascelli,1965) 

Pada medium shot akan memperlihatkan pemeran-pemeran pada 

bagian lutut ke atas atau pinggang ke atas. Medium shot ini sangat baik dan 

banyak digunakan pada film TV karena dapat memperlihatkan semua aksi 

dalam tempat yang terbatas dengan figur yang cukup besar. Selain itu 

medium shot juga biasa digunakan pada saat dua pemain atau lebih sedang 

berdialog. 
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Gambar 2.12 Description Shot (Mascelli,1965) 

• Close Up 

Close up shot atau pengambilan gambar secara dekat merupakan 

lanjutan dari medium shot. Close up shot ini digunakan untuk 

mendapatkan ekspresi dari para pemain. Jadi pada saat terdapat sebuah 

kejadian dan perlu ditunjukkan ekspresi dari para pemain akan digunakan 

close up shot. 

Teknik close up shot akan memperlihatkan bahu dan bagian kepala ke 

atas. Gambar 2.11 memperlihatkan contoh sebuah close-up shot yang 

merekam ekpresi wajah dari pemain. 

• Description Shot 

Description shot merupakan  pengambilan gambar yang disertai 

dengan pengeseran kamera berdasarkan sebuah sumbu x, y atau z. 

Perpindahan kamera ini dapat mempergunakan alat derek yang disebut 

crane. 

Gambar 2.12 menunjukkan salah satu contoh description shot. 

Pengambilan gambar menggunakan teknik panning yaitu bertujuan 

menunjukkan pergerakan dari sebuah benda pada sumbu sebuah sumbu. 

Pada Gambar 2.12 terlihat perekaman pergerakan benda pada sumbu 

horisontal. 
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Gambar 2.13 Shot dengan sudut 45 derajat (Mascelli,1965) 

 

• Sudut Subjek 

Semua benda, baik mati ataupun hidup, memiliki dimensi. Demikian juga 

saat pengambilan gambar dilakukan. Meskipun film hanya merupakan gambar 

dua dimensi yang tidak memiliki kedalaman, tetapi seorang kamerawan perlu 

untuk memilih sudut kamera tertentu agar gambar terlihat tiga dimensi. 

Ada beberapa cara untuk mendapatkan sebuah kedalaman, seperti dengan 

pencahayaan, kamera dan perpindahan pemain. Selain itu, ada juga cara yang 

paling mudah untuk menciptakan kesan tiga dimensi, yaitu dengan cara mengatur 

sudut pengambilan kamera. Gambar 2.13 menggunakan sudut kamera sebesar 45 

derajat, sehingga depan dan samping wajah akan terkena sinar dengan baik 

sehingga menimbulkan kesan kedalaman. 
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Gambar 2.14 Pengambilan Gambar Menggunakan Teknik  

Ketinggian Kamera 

 

• Ketinggian Kamera 

Tinggi kamera merupakan hal yang penting sama halnya jarak kamera dan 

sudut subyek, tetapi seringkali tidak dihiraukan. Selain itu, dengan menggunakan 

ketinggian kamera yang tepat maka kesan kesan artistic dan dramatis dapat 

dicapai. Terdapat tiga macam ketinggian kamera, yaitu level up, low angle dan 

high angle. Contoh pengambilan gambar dari ketinggian kamera ini ditunjukkan 

pada Gambar 2.14. 

Gambar 2.14 bagian (a), menunjukkan level up. Level up merupakan 

pengambilan gambar dengan kamera diposisikan sesuai dengan mata penonton 

pada umumnya. Jadi penonton seorang-olah melihat adegan film tersebut seperti 

ia melihat kejadian tersebut secara langsung dari sesuai dengan posisi mata. 

Low angle ditunjukkan pada Gambar 2.14 bagian (b). Low angle shot 

memberikan simbol kekuatan pemain. Jadi dengan menggunakan low angle shot, 

karakter yang ditunjukkan akan terlihat lebih kuat, berkuasa ataupun 

berkedudukan lebih tinggi. 

Pada Gambar 2.14 bagian (c) memperlihatkan gambar yang diambil dari 

kamera dengan posisi yang lebih tinggi. High angle shot digunakan untuk 

memperlihatkan seorang dewasa melihat anak-anak atau orang yang memiliki 

pangkat lebih tinggi melihat orang yang memiliki kedudukan lebih rendah. 
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Gambar 2.15 Bird Eye View (dok. Pribadi) 

 

2.2.2.3 Dampak Sudut Kamera 

Berikut adalah beberapa macam sudut kamera dan dampak yang 

ditimbulkan pada penonton : 

• Bird Eye View 

Teknik pengambilan gambar yang dilakukan dengan ketinggian kamera berada 

jauh di atas ketinggian obyek, yaitu seolah-olah diambil dari mata seekor 

burung. Dengan teknik ini seluruh area dapat terekam. Seperti contoh 

pengambilan pada Gambar 2.15 seluruh area akan terlihat. 

• High Angle 

Sudut pengambilan dari atas obyek atau posisi kamera berada di atas kepala 

obyek yang akan diambil sehingga mengesankan obyek jadi terlihat kecil. 

Teknik ini memiliki kesan dramatis yaitu nilai sederhana atau kecil. 

• Low Angle 

Sudut pengambilan dari bawah obyek yang akan diambil sehingga 

mengesankan obyek jadi terlihat besar. Teknik ini berlawanan dengan teknik 

high angle. Teknik ini memiliki kesan dramatis yaitu nilai agung (prominance), 

berwibawa, kuat dan dominan. 
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Gambar 2.16 High Angle (dok. Pribadi) 

 

Gambar 2.17 Low Angle (dok. Pribadi) 
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Gambar 2.18 Eye Level ((dok. Pribadi) 

 

Gambar 2.19 Frog Eye View (dok. Pribadi) 

 

• Eye Level View 

Sudut pengambilan gambar sejajar dengan obyek. Hasilnya memperlihatkan 

tangkapan pandangan mata seseorang. 

• Frog Eye View 

Sudut pengambilan gambar dengan ketinggian kamera sejajar dengan alas / 

dasar kedudukan obyek atau lebih rendah. Hasilnya akan tampak seolah-olah 

mata penonton mewakili  pandangan mata seekor katak. 
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Gambar 2.20 Posisi Kamera Terhadap Sudut Kamera 

 

Gambar 2.20 menunjukkan posisi kamera pada saat mengambil gambar 

berdasarkan sudut kamera. Selain beberapa teknik pengambilan gambar seperti 

yang dijelaskan, terdapat juga beberapa teknik pengambilan yang lain yang 

merupakan pengembangan dari angle tersebut. 

 

2.2.3 Kesinambungan 

Kesinambungan (continuity) merupakan suatu keadaan tentang adanya 

keberlanjutan antara sebuah frame yang satu dengan frame yang lain. Keberadaan 

kesinambungan sangatlah penting karena tanpa adanya kesinambungan, gambar 

akan terlihat lompat atau tidak menyambung antara satu dengan yang lainnya. 

Sama halnya seperti orang yang sedang berbicara , tiba-tiba ada salah seorang 

yang menganti topik pembicaraan tanpa adanya pemberitahuan, maka lawan 

bicara akan kebingungan. 

Pengaplikasian kesinambungan yang baik akan sangat membantu 

penonton untuk mengerti, memahami dan bahkan ikut dalam jalan cerita film 

tersebut. Ada dua hal yang saling berkaitan dalam sebuah film, yaitu time 

continuity dan space continuity. Selain itu juga ada beberapa teknik shot kamera 

yang sangat berperan dalam menciptakan suatu kesinambungan, salah satunya 

adalah triple take action. Kesinambungan ini juga berkaitan dengan screen 

direction dan transitional device. 



46 
 

 

Gambar 2.21 Space Continuity (Mascelli,1965) 

 

2.2.3.1 Kesinambungan Waktu 

Kesinambungan waktu (Time continuity) merupakan urutan waktu yang 

digunakan dalam sebuah film. Waktu yang sesungguhnya selalu berjalan maju 

atau secara kronologis, tetapi biasanya sebuah film dapat terdiri dari empat waktu, 

yaitu saat ini, masa lampau, masa depan dan pengandaian. Meskipun sebuah film 

dapat berupa kombinasi dari keempat waktu tersebut, biasanya waktu yang paling 

banyak digunakan adalah saat ini (present time continuity) karena sangat 

berhubungan dengan penonton secara langsung. Dengan memanfaatkan 

kesinambungan waktu maka sebuah film akan lebih dapat bercerita karena sesuai 

dengan sebuah urutan atau kronologi waktu. 

 

2.2.3.2 Kesinambungan Ruang 

Perpindahan satu adegan untuk menuju adegan yang lainnya memerlukan 

kesinambungan ruang (space continuity). Hal ini perlu dibuat agar penonton 

menyadari bahwa ada perpindahan lokasi dari sebuah adegan menuju ke adegan 

yang lainnya. Penonton harus memahami perpindahan lokasi ini. 

Kesinambungan ruang dapat dilakukan dengan menyelipkan sebuah 

adegan pendek. Contohnya, sekelompok orang yang akan berwisata ke sebuah 

tempat wisata, mereka memasuki mobil dan memulai perjalanan. Dari kasus 

tersebut dapat diselipkan adegan mobil berjalan. Dengan adanya adegan mobil 

berjalan ini, maka penonton bisa menangkap pesan bawa sekelompok orang 

tersebut berpindah lokasi. Kesinambungan ruang dapat diaplikasikan pada segala 

jenis perpindahan baik jauh maupun hanya perpindahan di dalam ruangan.  
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Gambar 2.22 Triple Take Action (Mascelli,1965) 

Berdasarkan perjelasan tersebut dapat diketahui bahwa dengan adanya 

kesinambungan ruang, maka penonton bisa mengetahui ke mana tokoh atau benda 

lainnya akan berpindah. Gambar 2.21 dapat dilihat terjadinya perpindahan lokasi 

dari sebuah adegan menuju ke adegan berikutnya. Dengan menyelipkan adegan 

kereta api penonton dapat mengetahui bahwa lokasi adegan berikutnya adalah di 

resto kereta api. 

 

2.2.3.3 Triple Take Action 

Triple take action merupakan teknik pengambilan gambar dengan beberapa 

kamera. Penggunaan teknik ini sangatlah sederhana. Kamerawan akan mengambil 

sebuah aksi dalam tiga shot.  

Akhir dari aksi pertama pada shot pertama akan dijadikan sebagai awal dari 

shot kedua. Sedangkan akhir dari shot kedua akan dijadikan awal pada shot ketiga. 

Mengingat pengulangan gerakan diperlukan untuk shot selanjutnya, maka biasanya 

triple take action ini digunakan pada aksi-aksi yang terkontrol. Untuk lebih jelasnya 

Gambar 2.22 akan menunjukkan secara visual mengenai bagaimana cara kerja triple 

take action 

Gambar 2.22  (a), (b) dan (c) merupakan urutan dari shot yang diambil. Pada 

Gambar 2.22 (a) dapat dilihat bahwa orang tersebut sedang mengambil sebuah 

benda. Pada Gambar 2.22(b) yang merupakan shot kedua, dapat dilihat bahwa 

aksi yang dilakukan sama dengan aksi pertama.Shot ini merupakan pengulangan 

dari shot pertama.Pada Gambar 2.22(c), yang merupakan shot ketiga, dapat dilihat 

bahwa aksi yang dilakukan sama dengan akhir dari aksi kedua. Pengulangan-

pengulangan tersebut dilakukan agar terjadi kesinambungan antara gambar yang 

satu dengan yang lain. 
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Gambar 2.23 Screen Direction Dinamis (Mascelli,1965) 

 

2.2.3.4 Kesinambungan Screen Direction 

Selain berbagai macam faktor yang mendukung terciptanya sebuah 

kesinambungan, ada satu faktor lagi yang dapat melengkapi kesinambungan 

gambar. Faktor tersebut adalah screen direction. Perpindahan kendaraan dari satu 

tempat ke tempat yang lain, maupun perpindahan pandangan pemain dari satu 

sudut pandang ke sudut pandanga lain juga sangat mempengaruhi kesinambungan 

suatu film. Screen direction sendiri dibagi menjadi dua: 

1. Dinamis 

Dikatakan dinamis karena gambar diambil pada saat obyek bergerak. 

Pengambilan gambar dinamis biasanya terjadi saat kendaraan berjalan, orang 

berjalan ataupun orang yang sedang bergerak ke sana kemari. Perpindahan obyek 

sendiri terbagi menjadi tiga, yaitu: konstan (dari kiri ke kanan, atau dari kanan ke 

kiri), kontras (objek saling berhadap-hadapan dan bergerak maju) dan netral 

(perpindahan obyek mendekat atau menjauhi kamera). Untuk lebih jelas mengenai 

screen direction dengan obyek yang bergerak dapat dilihat pada Gambar 2.23  

Gambar 2.23 merupakan salah satu pengambilan gambar dengan obyek 

bergerak. Gambar 2.23(a) menunjukkan sekelompok orang berpindah dari arah 

kiri ke kanan. Biasanya perpindahan ini menunjukkan bahwa mereka sedang 

menuju ke suatu tempat. Sedangkan Gambar 2.23(b) menunjukkan perpindahan 

obyek dari arah kanan ke kiri. Hal ini menunjukkan bahwa mereka akan pulang 

kembali ke rumah mereka. 
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Gambar 2.24 Letak Kamera (Mascelli,1965) 

Pada posisi netral, dengan obyek bergerak menjauh atau mendekati kamera 

dikenal istilah head-on dan tail-away shot. Head-on shot merupakan posisi 

kamera berada tepat di depan obyek, seperti diperlihatkan pada Gambar 2.23. 

Sedangkan tail-away shot merupakan kebalikan dari head-on shot. Pada tail-away 

shot, kamera diletakkan di belakang obyek tampak pada Gambar 2.23.  

 Selain teknik head-on dan tail-away shot, ada juga teknik lain yang dapat 

digunakan, yaitu tracking shot. Gambar 2.23 menjelaskan langsung mengenai 

perpindahan obyek, sedangkan Gambar 2.24 akan memperlihatkan bagaimana 

kamera tracking shot ditempatkan. 

Gambar 2.24 memperlihatkan peletakan beberapa kamera dalam mengambil 

sebuah adegan yang melibatkan pergerakan sebuah obyek. Kamera 1 ditempatkan 

miring sekitar 450 untuk memperlihatkan perpindahan sebuah obyek. Kemudian 

pandangan mata penonton akan pindah ke kamera 2 untuk menunjukkan bahwa 

obyek tersebut bergerak maju. Setelah itu yang terakhir obyek akan direkam oleh 

kamera 3 untuk menunjukkan bahwa obyek sedang bergerak maju ke depan bukan 

bergerak mundur ke belakang. 

2. Statis 

Statis merupakan keadaan dengan sebuah obyek tidak bergerak pada saat 

gambarnya diambil. Ada beberapa hal yang seharusnya dapat dihindari pada saat 

pengambilan gambar dengan obyek yang bersifat statis, yaitu aturan 1800. Aturan 

ini menyangkut peletakan kamera, yaitu kamera hanya boleh diletakkan pada area 

setengah lingkaran.Lebih dari itu akan membuat penonton bingung. Untuk lebih 

jelasnya, perhatikan Gambar 2.25. 
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Gambar 2.25 Letak Kamera 1800 (Mascelli,1965) 

 

 

Gambar 2.26 Akibat tidak Memenuhi Aturan 1800 

 

Gambar 2.25 menunjukkan bahwa kamera 4 tidak boleh digunakan karena 

melanggar area. Aturan ini digunakan untuk beberapa tujuan, yaitu menjaga 

kesinambungan perpindahan obyek dan letak obyek. Gambar 2.26 ini  

memperlihatkan apa yang  terjadi apabila aturan ini tidak diikuti. 
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Gambar 2.26(a) menunjukkan adegan yang  diambil dengan posisi katak di 

sebelah kanan dan trenggiling di sebelah kiri. Pengambilan seperti ditunjukkan 

Gambar 2.26 bagian (b) dan (c) benar, karena masih menunjukkan posisi yang 

sama. Sedangkan pada bagian d terjadi pertukaran posisi, katak yang tadinya di 

sebelah kanan menjadi di sebelah kanan. Sebenarnya posisi mereka tetap, hanya 

saja posisi kamera yang tidak mengikuti aturan tersebut yang membuat posisi 

kedua hewan tersebut berpindah. Jadi alasan tersebutlah yang membuat mengapa 

aturan 1800 harus diikuti. Jika aturan itu dilanggar, maka besar kemungkinan tidak 

adanya kesinambungan. 

 

2.2.3.5 Transitional Device 

Dalam sebuah film, ada kalanya dilakukan sebuah transisi dari satu gambar 

ke gambar yang lainnya. Ada beberapa cara transisi yang dapat diterapkan dalam 

perpindahan gambar tersebut antara lain : 

• Transisi Gambar 

Transisi antar gambar dilakukan dengan cara menyelipkan beberapa 

gambar-gambar yang saling berkesinambungan. Gambar yang diselipkan 

tentunya harus berhubungan dengan gambar yang akan diselipi. 

• Efek Memudar 

Efek memudar (Fade) merupakan salah satu altenatif lain untuk membuat 

sebuah transisi, yaitu dengan menggunakan fade. Fade terbagi dua yaitu 

fade in dan fade out. Fade in merupakan transisi dari layar kosong yang 

berwarna putih atau gelap yang berangsur-angsur berubah menjadi gambar. 

Sedangkan fade out kebalikkannya yaitu perubahan dari gambar menjadi 

gelap atau putih secara berangsur-angsur. 

• Dissolve 

Cara lain yang dapat digunakan untuk membuat transisi adalah dengan 

dissolve. Biasanya dissolve digunakan untuk menunjukkan perpindahan 

lokasi. Jadi posisi obyek tetap pada saat transisi, dan yang berubah hanyalah 

latar belakangnya saja. Setelah latar belakang berubah, maka obyekpun bisa 

bergerak kembali. 
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Gambar 2.27 Cut Away (Mascelli,1965) 

 

• Suara 

Suara juga dapat digunakan untuk melakukan transisi. Misalnya 

perpindahan ruangan dari jalan ke dalam rumah. Saat di jalan mungkin akan 

ada suara angin, suara orang ataupun musik lainnya, tetapi ketika orang 

tersebut masuk ruangan, mungkin semua suara-suara itu akan hilang dan 

menjadi musik yang tenang. 

Semua macam transisi tersebut dapat dikombinasikan pada sebuah film. 

Namun, untuk menghasilkan kombinasi yang baik maka perlu untuk 

memperhatikan dan mencermati bagian mana yang cocok untuk dimasuki transisi 

tertentu, karena tidak semua adegan cocok dengan transisi tertentu 
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Gambar 2.28 Cross Cutting 

 

2.2.4 Pemotongan 

Pemotongan (Cutting) merupakan proses pergantian point of view [Brown, 

2012] . Pemotongan adalah proses yang penting dalam pembuatan film. Hal ini 

terjadi karena pemotongan berperan untuk membangun sebuah cerita. Tanpa 

pemotongan yang benar maka jalan cerita sebuah film akan terganggu. Karena 

pemotongan merupakan sebuah hal yang penting, maka ketika pemotongan 

dilakukan, maka sebaiknya harus ada alasan mengapa hal itu harus dilakukan 

karena tanpa adanya alasan yang jelas, maka pemotongan tidak dapat bermanfaat 

seperti layaknya. Ada beberapa jenis pemotongan yang akan dijabarkan pada sub 

bab berikut. 

• Continuos Cutting 

Continuos cutting merupakan cut yang digunakan selama berjalannya sebuah 

adegan. Seperti halnya dengan skenario, cutting juga memiliki peran yang sama. 

Pemindahan sudut pandang kamera ini bertujuan agar sebuah adegan tidak terlihat 

membosankan.  

Salah satu cara yang termasuk continuous cutting adalah cut-away. Teknik cut 

away tidak membutuhkan ada kesamaan antara sebuah adegan dengan adegan 

sebelumnya. Meskipun tidak membutuhkan kesamaan dengan adegan sebelumnya 

namun juga perlu memperhatikan kesinambungan gambar. Salah satu contoh aplikasi 

dari cut away dapat dilihat pada Gambar 2.27. 
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(a)            (b) 

Gambar 2.29 Cutting on Action (Mascelli, 1965) 

 

Gambar 2.27  (a), (b), (c) dan (d) menunjukkan serangkaian adegan pendek. 

Dari keempat gambar tersebut dapat dilihat bahwa Gambar 2.27(c) sama sekali 

berbeda dengan gambar-gambar sebelumnya. Meskipun demikian, Gambar 

2.27(c) tetap dapat memiliki peran untuk membangun sebuah cerita. Gambar 

2.27(c) mungkin bisa menggambarkan bagaimana ekspresi seseorang terhadap 

sebuah kejadian dalam adegan tersebut. 

• Cross Cutting 

Cross cutting hampir mirip dengan cut-away, hanya saja cross cutting 

merupakan dua kejadian dalam waktu yang bersamaan. Kedua kejadian tersebut 

sangatlah penting, karena dari dua kejadian tersebut akan membentuk satu 

kejadian utuh. Untuk lebih jelasnya mengenai cross cutting, dapat dilihat Gambar 

2.28. 

Gambar 2.28 merupakan adegan eksekusi.Gambar 2.28(a) menunjukkan 

adegan awal, Gambar 2.28(b) menunjukkan gambar orang tergantung, Gambar 

2.28(c) menunjukkan  gambar tuas ditarik, Gambar 2.28(d) menunjukkan platform 

yang terbuka, Gambar 2.28(e) menunjukkan tali yang tertarik ke bawah karena 

adanya sebuah beban dan Gambar 2.28(f) menunjukkan adegan eksekusi. Gambar 

2.28(a) memperlihatkan dengan jelas kejadian apa yang sedang berlangsung. 

Gambar 2.28(b) semakin memperjelas bahwa ada seseorang yang akan dieksekusi. 

Gambar 2.28(c),  Gambar 2.28(d) dan Gambar 2.28(e) merupakan cross cut 

karena semuanya merupakan kejadian yang bersamaan. 
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• Cutting On Action 

Salah satu cara lain untuk melakukan cutting adalah dengan cara cutting on 

action. Dengan cutting ini maka kamera jadi difokuskan pada tindakan tokoh yang 

ada dalam film. 

Gambar 2.29 menggambarkan mengenai contoh dari cutting on action. Pada 

bagian (a) menggambarkan adegan awal yang kemudian di cut pada kejadian (b), 

di mana ada seorang wanita yang sedang melakukan sebuah aksi, yaitu memegang 

gelas. 

 

2.2.5 Pergerakan Kamera 

Beberapa macam pergerakan kamera yang akan memberikan efek-efek 

yang berbeda pada hasil akhirnya. Pergerakan kamera ini akan berhubungan 

dengan sudut pandang orang pertama atau orang kedua [Brown, 2012].  Pada 

Gambar 2.30 dapat dilihat beberapa macam pergerakan kamera. Pergerakan 

kamera dasar antara lain : 

• Pan 

Pan adalah kependekan dari kata Panoramic [Brown,2012]. Pan adalah 

pergerakan kamera secara horisontal ke kiri atau ke kanan, dengan posisi 

kamera tidak berubah. Operasi ini dilakukan dengan mengerakan kepala 

kamera. 

• Tilt 

Tilt adalah pergerakan kamera secara vertikal ke atas atau ke bawah tanpa 

mengubah posisi kamera. Operasi ini dilakukan dengan menggerakan 

kepala kamera. 

• Dolly 

Dolly adalah pergerakan kamera ke depan dan ke belakang sesuai dengan 

rel atau jalur yang telah disediakan. Operasi  ini sering juga disebut dengan 

move in dan move out. Operasi dolly berbeda dengan operasi zoom, operasi 

dolly mengerakan posisi kamera sedangkan operasi zoom tidak mengubah 

posisi kamera, tetapi hanya dengan mengubah titik fokus dari kamera. 
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Gambar 2.30 Pergerakan Kamera (fineartstextualanalysis, 2013) 

 

• Crane / Boom 

Crane atau boom adalah pergerakan kamera secara vertikal dan horisontal 

dengan mengubah posisi kamera. Perubahan posisi kamera ini dilakukan 

dengan menggunakan alat yang disebut dengan crane / boom. Crane 

adalah alat yang memiliki lengan panjang dan alat ini bebas untuk berputar 

maupun bergerak [hawkins, 2005]. 

 

2.2.6 Komposisi 

Komposisi adalah bagaimana seorang sutradara menempatkan pemain, latar 

belakang, properti dan semua elemen menjadi satu kesatuan membentuk sebuah 

harmoni yang indah sesuai dengan jalan cerita yang telah dibuat.  Dengan 

melakukan penataan elemen yang baik, dapat menimbulkan beberapa kesan statis, 

dinamis, beda dan sebagainya. Komposisi menunjukkan personal taste dari 

seorang sutradara terhadap sebuah karya seni, tetapi ada beberapa hal yang dapat 

dijadikan pedoman dalam menata komposisi yang baik. Beberapa pedoman itu 

antara lain : 
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Gambar 2.31 Aturan Sepertiga  

 

 

(a)                                                   (b) 

Gambar 2.32 Rule of Third Shot 

• Aturan Sepertiga 

Aturan sepertiga (Rule of third) merupakan salah satu cara yang digunakan 

oleh desainer, pembuat storyboard, fotografer dan lain sebagainya. Rule of third 

ini digunakan karena gambar yang terfokus di tengah sangatlah membosankan. 

Meskipun terkadang dalam sebuah film ada beberapa frame yang menunjukkan 

tokoh yang berada di tengah. Namun kebanyakan dari adegan-adegan lainnya 

menggunakan aturan sepertiga. 

Gambar 2.31 merupakan rule of third. Pada prinsipnya, rule of third adalah 

membagi layar menjadi tiga bagian, baik secara horizontal maupun vertikal 

[michael, 2008]. Pada Gambar 2.31 dapat dilihat ada titik-titik merah. Titik-titik 

merah merupakan titik fokus pada layar.  
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Gambar 2.33 Format Vertikal (dok. Pribadi) 

 

Dengan adanya fokus seperti Gambar 2.32 maka obyek tidak akan berada 

langsung di tengah. Meskipun tidak ada larangan untuk menaruh obyek di tengah, 

tetapi terlalu banyak gambar dengan obyek di tengah akan terkesan 

membosankan.  

Gambar 2.32 merupakan implementasi dari aturan sepertiga. Gambar 

2.32(a) menunjukkan pelanggaran terhadap aturan sepertiga dan Gambar 2.32(b) 

menggunaan kaidah aturan sepertiga. 

• Format horisontal atau vertikal 

Format horisontal atau format vertikal untuk menunjukkan bagian mana 

yang ingin dijadikan point of interest. Format vertikal menggunakan format 

portrait sedangkan format horisontal menggunakan format landscape.  

Format vertikal cocok untuk mengambil gambar gedung atau bangunan 

tinggi seperti ditunjukkan Gambar 2.33 
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Gambar 2.34 Format Horisontal (dok. Pribadi) 

Kebalikan dengan format  vertikal, format horisontal cocok untuk 

mengambil permandangan yang akan ditonjolkan luasnya sebuah foto. Dan 

dengan tidak melupakan kaidah mengenai garis horison. Gambar 2.34 

menunjukkan gambar permandangan di waktu malam hari dengan menggunakan 

format horisontal. 

• Garis 

Garis (lines) digunakan untuk memberikan penekanan terhadap point of 

interest. Garis juga dapat menimbulkan kesan kedalaman dan memperlihatkan 

gerak pada gambar. Ketika garis-garis itu sendiri digunakan sebagai subjek, yang 

terjadi adalah gambar-gambar menjadi menarik perhatian. Tidak penting apakah 

garis itu lurus, melingkar atau melengkung, membawa mata keluar dari gambar. 

Yang penting garis-garis itu bersifat dinamis. 

Untuk pemotretan model seorang fotografer sering menggunakan unsur 

dinamis ini. Pose dari model banyak diarahkan mengikuti garis diagonal. Hal ini 

bertujuan menononjolkan bentuk tubuh dari model. Hal ini juga dapat diterapkan 

pada pembuatan film. Penggunaaan unsur garis ini bisa digunakan untuk kedua 

hal dalam komposisi. Pertama untuk menciptakan mood dan kedua untuk 

mengarahkan pandangan mata penonton atau point of view. Gambar 2.35 

menunjukkan pemotretan model dengan menggunakan garis diagonal. 
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Gambar 2.35 Format Lines (dok. Pribadi) 

 

Gambar 2.36 Framing (dok. Pribadi) 

• Bingkai 

Pemanfaatan bingkai(frame) dapat digunakan untuk memperkuat point of 

interest hasil pengambilan gambar. Contoh teknik pembingkaian dapat dilihat 

pada Gambar 2.36, dengan memanfaatkan pilar sebagai bingkai untuk 

memperkuat point of interest. 
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Gambar 2.37 Scaling (dok. Pribadi) 

• Skala 

Sebuah gambar yang nampak biasa namun menjadi menarik karena ada 

sebuah titik kecil yang menarik perhatian. Dengan pemotretan landscape atau 

monumen, kembangkan daya tarik pemotretan dengan menambahkan obyek yang 

diketahui besarnya sebagai titik perhatian untuk memberikan kesan perbandingan 

skala. Gambar 2.37 menunjukkan skala yaitu perbandingan antara rumah dan 

pagar. 

 

2.3 Logika Fuzzy 

Logika fuzzy merupakan superset dari logika kovensional (boolean) yang 

dikembangkan untuk menangani konsep nilai kebenaran setengah antara 

“sepenuhnya benar” dan “sepenuhnya salah”. Logika konvensional menyatakan 

bahwa semuanya dapat diekpresikan dalam kondisi biner yaitu 0 dan 1, “hitam” 

atau “putih”, “ya” atau “tidak”. Dalam aljabar logika, semuanya dalam satu 

himpunan atau berada dalam himpunan yang lain, tetap tidak dalam keduanya. 

Logika fuzzy mengijinkan keanggotaan parsial dalam himpunan, nilai di antara 0 

dan 1. Yang paling utama dari logika fuzzy berasal dari fakta bahwa semua 

penalaran manusia dan penalaran logika pada umumnya merupakaan pendekatan 

(perkiraan). Teori logika fuzzy pertama kali dikembangkan oleh Lofti A. Zadeh 

pada pertengahan tahun 1960. 
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Gambar 2.38 Keanggotaan Segitiga (malaviya,1997) 

Teori himpunan fuzzy menawarkan bentuk matematika yang tepat untuk 

merepresentasikan kondisi fuzzy dalam bentuk himpunan fuzzy dari variabel 

[malaviya,1997]. Jika X merupakan kumpulan obyek yang dinyatakan oleh x, 

maka himpunan fuzzy A dalam X dinyatakan sebagai himpunan pasangan dari : 

( )( ){ }XxxxA A ∈= |, µ  

Dimana  )(xAµ disebut sebagai fungsi keanggotaan untuk himpunan fuzzy A. Dan 

fungsi keanggotaan memetakan setiap elemen dari X ke dalam derajat 

keanggotaan diantara 0 dan 1 [malaviya,1997]. Beberapa fungsi kenggotaan yang 

sering digunakan adalah : 

1 Fungsi keanggotaan segitiga 

Fungsi keanggotaan segitiga (triangular) adalah fungsi keanggotaan yang 

paling banyak digunakan.  
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Grafik dari keanggotaan segitiga dapat dilihat pada Gambar 2.38. Pada 

gambar terlihat bahwa grafik dari fungsi keanggotaan berbentuk segitiga 

sama kaki dengan lebar jangkauan adalah b. 
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Gambar 2.39 Keanggotaan S (malaviya,1997) 

 

2 Fungsi keanggotaan S 

Fungsi keanggotaan S akan menghasilkan output berbentuk garis lurus pada 

titik terendah kemudian disambung dengan kurva berbentuk seperempat 

ellips. Dan setelah mencapai tingkat tertinggi akan menghasilkan garis 

lurus. Persamaan fungsi keanggotaan S dapat terlihat pada persamaan 

berikut: 

���, �, �, �� =

��
�
��
0, �����	� ≤ 2																																													
2 �� − 1� − ��

� 	�����	� ≤ � ≤ �																																																																									
1 − 2 �� − �� − ��

� 	�����	� ≤ � ≤ �																				
1	�����	� ≥ �																																																							

 

 

3 Fungsi keanggotaan π 

Fungsi keanggotaan π hampir mirip dengan fungsi keanggotaan S, yaitu 

dimulai garis lurus pada titik terendah kemudian disusul dengan kurva yang 

menanjak sampai tingkat yang tertinggi.  Kemudian akan turun dengan 

bentuk kurva yang simetris pada saat naik. Pada fungsi keanggotaan π, nilai 

b mewakili lebar jangkauan dari fungsi. 
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Gambar 2.40 Keanggotaan π (malaviya,1997)  
���, �, �� = �� ��, � − �, � − �2 , ��           ����� � ≤ �

1 − � ��, �, � + �2 , � + ��    ����� � ≥ � 

 

Grafik dari fungsi keanggotaan π dapat dilihat pada Gambar 2.39 

 

Beberapa operasi dasar pada himpunan klasik yang juga digunakan pada 

himpunan fuzzy adalah sebagai berikut : 

1 Union 

Fungsi keanggotaan dari gabungan (union) pada dua himpunan fuzzy A dan 

B yang memiliki fungsi keanggotaan µA dan µB dinyatakan sebagai 

maksimum dari dua fungsi keanggotaan individual dan disebut sebagai 

kriteria maksimum. 

( )BABA µµµ ,max=∪
 

Operasi union pada teori fuzzy adalah ekuivalen dengan operasi OR pada 

aljabar logika. 
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Gambar 2.41 Gambar FIS untuk Kasus Tipper 

 

2 Intersection 

Fungsi keanggotaan dari irisan (intersection) pada dua himpunan fuzzy A 

dan B yang memiliki fungsi keanggotaan µA dan µB dinyatakan sebagai 

minimum dari dua fungsi keanggotaan individual dan disebut sebagai 

kriteria minimum.  

( )BABA µµµ ,min=∩
 

Operasi intersection pada teori fuzzy adalah ekuivalen dengan operasi AND 

pada aljabar boolean.  

3 Komplemen 

Fungsi keanggotaan dari komplemen himpunan fuzzy A dengan fungsi 

keanggotaan µA dinyatakan sebagai negasi dari fungsi keanggotaan 

individual, dan disebut sebagai kriteria negasi. 

AA
µµ −= 1  

Operasi komplemen pada teori fuzzy adalah ekuivalen dengan operasi 

NOT pada aljabar boolean. 

 

2.3.1 Mamdani Type Fuzzy Inference 

Inferensi fuzzy Mamdani adalah metodologi fuzzy yang paling umum 

digunakan. Inferensi fuzzy ini diusulkan pada tahun 1975 oleh Ebrahim Mamdani 

dalam penelitian untuk mengendalikan kombinasi mesin uap dan boiler dengan 

melakukan akuisisi aturan linguistik kontrol yang diperoleh dari operator manusia 

yang berpengalaman. Sistem kontrol berbasis himpunan fuzzy pertama diusulkan 

menggunakan metode ini. Metode inferensi ini diterima secara luas oleh 

masyarakat untuk melakukan akuisisi pengetahuan pakar. 
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Tabel 2.1 Fungsi Keanggotaan Input Fuzzy 

Variabel 

Input 

Fungsi Keanggotaan 

Range MF Tipe Control 

Service 0..10 Poor Gaussian [1.5 0] 

Good Gaussian [1.5 5] 

Excelent Gaussian [1.5 10] 

Food 0..10 Rancid Trapesium [0 0 1 3] 

Delicious Trapesium [7 9 10 10] 

 

Tabel 2.2 Fungsi Keanggotaan Output Fuzzy 

Variabel 

Input 

Fungsi Keanggotaan 

Range MF Tipe Control 

Tip 0..30 Cheap Segitiga [0 5 10] 

Average Segitiga [10 15 20] 

Generous Segitiga [20 25 30] 

 

Proses inferensi fuzzy Mamdami dilakukan dalam empat langkah sebagai 

berikut : 

1. Fuzzification variabel input 

Langkah ini adalah mengubah nilai input yang berupa crisp value menjadi 

himpunan fuzzy. 

2. Evaluasi Rule 

Langkah ini adalah melakukan evaluasi terhadap rule hasil dari akuisisi 

pengetahuan seorang pakar dalam bentuk rule IF THEN dan melakukan 

perhitungan terhadap hasil rule tersebut. Biasanya yang digunakan adalah 

operator union dan intersection yang akan menggunakan operator min-max 

atau AND OR. 

3. Aggregasi Output Rule  

Agregasi merupakan proses pengumpulan seluruh output dari semua rule 

dan digabungkan menjadi satu himpunan fuzzy. 

4. Defuzzifcation 

Langkah terakhir adalah proses defuzikasi yaitu proses mengubah nilai 

himpunan fuzzy hasil keluaran menjadi satu crisp value. Metode yang 

paling sering digunakan dalam langkah ini adalah teknik centroid, yaitu  
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Gambar 2.42 Fuzzy Aggregation (Matlab’s Tutorial) 

 

menentukan titik pusat pertemuan dengan menggunakan formula centre of 

gravity (COG). 

Contoh pemanfaatan sistem inferensi fuzzy Mamdani untuk kasus 

pemberian tip untuk sebuah restoran.  Input dari sistem ada dua yaitu kualitas 

layanan (dalam skala 0-10) dan kualitas makanan di restoran tersebut (dalam skala 

1-10) tampak pada Gambar 2.41. Tabel 1.1 merupakan tabel fungsi keanggotaan 

input fuzzy berdasarkan kualitas layanan dan kualitas makanan. Aturan umum 

untuk pemberian tip adalah sebagai berikut : 

1. Jika layanan buruk atau makanan tidak enak maka tip kecil 

2. Jika layanan baik maka tip rata-rata 

3. Jika layanan sangat baik atau makan enak  maka tip besar. 
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Diasumsikan bahwa tip rata-rata adalah 15%, tip murah hati 25% dan tip murah 

adalah 5%, maka dibentuklah fungsi keanggotaan output fuzzy seperti terlihat pada 

Tabel 1.2. Dari aturan umum untuk pemberian tip maka dibentuk aturan IF-THEN 

berdasarkan Tabel 1.1 dan Tabel 1.2 sebagai berikut : 

1. IF service is poor OR food is rancid THEN tip is cheap 

2. IF service is good THEN tip is average 

3. IF service is excelent OR food is delicious THEN tip is generous. 

Gambar 2.42 menunjukkan semua langkah yang diaplikasikan ke dalam 

sistem FIS Tipper. Tampak pada Gambar 2.42 terdapat dua buah input yaitu 

service=3 (input 1) dan food=8 (input 2). Dari ketiga rule tersebut, kedua inputan 

memenuhi ketiga rule tersebut sehingga setiap rule akan menghasilkan keluaran 

masing-masing dan pada akhirnya dengan menggunakan center of gravity 

diperoleh bahwa tip adalah 16.7%.  

Beberapa kelebihan penggunaan Fuzzy Inference System menggunakan 

inferensi mamdani : 

1. Cocok untuk sistem dengan variabel tidak banyak 

2. Banyak diterima oleh kalangan masyarakat 

3. Sangat cocok untuk input dari manusia 

4. Cocok untuk sistem yang pengetahuan didapatkan dari akuisisi seorang 

pakar  

5. MISO (Multiple Input Single Output) dan MIMO (Multiple Input 

Multiple Output) 

 

2.4 Penelitian Sebelumnya  

Beberapa penelitian dalam bidang animasi dan machinima  telah dilakukan 

oleh beberapa peneliti sebelumnya. Beberapa rujukan yang bisa menjadi dasar 

penelitian akan dijelaskan pada sub bab ini. 

Para pengembang aplikasi permainan komputer 3D memberikan perhatian 

secara khusus bagaimana suatu permainan dapat memberikan kesan dunia nyata di 

dalam sebuah lingkungan virtual. Para pengembang aplikasi 3D ini menggunakan 

beberapa metode dan algoritma untuk membuat semua detail komponen  yang ada 

di lingkungan virtual  sehingga mendekati dunia nyata dan senatural mungkin 
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sehingga memberikan hasil yang bagus. Dunia virtual semakin dituntut sesuai 

dengan dunia real. Biasanya, dalam sebuah produksi produk sinematik semacam 

permainan komputer dan animasi, penempatan posisi kamera dilakukan oleh 

seorang animator atau seorang juru kamera. Keterlibatan seorang sutradara makin 

dituntut dalam pembuatan permainan maupun animasi. Seorang sutradara sering 

kali memanfaatkan sebuah story board untuk menjelaskan ide yang diinginkan 

dalam produk sinematik tersebut sesuai dengan kaidah sinematografi (Hart, 2008). 

Saat membuat sebuah produk sinematik, biasanya penempatan posisi kamera 

dilakukan oleh seorang juru kamera atau animator. Tetapi penempatan posisi 

kamera virtual secara manual dalam lingkungan virtual membutuhkan banyak 

pemodelan dan penghitungan yang harus diulangi untuk setiap adegan. Tentu saja 

hal ini akan membutuhkan biaya dan waktu yang cukup tinggi (Ranon, 2015). 

Walaupun permainan komputer sering disamakan dengan animasi, tetapi 

permainan komputer akan sangat berbeda dengan produk sinematik semacam 

animasi dan film karena sifat real time dari permainan komputer itu 

(Halper,2002). Berbeda dengan film atau yang untuk sebuah scene bisa diambil 

beberapa kali dan juga bisa diberhentikan dan dilanjutkan pada beberapa waktu 

kemudian. Banyak penelitian yang menggunakan sebuah bahasa penengah untuk  

mengontrol kamera virtual pada lingkungan virtual, sehingga kontrol kamera akan 

seperti pada lingkungan real (Hu, 2012). Sebuah bahasa semi otomatis diusulkan 

untuk melakukan kontrol terhadap virtual kamera dalam lingkungan machinima 

dalam penelitian ini. Usulan dasar aturan utuk kontrol kamera dalam komputer 

grafis yang sesuai dengan kaidah sinematografi juga telah diteliti (Christie, 2009) 

Beberapa penelitian juga menggunakan multi kamera virtual sehingga 

dapat direkam dua posisi yang berbeda. Beberapa penelitian bahkan fokus 

terhadap penempatan posisi kamera kedua karena kamera pertama dibuat statis 

(Fanani, 2013) (Prima, 2013). Penggunaan dua kamera tentu saja akan dapat 

membantu mempercepat proses pengambilan gambar karena kamera pertama 

tidak perlu digeser terlalu jauh dari posisi awalnya dan adanya kamera kedua akan 

membuat tampilan lebih menarik dan tampak kesan dinamis. Banyak penelitian 

menggunakan pendekatan dua kamera, tetapi sistem hanya menghitung posisi 

kamera kedua saja. Posisi kamera pertama diletakan secara static (tidak 
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berhubungan dengan kamera kedua). Salah satu pendekatan yang sering 

digunakan untuk penempatan posisi kamera kedua yaitu dengan menggunakan 

metode behavior tree Penelitian lain yang  juga mengusulkan sebuah penelitian 

dengan menggunakan behavior tree untuk membuat sebuah kamera tunggal sesuai 

dengan prinsip sinematografi perbedaanya response kamera terhadap lingkungan 

dan event yang ada disimpan dalam sebuah "smart events" (Markowitz, 2011).). 

Penelitian lain memperbaiki penempatan posisi untuk first person navigasi 

berdasarkan parameter input seperti tinggi dan berat. Kamera yang digunakan 

dalam sistem ini adalah kamera fix (Terziman, 2013). 

Beberapa pendekatan untuk menempatkan posisi kamera virtual digunakan 

metode evolusioner dan machine learning. Salah satu pendekatan berbasis 

algoritma evolusioner yang sering digunakan dalam penelitian untuk penempatan 

posisi kamera adalah algoritma Particle Swarm Optimization (PSO). Algoritma 

PSO juga dapat digunakan untuk memberikan kecerdasan buatan kepada multi-

agen dengan perilaku yang berbeda (Junaedi, 2013). Permasalahan Virtual 

Camera Composition (VCC) juga dapat diselesaikan dengan algoritma PSO. 

Penulis menggunakan pendekatan hybrid dalam menyelesaikan problem ini. 

Langkah pertama yang dilakukan adalah menghitung posisi kamera dengan aturan 

yang telah dibuat, kemudian langkah kedua posisi kamera akan dihitung ulang 

dengan algoritma PSO. Perhitungan yang digunakan adalah posisi kamera, area 

atau orientasi kamera dan Field of View (FOV) yang direkam oleh kamera 

(Burelli, 2008). Beberapa aturan dalam dunia fotografi telah berhasil diterapkan 

dengan menggunakan algoritma Multi Objective PSO seperti aturan rule of third, 

horizon line dan Point of Interest (POI) (Barry, 2014). Sedangkan permasalahan 

pengerakan kamera virtual yang agak kasar pergerakan posisi dari satu frame ke 

frame lain dapat dihaluskan dengan metode PSO dan regresi lokal. (Prima, 2016). 

Pendekatan berbasis algoritma evolusioner memiliki kelemahan yaitu akan sulit 

digunakan untuk permainan komputer yang real time karena waktu komputasi 

yang dibutuhkan. Algoritma yang menggunakan pendekatan evolusioner tentu 

membutuhkan proses perhitungan yang berulang-ulang sampai mencapai 

konvergen atau sesuai dengan kriteria stop algoritma masing-masing. Tentu saja 

akan sulit sekali digunakan pada permainan komputer dengan sifat real time. 
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Gambar 2.43 Medium Shot (dok. Pribadi) 

 

Sedangkan pendekatan berbasis machine learning yang membutuhkan 

proses pelatihan terhadap sejumlah dataset juga dilakukan. Salah satu algoritma 

berbasis machine learning adalah Support vector machine (SVM) juga 

dimanfaatkan untuk melakukan control camera secara real time pada lingkungan 

storytelling (Lima, 2009). Sekumpulan pengetahuan mengenai cinematography 

dilatihkan kedalam SVM untuk melakukan penempatan posisi kamera. Input dari 

SVM adalah scene , lingkungan virtual dan aktor nya. Untuk pelatihan SVM ini 

berdasarkan ilmu dan aturan sinematografi disimulasikan sebuah situasi film. 

Sistem yang dibuat dalam penelitian ini meliputi beberapa modul antara lain 

modul sutradara , modul kamerawan dan  modul penulis.   Semua modul tersebut 

akan saling berinteraksi satu sama lain. Sebuah kamera virtual diciptakan dalam 

sebuah penelitian yang akan memprediksikan posisi kamera berdasarkan beberapa 

parameter dan data yang akan dianalisa dengan menggunakan pendekatan 

machine learning (Burelli, 2015). Sedangkan penelitian lain menggunakan 

pendekatan berbasis Hidden Markov Model untuk melakukan ekstrak element 

sinematografi dari real movie (Merabti, 2016). 

Sebuah penelitian agen cerdas juga dibuat untuk melakukan navigasi 

otomatis dengan perilaku tertentu dalam mencari pintu keluar dan menghindari 

rintangan pada lingkungan virtual. Agen cerdas ini dibuat menggunakan 

pengontrol berbasis algoritma fuzzy (Jaafar, 2006). Penelitian ini memberikan ide 

penelitian ini untuk menggunakan pendekatan logika fuzzy untuk melakukan 

kontrol terhadap kamera virtual.  
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Walaupun telah cukup banyak penelitian yang berkaitan dengan 

penempatan posisi kamera tetapi tidak banyak penelitian yang bicara khusus 

mengenai gaya sutradara dalam penempatan posisi kamera termasuk cara 

mengukur kemiripan sebuah animasi dengan gaya tersebut. Penelitian ini tidah 

hanya membahas tentang bagaimana cara penempatan posisi kamera berdasarkan 

sebuah gaya sutradara tetapi juga cara melakukan profil animasi berdasarkan gaya 

tersebut. Biasanya penelitian semacam ini pengukuran hasil dilakukan dengan 

pendekatan berbasis kuesioner tetapi di penelitian ini diusulkan sebuah metode 

pengukuran yang bersifat otomatis dan tentu saja akan lebih obyektif daripada 

kuesioner. Dari beberapa penelitian yang dibahas dapat dilihat bahwa pendekatan 

metode evolusioner dan pendekatan berbasis pelatihan machine learning semacam 

support vector machine dapat digunakan untuk melakukan penempatan posisi 

kamera secara otomatis maupun semi otomatis pada lingkungan virtual. Tetapi 

kedua pendekatan diatas tentu saja membutuhkan waktu komputasi yang cukup 

berat dan data untuk pelatihan, padahal dalam permainan komputer penempatan 

posisi kamera harus secara real time sesuai dengan input kombinasi tombol yang 

dilakukan oleh pengguna.  

Oleh karena itu pada penelitian ini digunakan pendekatan berbasis logika 

fuzzy.  Pendekatan logika fuzzy tidak membutuhkan proses perhitungan berulang 

seperti metode swarm dan juga tidak membutuhkan pelatihan dengan 

menggunakan kumpulan data berlabel dalam jumlah banyak. Dan yang lebih 

penting bahasa di dalam dunia sinematografi hampir sama dengan bahasa di 

dalam logika fuzzy. Terlihat pada Gambar 2.43 dua hasil tangkapan kamera, 

keduanya adalah medium shot tetapi terlihat dengan kasat mata ukuran obyek 

yang ditangkap berbeda. Jadi medium shot dalam bahasa sinematografi juga 

memiliki fungsi keanggotaan yang hampir sama dengan logika fuzzy yaitu derajat 

pengambilan gambar untuk sebuah teknik. 

 

2.5 Terminologi 

Pada subbab ini akan dijelaskan beberapa terminologi yang digunakan 

dalam penelitian ini. 
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Gambar 2.44 Rotasi dalam 3D (https://pterneas.com/2017/05/28/kinect-joint-

rotation/) 

 

Gambar 2.45 Rotasi Pergerakan Kepala Manusia 

 

 

Gambar 2.46 Rotasi Pergerakan Aircraf (Wikipedia) 
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2.5.1 Rotasi dalam 3D 

Percobaan dalam penelitian ini dibuat dalam lingkungan 3D oleh karena 

itu perlu adanya pemahaman terhadap axis yang terkait.  Untuk pembuatan 

animasi atau game di dalam lingkungan 3D dibutuhkan 3 buah axis yaitu x, y dan 

z. Untuk mengerakan karakter dibutuhkan pergerakan terhadap ketiga sumbu ini 

demikian juga untuk mengerakan kamera dibutuhkan ketiga sumbu ini terlihat 

pada Gambar 2.44. 

Dari sisi karakter, pada Gambar 2.44 karakter merupakan pusat sumbu 

perpotongan ketiga axis, untuk bergerak ke depan atau ke belakang maka sumbu x  

yang digunakan. Sedangkan untuk bergerak ke kanan atau ke kiri maka sumbu z  

yang akan digunakan. Sedangkan pergerakan karakter ke atas dan ke bawah maka 

sumbu y yang akan dipergunakan.  

Dari sisi kamera virtual yang akan merekam pergerakan karakter bilamana 

akan merekam karakter secara horizontal memutari karakter maka kamera virtual 

akan berotasi terhadap sumbu y rotasi ini dikenal dengan istilah yaw. Pada 

penelitian ini rotasi yaw akan diukur dalam derajat. Rotasi yaw ini akan 

diterjemahkan dalam bahasa dunia sinematografi adalah front, left, right dan 

behind. Untuk merekam karakter secara ketinggian atau vertical maka akan 

digunakan rotasi pada z yang biasanya dikenal dengan rotasi roll. Pada penelitian 

ini rotasi roll akan diukur dalam skala 0 sampai dengan 10. Skala 0 artinya 

kamera tepat di bawah karakter sedangkan 5 berada sejajar dengan mata dan 10 

menunjukkan bahwa kamera berada tepat di atas karakter. Rotasi roll ini jika 

diterjemahkan adalam bahasa dunia sinematografi adalah low angle, eye level dan 

high angle. Terakhir untuk mengerakkan kamera maju dan mundur dalam 

hubungan jarak dengan karakter, akan digunakan sumbu x dan kali ini rotasi 

terhadap sumbu x yang dikenal dengan istilah rotasi pitch tidak digunakan. 

Pergerakan kamera maju dan mundur diukur dengan skala 0 sampai dengan 10,  

angka ini menunjukkan jarak antara karakter dan kamera. Pergerakan kamera 

untuk merekam maju mundur dalam bahasa dunia sinematografi adalah close up, 

medium shot dan long shot. 
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Tabel 2.1 Contoh Dataset 

j  f(Ol)j 

1 4 

2 6 

3 4 

4 3 

5 8 

6 7 

7 9 

8 8 

9 6 

10 5 

11 4 

12 3 

13 4 

14 3 

15 5 

 

Gambar 2.45 menunjukkan pergerakan kepada manusia terhadap sumbu 

koordinat x,y dan z. Kepala bergerak ke atas (menengadah) dan ke bawah 

(menunduk) maka rotasi yang digunakan adalah pitch yaitu rotasi terhadap sumbu 

x. Pergerakan kepala menoleh ke kanan atau ke kiri maka rotasi yang digunakan 

adalah rotasi yaw yaitu rotasi terhadap sumbu y. Sedangkan pergerakan kepala 

dengan menggunakan rotasi roll yaitu rotasi terhadap sumbu z tidak digunakan 

dalam penelitian ini. Pergerakan berdasarkan rotasi roll adalah mengerakan kepala 

patah ke kanan atau ke kiri.  

Rotasi yaw, roll dan pitch selain digunakan dalam sistem koordinat 3D, 

juga digunakan untuk pergerakan pesawat terbang. Sebuah pesawat terbang bebas 

berputar dalam tiga dimensi. Rotasi yaw terhadap sumbu y digunakan untuk 

mengerakan hidung pesawat ke kiri dan ke kanan yang mana digunakan untuk 

berbelok. Rotasi pitch terhadap sumbu x digunakan untuk mengangkat dan 

menurunkan hidung pesawat yang mana digunakan untuk menaikkan dan 

menurunkan pesawat. Sedangkan rotasi roll terhadap sumbu z yaitu sumbu yang 

membentang dari hidung pesawat ke ekor pesawat digunakan memutar pesawat 

atau membalik pesawat terutama digunakan untuk akrobatik udara. Gambar 2.46 

menunjukkan rotasi pada pesawat terbang.  
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Gambar 2.47 Diagram Area Plot 

 

 

Gambar 2.48 Diagram Histogram 

 

2.5.2 Diagram Area Plot dan Histogram 

Dalam penelitian ini akan dihasilkan dua buah diagram yaitu diagram area 

plot dan diagram histogram. Kedua diagram ini akan digunakan untuk melakukan 

visualisasi dalam tahapan profiling gaya sutradara.  

Hasil visualisasi penempatan posisi kamera berdasarkan gaya sutradara 

dalam lingkungan machinima akan berupa sebuah video yang terdiri dari beberapa 

frame yang saling terkait. Dari sebuah frame akan dilakukan ekstraksi sehingga 

dihasilkan beberapa parameter yang akan diumpankan ke dalam proses profiling 

untuk penentuan gaya sutradara. 
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Didefinisikan V adalah sebuah video atau animasi yang memiliki gaya 

sutradara yang merupakan output dari tahap sebelumnya. Video tersebut terdiri 

dari beberapa frame  yang akan diektraksi untuk menghasilkan parameter input 

fuzzy dan akan diproses dengan menggunakan fungsi fuzzy f(x), dengan 

parameter input I dapat dilihat pada Tabel 5.3. Dari hasil proses inference sistem 

dengan menggunakan logika fuzzy akan dihasilkan output O sesuai dengan Tabel 

5.4. 

Didefinisikan 8"  sebagai sebuah video dimana 9	 ∈ [1,2. . �]  merupakan 

frame pada video V. Didefinisikan $��� sebagai sebuah fungsi fuzzy dimana >? 

adalah parameter Input Fuzzy dimana �	 ∈ [1,2. .8] terdiri atas Distance_P1 (I1), 

Different_P1(I2), Angle_Y_P1(I3), Distance_P2(I4), Angle_Y_P2(I5), 

Angle_X_P1(I6) , Coordinat_Y(I7) dan Angle_X_P2(I8),   dan %& adalah parameter 

output fuzzy dimana ,	 ∈ [1,2. .5]  terdiri atas Follow_shot(O1), Lip_Shot(O2), 

God_view(O3), Low_First_Player(O4) dan Trunk_Player(O5). Untuk 

menghasilkan diagram D dapat digunakan persamaan 2.1.  

  

   (2.1) 

 

sedangkan klasifikasi apakah sudah sesuai dengan gaya sutradara maka digunakan 

persamaan 2.2, bilamana modus(Dj) lebih besar dari angka 1 menunjukkan sesuai 

dengan kelas target. 

  

   (2.2) 

  

Untuk pengamatan secara visual maka dalam penelitian ini dihasilkan 

diagram area plot dan diagram histogram. Dengan diagram diharapkan profiling 

dapat dihasilkan dengan cepat. 

Diagram Area Plot adalah sebuah diagram untuk menunjukkan pergerakan 

nilai atau tren dari waktu ke waktu. Area plot mirip dengan digram garis plot 
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hanya bedanya di bawah area garis plot diisi dengan warna solid. Area plot 

diagram memiliki dua buah axis yaitu x atau sumbu horizontal dan y atau sumbu 

vertical. Pada penelitian ini sumbu x menunjukkan urutan waktu atau urutan 

timeframe  dari penelitian (j) sedangkan sumbu y menunjukkan nilai fungsi nya 

yaitu f(Oi)j. Gambar 2.46 merupakan area plot diagram dari data pada Tabel 2.1. 

Berdasarkan tabel dapat dibaca bahwa j(1) nilai f(Ol) adalah 4 sedangkan pada j(2) 

nilai f(Ol) adalah 6. Maka pada gambar terlihat bahwa pad awal plot puncak pada 

angka 4 kemudian grafik naik ke angka 6. Diagram ini akan mengambarkan 

perubahan nilai f(Ol)j dari waktu ke waktu berdasarkan urutan frame.  

Untuk mempermudah profiling, maka dihasilkan juga diagram histogram. 

Diagram histogram akan mengambarkan jumlah frekunsi kemunculan sebuah 

nilai.  Diagram ini akan mengambarkan distribusi data. Histogram diagram 

memiliki dua buah axis yaitu x atau sumbu horizontal dan y atau sumbu vertical. 

Pada penelitian ini sumbu x menunjukkan nilai fungsi nya yaitu f(Ol). sedangkan 

sumbu y menunjukkan frekuensi kemunculan nilai f(Ol). Gambar 2.47 merupakan 

area plot diagram dari data pada Tabel 2.1. Dari Gambar 2.48 dapat diamati 

bahwa nilai f(Ol)=3 muncul  sebanyak 3 kali sedangkan nilai f(Ol)=7 muncul 

sebanyak 1 kali. Dari gambar yang sama dapat dibaca bahwa modus adalah 

f(Ol)=4 dimana kemunculannya sebanyak 4 kali.  
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BAB III 

PENEMPATAN POSISI KAMERA DENGAN LOGIKA FUZZY 
 

3.1 Pendahuluan 

Beberapa tahun terakhir, penggunaan komputer sangat berkembang dalam 

semua industri. Termasuk penggunaan komputer dalam dunia kreatif semacam 

pengembangan permainan komputer dan dunia animasi. Penggunaan teknologi 

sekarang bergeser dari 2D menjadi 3D dan dituntut ke level yang lebih tinggi lagi. 

Permainan komputer dan animasi dituntut semakin riil sesuai dengan dunia nyata. 

Karena itulah dibutuhkan keterlibatan seorang sutradara yang mengerti kaidah 

sinematografi dalam proses pembuatan. Untuk menyampaikan ide kreatifnya 

terkadang seorang sutradara membutuhkan sebuah story board (Hart, 2008) . 

Salah satu teknologi komputer untuk mendukung pembuatan produk 

sinematik adalah machinima. Machinima adalah sebuah teknik menggunakan 

teknologi mesin grafis 3D untuk menghasilkan karya sinematik dalam lingkungan 

virtual secara real time (Hancock, 2007). Saat membuat sebuah film penempatan 

atau pergerakan kamera dilakukan oleh seorang animator atau juru kamera. Tetapi 

penempatan kamera virtual membutuhkan banyak pemodelan dan perhitungan 

yang harus diulangi untuk setiap adegan. Tentu saja hal ini membutuhkan biaya dan 

waktu yang cukup tinggi (Ranon 2015). 

Film Avatar yang yang disutradarai oleh James Cameron merupakan 

tonggak kelahiran produksi film berbasis lingkungan virtual (Benneth, 2014). 

Untuk menghasilkan film ini dibuat sebuah sistem teknologi kamera virtual untuk 

merekam apa yang diinginkan oleh sang sutradara. Kamera virtual ini memiliki 

kemampuan layaknya kamera manual biasa tetapi hanya dapat dipergunakan dalam 

lingkungan virtual.  

Sebuah film terdiri dari banyak pengambilan gambar. Tiap pengambilan 

gambar membutuhkan penempatan kamera pada posisi terbaik. Sinematografi 

adalah pengaturan pencahayaan dan kamera ketika merekam gambar fotografis 

untuk suatu sinema (Mascelli , 1998).  

 

 



80 

  

(a) High Shot (b) Low Angle 

  

(c) Medium shot (d) close up shot 

 

Gambar 3.1 Camera Angle (dok. Pribadi) 

Agar dapat menghasilkan sebuah film yang baik, maka faktor sinematografi 

perlu diperhatikan karena dengan memperhatikan penataan kamera yang baik film 

dapat menjadi lebih menarik dan sesuai dengan jalan cerita yang telah dibuat. 

Sinematografi yang baik akan membantu penonton untuk dapar mengerti mengenai 

jalan cerita yang diangkat dalam sebuah film, baik film animasi maupun real. 

Adapun beberapa hal yang harus diperhatikan dalam sinematografi adalah Camera 

Angles, Continuity, Cutting, dan Composition (Brown, 2002). 

Terdapat beberapa hal penting dalam sinematografi salah satunya adalah 

penempatan kamera atau yang biasanya dikenal dengan camera angle. Camera 

angle adalah penempatan posisi kamera untuk merekam sebuah adegan pada film 

(Arijon, 1991). Setiap adegan pada film dapat diambil dari beberapa perspektif yang 

berbeda. Beberapa kaidah dalam sinematografi antara lain berdasarkan jarak 

pengambilan (close up shot, medium shot dan long shot), berdasarkan tinggi (low 

angle shot, eye level shot dan  high angle shot). Bisa juga dikombinasikan misalkan 

eye level shot dan medium shot secara bersamaan. Posisi ini diambil sejajar mata 

dan jaraknya menengah. Gambar 3.1 menunjukkan beberapa macam camera angle 

yang biasanya digunakan dalam dunia sinematografi. 
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(a) Front View (b) God View 

  

(c) Side View (d) Bird View 

 

Gambar 3.2 Point of View Permainan War 

 

Setiap sutradara film memiliki gaya nya yang unik untuk mengarahkan dan 

mengambil gambar adegan. Gaya inilah yang akan membedakannya dengan 

sutradara lainnya. Ada beberapa aturan yang harus dipatuhi untuk menjaga 

kesinambungan dalam perpindahan objek dan letak objek (Sullivan, 2008) dan 

setiap sutradara memiliki gayanya sendiri bahkan tidak jarang dia turun tangan 

sendiri dalam pengambilan gambar adegan agar sesuai dengan gayanya. salah satu 

sutradara terkenal Quentin Tarantino (Pratt, 2011) (Tarantino , 1998) dengan 

beberapa film box office yang sukses termasuk Kill Bill, Pulp Fiction, From Dusk 

Till Dawn, dan masih banyak lagi. Quentin Tarantino adalah seorang mahasiswa 

yang cerdas dalam pembuatan film dan seorang ahli dalam menggunakan bahasa 

sinematik dalam karyanya untuk mengekspresikan ceritanya yang mendebarkan 

secara visual. Setiap penggemar film mania akan tahu dan mengatakan ini adalah 

gayanya. Gaya yang terlihat adalah aksi thriller, kegelapan dengan menambahkan 

unsur sadisme dengan berbagai efek semacam darah. Hal ini sudah merupakan 

trademark gaya dari Quentin Tarantino. 
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Gambar 3.3 Pencahayaan (dok. pribadi) 

 

Gaya seorang sutradara ini yang akan dicoba diterapkan pada sebuah 

animasi atau game. Dengan menerapkan gaya seorang sutradara maka sebuah 

animasi atau game akan lebih menarik. Bayangkan game terkenal seperti Mario 

Bros yang terkenal dan sudah dibuat beberapa versi permainan dan penelitian 

berkaitan dengan game ini (Summervile, 2017) (Karakovskiy, 2012). Permainan  

sederhana dengan side scroll dan penempatan kamera secara fix. Bayangkan 

bilamana dimasukan sebuah engine penempatan posisi kamera maka permainan ini 

akan berbeda luar biasa nuansanya. Bisa dibayangkan seandainya engine game 

Mario Bros dipasang dengan Engine Kamera RPG seperti pada permainan Zelda 

atau bahkan Engine Kamera Real Time atau action adventure semacam Assasin 

Creed (Miller, 2015) (Davies. 2014). Hasilnya adalah nuansa permainan yang 

berbeda 180 derajat dengan permainan aslinya. 

Pada Gambar 3.2 dapat dilihat beberapa gaya penempatan posisi kamera 

yang berbeda dari sebuah game pertempuran. Adegan permainan yang sama persis 

tetapi gaya penempatan kamera yang berbeda akan memberikan nuansa yang 

berbeda kepada gamer. Pada Gambar 3.2 (d) tampak adegan seluruh formasi dari 

pasukan. Sedangkan pada Gambar 3.2 (b) dan Gambar 3.2 (c) hanya tampak 

sebagian saja. 
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Gambar 3.4 Blok Sistem Penempatan Posisi Kamera 

 

Selain penempatan posisi kamera komponen penting lain dalam dunia 

sinematografi adalah percahayaan. Gambar 3.3 menunjukkan pencahayaan yang 

berbeda. Pada gambar sebelah kiri percahayaan dari atas sehingga kesan yang 

ditunjukan adalah cahaya dari dunia atas atau keagungan, sedangkan gambar 

sebelah kanan percahayaan yang digunakan dari bawah yang menunjukkan kesan 

dunia underground atau dunia yang penuh dengan kekerasan. Tetapi pada penelitian 

ini tidak akan dibahas mengenai pencahayaan. 

Pada Gambar 3.4 tampak blok sistem penempatan posisi kamera virtual 

secara umum. Disana dibutuhkan beberapa metode dan algoritma sehingga 

penempatan posisi kamera akan sesuai. Dalam gambar tersebut tampak bahwa 

bahwa sistem terbagi atas tiga sub sistem yaitu input , proses dan output. Bagian 

penempatan posisi kamera terletak pada sub sistem kedua. 
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Gambar 3.5 Overview Sistem Yang Diusulkan 

 

Input sistem adalah skenario dari pergerakan pemain atau aktor. Tampak 

bahwa selain koordinat aktor juga dipengaruhi oleh hal-hal lain antara lain latar 

belakang (bentuk, rintangan, path dll), even atau penekanan tombol (lari, lompat, 

jongkok dll) dan berbagai macam sensor di dalam skenario tersebut (atribute dari 

pemain, atribute npc dll). Semua input ini akan mempengaruhi hasil penempatan 

posisi kamera virtual.  

Sub sistem kedua merupakan bagian utama dari penelitian ini yaitu proses 

perhitungan untuk menentukan koordinat kamera virtual. Di bagian ini dibutuhkan 

sebuah knowledge base sebagai dasar untuk penempatan posisi kamera virtual. 

Berdasarkan input dari sub sistem pertama dan knowledge base sebagai dasar gaya 

maka dengan pendekatan atau metode yang dibuat akan dihitungkan posisi camera 

angle  yang paling sesuai untuk skenario saat itu, 

Sub sistem ketiga merupakan output dari sistem ini yaitu proses untuk 

melakukan animasi berdasarkan koordinat kamera virtual yang sudah ditentukan 

pada sub sistem sebelumnya. Walaupun koordinat kamera virtual sudah 

dihitungkan pada sub sistem sebelumnya, masih perlu dilakukan penghalusan 

koordinat kamera virtual agar lebih lembut dan sesuai dengan kaidah-kaidah 

sinematografi. Terakhir sebelum dibuat animasi dapat juga ditambahkan berbagai 

macam efek misalkan pencahayaan , suara dan efek-efek lainnya. 

3.2 Desain Sistem 

Rancangan sistem yang diusulkan dapat dilihat pada Gambar 3.5. Input dari 

sistem yang diusulkan adalah aksi yang akan dilakukan oleh virtual character. Aksi 

tersebut akan mempengaruhi parameter input dari fuzzy inference system yaitu 
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power, headPitch dan headyaw. Misalkan aksi diam power=25, headpitch=90 dan 

headyaw=90 sedangkan aksi menunduk power=10, headpitch=10 dan headyaw=90. 

Parameter input ini yang akan diumpankan terhadap FIS yang dirancang. 

Proses utama yang merupakan engine untuk penempatan posisi kamera 

berdasarkan pendekatan logika fuzzy.  Untuk merancang fuzzy inference system ini 

dibutuhkan akuisisi pengetahuan dari pakar atau knowledge base.  Parameter input 

merupakan atribute dari virtual character sedangkan parameter output merupakan 

koordinat 3D yang terdiri atas radius, height dan angle. 

Output dari proses akan dikonversikan ke dalam posisi x,y dan z, karena 

height dan angle dalam derajat. Kordinat x,y,z tersebut merupakan posisi 

penempatan dari kamera virtual untuk merekam aksi dari virtual character. Dalam 

sistem ini diasumsikan bahwa kamera merupakan fix focus sehingga tidak berbicara 

mengenai diafragma, ISO termasuk color tone yang merupakan fitur dari kamera 

fisik. 

Secara umum algoritme untuk penempatan posisi kamera yang diusulkan 

dapat dilihat pada Algoritma 3.1. Input dari algoritme adalah aksi awal dan aksi 

akhir sedangkan ouput adalah transisi penempatan posisi kamera. 

 

Algoritme 3.1 Penempatan Posisi Kamera 

Input : Actionstart , Actionend 

Output : Penempatan Posisi Transisi Kamera  
1. I start_power = ActionToPowerConversion(Actionstart) 
2. I start_headpitchr = ActionToHeadpitchConversion(Actionstart) 
3. I start_headyaw = ActionToHeadyawConversion(Actionstart) 
4. I end_power = ActionToPowerConversion(Actionend) 
5. I end_headpitchr = ActionToHeadpitchConversion(Actionend) 
6. I end_headyaw = ActionToHeadyawConversion(Actionend) 
7. FOR EACH It IN GetTransition(Istart_power,  Istart_headpitch,  

Istart_headyaw, Iend_power,  Iend_headpitch,  Iend_headyaw)  

Oradius, Opitch, Oyaw = EvaluateFIS(It) 

Camx, Camy, Camz = ConvertToCameraCoordinate( Oradius, 

Opitch, Oyaw ) 

CALL PlaceCamera( Camx, Camy, Camz ) 

8. NEXT 
 

 



86 

 

Gambar 3.6 Arsitektur Sistem 

Tabel 3.1 Point of View Kamera Depan 

Aksi Radius Pitch Yaw 

Tunduk Medium Shot  Eye Level Left of Right 

Berdiri Medium Shot Eye Level Center 

Menengadah Close up High Angle Left of Right 

Toleh Kiri Medium Shot Eye Level Right 

Toleh Kanan Medium Shot Eye Level Left 

Jalan Medium Shot Eye Level Center 

Lari Long Shot Low Angle Left of Right 

Melompat Long Shot Eye Level Center 

Membungkuk Medium Shot Eye Level Left of Right 

 

Tabel 3.2 Point of View Kamera Samping 

Aksi Radius Pitch Yaw 

Tunduk Medium Shot  Eye Level Right 

Berdiri Medium Shot Eye Level Center 

Menengadah Medium Shot Eye Level Center 

Toleh Kiri Close Up High Angle Right 

Toleh Kanan Medium Shot Low Angle Right 

Jalan Medium Shot Eye Level Center 

Lari Long Shot Low Angle Right 

Melompat Long Shot Eye Level Left or Right 

Membungkuk Long Shot Eye Level Right 
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(a)                                             (b) 

Gambar 3.7 Area Pergerakan dan Penempatan Kamera 

 

3.3 Rancangan Gaya Penempatan Kamera 

Gambaran umum sistem dalam penelitian ini dapat dilihat pada Gambar 3.6. 

Aturan-aturan yang dimasukan dalam sistem fuzzy ini adalah pengetahuan yang 

didapat dari kegiatan studi lapangan dan wawancara dengan sekelompok fotografer 

yang pakar di bidang sinematik. Hasil wawancara ini dibagi menjadi dua kelompok 

yang akan dianggap sebagai dua gaya sutradara berbeda. Aturan tersebut dapat 

dilihat pada Tabel 3.1 dan Tabel 3.2. 

Seperti yang terlihat pada Gambar 3.6, logika fuzzy akan  menghasilkan 

aturan-aturan dari perilaku kamera yang  disebut dengan “look up table”.  Look up 

table ini akan digunakan sistem ACE untuk menempatkan posisi kamera 

berdasarkan kejadian atau kegiatan yang sedang dilakukan karakter. Kemudian 

mesin 3D akan menghasilkan sekelompok gambar bergerak atau animasi 

berdasarkan karakter dan posisi kamera. 

Gambar 3.7 merupakan area penempatan posisi kamera virtual. Area 

penempatan posisi kamera virtual adalah separuh spherical, kamera virtual akan 

ditempatkan pada area yang berwarna yang lebih gelap. Terdapat dua jenis gaya 

penempatan posisi kamera yaitu penempatan posisi kamera di depan karakter dan 

penempatan posisi kamera di sebelah kiri karakter. 
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Gambar 3.8 Penempatan Kamera Aksi Menunduk Dari Depan Karakter 

 

 

Gambar 3.9 Blok Sistem Logika Fuzzy 

 

Berdasarkan pengamatan fotografer, dibagi menjadi dua buah gaya 

penempatan posisi kamera seperti terlihat pada Gambar 3.7. Yang pertama area 

penempatan dan pergerakan kamera virtual hanya di depan karakter seperti Gambar 

3.7 (b). Kedua adalah area penempatan dan pergerakan kamera virtual di samping 

karakter seperti terlihat pada Gambar 3.7 (a). Hasil pengamatan fotografer untuk 

aksi yang dilakukan karakter menghasilkan Tabel 3.1 untuk point of view terbaik 

untuk kamera virtual di depan karakter, sedangkan Tabel 3.2 adalah point of view 

terbaik untuk kamera virtual  di samping karakter.  
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Dari Tabel 3.1 didapatkan  bahwa untuk aksi menunduk dari karakter, point 

of view terbaik untuk kamera virtual depan karakter adalah medium shot, eye shot, 

left atau right. Gambar 3.8 dapat memberikan gambaran penempatan posisi kamera 

untuk aksi menunduk, terlihat bahwa kamera diletakkan sejajar mata dengan jarak 

medium dan pada sisi sebelah kiri atau kanan karakter. 

Berdasarkan Tabel 3.1 dapat ditentukan bahwa aturan umum penempatan 

posisi kamera sebagai berikut :  

1. Jika aksi adalah menunduk maka jarak kamera adalah medium dan 

ketinggian kamera sejajar mata dan sudut kamera di sebelah kiri atau 

kanan. 

2. Jika aksi adalah berdiri maka jarak kamera adalah medium dan 

ketinggian kamera sejajar mata dan sudut kamera di tengah. 

3. Jika aksi adalah menengadah maka jarak kamera adalah dekat dan 

ketinggian kamera di atas kepala dan sudut kamera di sebelah kiri atau 

kanan. 

4. Jika aksi adalah toleh kiri maka jarak kamera adalah medium dan 

ketinggian kamera sejajar mata dan sudut kamera di sebelah kanan. 

5. Jika aksi adalah toleh kanan maka jarak kamera medium dan ketinggian 

kamera sejajar mata dan sudut kamera di sebelah kiri. 

6. Jika aksi adalah berjalan maka jarak kamera adalah medium dan 

ketinggian kamera sejajar mata dan sudut kamera di tengah. 

7. Jika aksi adalah lari maka jarak kamera adalah jauh dan ketinggian 

kamera adalah di bawah mata dan sudut kamera di sebelah kiri atau 

kanan. 

8. Jika aksi adalah lompat maka jarak kamera adalah jauh dan ketinggian 

kamera sejajar mata dan sudut kamera di tengah. 

9. Jika aksi adalah membungkuk maka jarak kamera adalah medium dan 

ketinggian kamera sejajar mata dan sudut kamera di sebelah kiri atau 

kanan. 

Dari aturan umum tersebut, aksi akan dikonversi sesuai dengan parameter 

input fuzzy sesuai dengan Tabel 3.3. Misalkan aksi menunduk, maka parameter 
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input terdiri dari power=10, headPitch=10 dan headYaw=90. Sesuai dengan 

Gambar 3.10 dapat dikatakan power adalah sangat lemah, headPitch menunjukkan 

bahwa kepala menghadap ke bawah dan headYaw menunjukkan bahwa kepala 

berada di posisi tengah tidak berputar ke kanan atau ke kiri. 

 

3.4 Rancangan Logika Fuzzy 

Fuzzy logic telah banyak digunakan dalam penelitian di bidang otomasi dan 

industri manufaktur. Pada penelitian ini, fuzzy logic digunakan untuk menentukan 

berbagai macam variasi penempatan posisi kamera. Beberapa penelitian 

menggunakan metode semacam behavior tree bahkan machine learning untuk 

mengubah posisi penempatan kamera, tetapi penelitian ini menggunakan fuzzy 

karena adanya persamaan antara bahasa di dunia sinematografi dan bahasa fuzzy. 

Logika fuzzy dengan metode mamdani digunakan karena dapat mencerminkan 

keadaan sesuai dengan kenyataan kehidupan sebenarnya 

Dengan menggunakan logika fuzzy, setiap virtual kamera dapat merubah 

variasi penempatan kamera berdasarkan beberapa variabel input sesuai dengan 

variasi penempatan kamera yang telah didesain. Logika fuzzy yang digunakan 

adalah Mamdani. Pada penelitian ini digunakan inferensi mamdami karena 

kesuaian akuisi data dengan output fuzzy yang tidak linier atau konstan seperti 

inferensi sugeno. Dengan metode ini penempatan kamera dapat dihasilkan dari rule-

rule yang ada. Rule ini akan digunakan oleh sinematografer untuk menghasilkan 

gambar yang sesuai dengan style yang diinginkan. 

Seperti yang dilihat pada Gambar 3.9, terdapat tiga parameter input untuk 

sistem dan tiga variabel output yang digunakan pada sistem fuzzy. Pada tahap awal 

penelitian ini dirancang sebuah sistem dengan pendekatan fuzzy untuk mencoba 

apakah logika fuzzy dapat digunakan untuk melakukan penempatan posisi kamera 

sesuai dengan yang diharapkan. 

 

3.4.1 Input Fuzzy 

Input dari sistem fuzzy ini merupakan parameter atribut dari karakter 

permainan yang meliputi : 
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Gambar 3.10 Fungsi Keanggotaan Power 

 

Gambar 3.11 Fungsi Keanggotaan HeadPitch 

 

Gambar 3.12 Fungsi Keanggotaan HeadYaw 
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Gambar 3.13 Pergerakan Kepala Atas Bawah / Head Pitch 

 

Gambar 3.14 Pergerakan Kepala Kiri dan Kanan / HeadYaw 

1. Power 

Power atau kekuatan adalah berapa banyak jumlah energi yang digunakan 

untuk melakukan sebuah aksi. Energi yang digunakan untuk berlari akan jauh 

lebih besar daripada energi yang digunakan untuk berjalan atau bahkan untuk 

diam di tempat. Gambar 3.10 menunjukkan fungsi keanggotaan untuk variabel 

power. Tampak pada Gambar 3.10 jumlah keanggotaan untuk variabel power 

ada 5 yang terdiri atas  sangat lemah, lemah, normal, kuat dan sangat kuat. 
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Gambar 3.15 Rotasi HeadPitch Terhadap Aksi Menunduk 

 

Tabel 3.3 Fungsi Keanggotaan Input Fuzzy 

Variabel 

Input 

Fungsi Keanggotaan 

Range MF Tipe Control 

Power 0..100 Sangat Lemah Trapesium [0,0,10,30] 

Lemah Segitiga [10,30,50] 

Normal Segitiga [30,50,70] 

Kuat Segitiga [50,70,90] 

Sangat Kuat Trapesium [70,90,100,100] 

HeadPitch 0..180 Bawah Trapesium [0,0,30,60] 

Eye Level Segitiga [30,90,150] 

Atas Trapesium [120,150,180,180] 

HeadYaw 0..180 Kiri Trapesium [0,0,30,60] 

Tengah Segitiga [30,90,150] 

Kanan Trapesium [120,150,180,180] 

 

2. HeadPitch 

HeadPitch adalah pergerakan kepala berdasarkan sumbu z atau rotasi pitch. Di 

dalam sistem ini posisi kepala diasumsikan bergerak atas dan bawah sebesar 

180 derajat. Gambar 3.11 menunjukkan fungsi keanggotaan untuk variabel 

HeadPitch. Jumlah fungsi keanggotaan untuk variabel HeadPitch ada 3 yang 

terdiri atas bawah, eye level dan atas. 
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3. HeadYaw 

HeadYaw adalah arah pergerakan kepala berputar berdasarkan sumbu y atau 

rotasi yaw. Di dalam sistem ini pergerakan kepala dilakukan secara horisontal 

yaitu berputar ke kanan dan ke kiri. Gambar 3.12 menunjukkan fungsi 

keanggotaan untuk variabel HeadYaw. Fungsi keanggotaan untuk variabel 

headYaw ada 3 yaitu kiri, tengah dan kanan. 

Tabel 3.3 merupakan tabel fungsi keanggotan input fuzzy. Pada Tabel 3.3 

terdapat tiga buah variabel input yang berupa bilangan tegas. Nilai ini didapatkan 

dari aksi pada simulasi permainan yang dirancang.   

Tampak pada Tabel 3.3 Pada headpitch dan headyaw digunakan range 

0..180 (dalam derajat) karena keterbatasan pergerakan kepala manusia yaitu 

maksimal 90 derajat dan -90 derajat untuk pergerakan sebaliknya.  Sudut 0 derajat 

merupakan posisi kepala normal.  

Gambar  3.13 menunjukan batasan pergerakan kepala manusia yaitu keatas 

dan kebawah, oleh karena itu range untuk headpitch yaitu sudut yang digunakan 

hanya sebesar 0..180 derajat tampak pada Tabel 3.3 dan Gambar 3.11. Membership 

yang digunakan ada tiga buah yaitu bawah, eye level atau normal dan atas.  Sudut 

90 derajat merupakan arah posisi kepala normal memandang ke depan. Walaupun 

simulasi dalam lingkungan virtual, tetap harus dibuat semirip mungkin dengan 

dunia nyata.  Gambar 3.14 menunjukkan batasan pergerakan kepala manusia yaitu 

berputar ke kanan dan ke kiri. Hampir sama dengan headpitch pergerakan kepala 

ke kanan dan ke kiri atau disebut headyaw juga dibatasi 0..180 derajat saja. Kepala 

jika berputar ke kiri makin mendekati nol derajat, 90 derajat merupakan arah kepala 

tegak dan 180 derajat menunjukkan berputar ke arah kanan seperti yang ditunjukan 

pada Tabel 3.3 dan Gambar 3.12. Akan tampak tidak nyata bilamana kepala 

manusia dapat berputar lebih dari sudut normal. Gambar 3.14 menunjukkan aksi 

menunduk dimana rotasi yang digunakan adalah pitch. 

Variabel input power yang menunjukkan kekuatan energi di rancang range 

nya antara 0 s/d 100. Mendekati 100 menunjukkan kekuatan energi yang 

dikeluarkan sangat besar dan sebaliknya mendekati nol menunjukkan kekuatan 

energi yang dikeluarkan sangat kecil. Membership untuk kekuatan energi ini ada 

lima buah yaitu Sangat Lemah , Lemah , Normal, Kuat dan Sangat Kuat.  
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3.4.2 Output Fuzzy 

Output dari sistem fuzzy ini merupakan parameter koordinat dari kamera 

virtual yang meliputi : 

1. Radius 

Radius adalah jarak antara karakter dengan kamera. Nilai dari radius 

berhubungan dengan camera angle (close up shot, medium shot dan long shot). 

Nilai dari radius berkisar antara 0-100. Nilai ini berhubungan dengan dimensi 

jarak dalam lingkungan 3D yaitu seberapa jauh jarak antara kamera virtual 

dengan obyek yang mau direkam. Nilai untuk medium shot yaitu sekitar 50. 

Terlihat pada Gambar 3.16 adalah fungsi keanggotaan untuk radius. Dalam 

lingkungan virtual variabel ini berhubungan dengan sumbu z. 

2. Pitch 

Pitch adalah sudut ketinggian kamera virtual melihat ke karakter. Sudut 

ketinggian kamera dapat dibagi lagi menjadi frog-eye, low-angle shot, eye-

level shot, high angle shot dan bird-view shot. Berbeda dengan radius yang 

merupakan jarak berdasarkan sumbu horisontal, pitch ini lebih kearah sumbu 

vertikal. Nilai dari height antara 0-180 derajat jadi bukan berupa jarak seperti 

radius. Sedangkan nilai untuk eye-level shot yaitu posisi kamera virtual 

sejajar dengan mata normal sebesar 85 derajat. Gambar 3.17 merupakan 

fungsi keanggotaan untuk pitch. Pada lingkungan virtual variabel ini 

berhubungan dengan sumbu-y.  

3. Yaw 

Yaw adalah derajat antara karakter dan kamera virtual yang menentukan 

posisi kamera virtual terletak di depan, belakang, kanan atau kiri karakter. 

Dalam penelitian ini posisi kamera di belakang karakter tidak digunakan. 

Dalam dunia fotografi nama pengambilan gambar ini disebut left shot, center 

shot dan right shot. Nilai dari angle ini antara 0-180 derajat. Nilai dari center 

shoot yaitu pengambilan tepat di depan karakter adalah sebesar 90 derajat. 

Gambar 3.18 merupakan fungsi keanggotaan untuk yaw. Pada lingkungan 

virtual variabel ini berhubungan dengan sumbu-x. 
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Gambar 3.16 Fungsi Keanggotaan Radius 

 

 

Gambar 3.17 Fungsi Keanggotaan Pitch 

 

Gambar 3.18 Fungsi Keanggotaan Yaw 
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Tabel 3.4 Fungsi Keanggotaan Output Fuzzy 

Variabel 

Output 

Fungsi Keanggotaan 

Range MF Tipe Control 

Radius 0..100 Close Up Trapesium [0,0,10,40] 

Medium Segitiga [20,50,80] 

Long Trapesium [60,90,100,100] 

Pitch 0..180 Frog Trapesium [0,0,15,30] 

Low Segitiga [20,55,90] 

Eye Segitiga [50,85,120] 

High Segitiga [90,125,160] 

Bird Trapesium [150,165,180,180] 

Yaw 0..180 Kiri Trapesium [0,0,30,60] 

Tengah  Segitiga [30,90,150] 

Kanan Trapesium [120,150,180,180] 

 

Tabel 3.4 merupakan tabel fungsi keanggotan output fuzzy yang dirancang. 

Pada Tabel 3.4 terdapat tiga buah variabel output yang mana ketiga output ini akan 

membentuk koordinat x, y dan z pada lingkungan virtual. Ketiga koordinat akan 

menunjukkan posisi penempatan kamera virtual dalam merekam hasil simulasi.  

Fungsi keanggotaan output fuzzy dari sistem yang dirancang juga sama dengan 

fungsi keanggotaan input yaitu ada 2 tipe yaitu trapesium dan segitiga.  

 

3.4.3 Rule Fuzzy 

Berdasarkan aturan umum yang ada pada sub bab 3.3 maka dirancanglah 

aturan IF THEN untuk fuzzy inference system sebagai berikut : 

1. IF power is sangat lemah AND headPitch is bawah AND headYaw is 

tengah THEN radius is medium AND pitch is eye level AND yaw is kiri  

2. IF power is lemah AND headPitch is eye level AND headYaw is tengah 

THEN radius is medium AND pitch is eye level AND yaw is tengah 

3. IF power is normal AND headPitch is atas AND headYaw is tengah 

THEN radius is close up AND pitch is high AND yaw is kiri 

4.  IF power is normal AND headPitch is eye level AND headYaw is kiri 

THEN radius is medium AND pitcht is eye level AND yaw is kanan 

5. IF power is normal AND headPitch is eye level AND headYaw is kanan 

THEN radius is medium AND pitch is eye level AND yaw is kiri 
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6. IF power is normal AND headPitch is eye level AND headYaw is tengah 

THEN radius is medium AND pitch is eye level AND yaw is tengah 

7. IF power is kuat AND headPitch is eye level AND headYaw is tengah 

THEN radius is long AND pitch is low AND yaw is kiri 

8. IF power is sangat kuat AND headPitch is eye level AND headYaw is 

tengah THEN radius is long AND pitch is eye level AND yaw is tengah 

9. IF power is kuat AND headPitch is bawah AND headYaw is tengah 

THEN radius is medium AND pitch is eye level AND yaw is kiri 

Dari aturan yang ada maka ditambahkan beberapa rule IF THEN untuk 

mengisi nilai di antaranya yang belum ada rulenya misalkan  If power is 

SangatLemah AND headPitch is eye level THEN radius is medium AND height is 

eye level  AND angle is tengah.  

 

3.4.4 Camera Control Movement 

Sebuah animasi akan terdiri dari beberapa frame yang saling berkaitan, oleh 

karena itu dalam penelitian ini akan diuji transisi pergerakan dari sebuah aksi 

menuju ke aksi lainnya. Setiap aksi akan membangkitkan tiga buah parameter input 

yaitu power, headpitch dan headYaw. Perubahan dari sebuah aksi menuju ke aksi 

lain akan dibuatkan transisi perubahan parameter input secara perlahan. 

Aksi berdiri diam dengan parameter input terdiri dari power=25, 

headPitch=90 dan headYaw=90. Arti parameter input yaitu energi yang 

dikeluarkan sebesar 25 satuan, posisi kepala tegak tidak mendongak atau menunduk, 

dan kepala tegak lurus tidak berputar ke kanan atau ke kiri. Aksi menunduk 

parameter input terdiri dari power=10, headpitch=10 dan headyaw=90 artinya 

adalah energi yang dikeluarkan sebesar 10 satuan, kepala tunduk atau bergerak ke 

bawah tetapi kepala posisi lurus tidak belok kanan atau kiri. Gambar aksi diam dan 

aksi menunduk dapat dilihat pada Gambar 3.19. 

Tampak pada Gambar 3.14 adalah derajat pada sumbu x rotasi pitch untuk 

aksi menunduk, terlihat bahwa sudut yang digunakan untuk menunduk adalah pitch 

10 derajat. Nilai rotasi ini yang akan diumpankan pada parameter input headpitch. 
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Gambar 3.19 Aksi Awal dan Aksi Akhir 

 

Gambar 3.20 Fuzzy Inference Untuk Aksi Awal Output 1 

 

Gambar 3.21 Fuzzy Inference Untuk Aksi Awal Output 2 
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Gambar 3.22 Fuzzy Inference Untuk Aksi Awal Output 3 

 

 

Gambar 3.23 Fuzzy Inference Untuk Aksi Akhir Output 1 

 

 

Gambar 3.24 Fuzzy Inference Untuk Aksi Akhir Output 2 
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Gambar 3.25 Fuzzy Inference Untuk Aksi Akhir Output 3 

 

 

Gambar 3.26 Fuzzy Inference Untuk Aksi Transisi Output 1 
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Gambar 3.27 Fuzzy Inference Untuk Aksi Transisi Output 2

 

Gambar 3.28 Fuzzy Inference Untuk Aksi Transisi Output 3 
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Gambar 3.29 Transisi Pergerakan Karakter Virtual 

 

 

Gambar 3.30 Transisi Pergerakan Kamera Virtual 

 

 

Gambar 3.31 Transisi Pergerakan Angle  
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Gambar 3.20, Gambar 3.21 dan Gambar 3.22 menunjukkan semua langkah 

yang diaplikasikan kedalam sistem FIS yang dirancang untuk aksi awal yaitu berdiri 

diam. Tampak pada Gambar 3.20  terdapat tiga buah input sesuai dengan parameter 

untuk input yaitu power=25, headPitch=90 dan headYaw=90. Dari rule yang ada 

pada FIS yang memenuhi  ada dua buah rule yaitu rule nomor 2 dan rule nomor 10. 

Adapun rule nomor 2 yaitu IF power is lemah AND headpitch is eye AND headyaw 

is tengah THEN radius is medium pitch is eye yaw is tengah. Sedangkan rule nomor 

10 yaitu IF power is sangat lemah AND headpitch is eye THEN radius is medium 

pitch is eye yaw is tengah. Gambar 3.19 menunjukkan proses fuzzy inference untuk 

output  1 yaitu radius, sedangkan Gambar 3.21 menunjukkan proses fuzzy inference 

untuk output 2 yaitu pitch dan Gambar 3.22 menunjukkan proses fuzzy inference 

untuk ouput 3 yaitu yaw. 

Tahap pertama yang dilakukan adalah fuzifikasi input. Untuk rule nomor 2 

di dapatkan derajat keanggotaan untuk power adalah 75% , headpitch adalah 100% 

dan headyaw adalah 100%. Dikarenakan rule nomor 2 menggunakan operator AND 

maka conjuction (digunakan operator min) sehingga untuk nilai rule nomor 2 adalah 

75%. Untuk rule nomor 10 didapatkan derajat keanggotaan untuk power adalah 

25% dan headPitch adalah 100% sedangkan headYaw tidak ada hubungan dengan 

rule nomor 10. Dikarenakan rule nomor 10 juga menggunakan operator AND maka 

nilai rule nomor 10 adalah 25%.  

Gambar 3.20 juga menunjukkan bahwa nilai rule nomor 2 adalah 25% maka 

output fuzzy radius is medium adalah 75%, Sebaliknya untuk rule nomor 10 output 

fuzzy radius is medium adalah 25%. Sedangkan berdasarkan Gambar 3.21 pitch is 

eyeLevel adalah 75% dan untuk rule nomor 10 pitch is eyeLevel adalah 25%. Dan 

berdasarkan Gambar 3.22 untuk rule nomor 2 output fuzzy yaw is tengah juga 75%. 

dan untuk rule nomor 10 output fuzzy yaw is tengah juga 25%. Dari semua output 

tersebut dilakukan aggregation dengan menggunakan max yang berarti semua area 

digabungkan. Langkah terakhir adalah defusifikasi dengan menggunakan centroid, 

centroid dari radius adalah 50 sedangkan rule nomor 2 areanya 75% dan rule nomor 
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10 areanya 25% maka centroid bernilai 50. Sedangkan untuk pitch bernilai 85 dan 

yaw bernilai 90. 

Gambar 3.23, Gambar 3.24 dan Gambar 3.25 menunjukkan tahapan yang 

sama untuk aksi akhir yaitu menunduk. Tampak pada Gambar 3.23 terdapat tiga 

buah input sesuai dengan parameter untuk input yaitu power=10, headPitch=10 dan 

headYaw=90. Dari rule yang ada pada FIS yang memenuhi  ada satu buah rule yaitu 

rule nomor 1 yaitu IF power is sangat lemah AND headpitch is bawah AND 

headyaw is tengah THEN radius is medium pitch is eye yaw is kiri. Tahap pertama 

yang dilakukan adalah fuzifikasi input. Dari rule didapatkan derajat keanggotaan 

untuk power adalah 100% , headpitch adalah 100% dan headyaw adalah 100%. 

Dikarenakan rule menggunakan operator AND maka conjuction (digunakan 

operator min) sehingga untuk nilai rule 100%.  

Dari nilai rule tersebut berdasarkan Gambar 3.23 didapatkan output yaitu 

radius is medium adalah 100%,  berdasarkan Gambar 3.24 didapatkan output pitch 

is eyeLevel adalah 100% dan berdasarkan Gambar 3.25 didapatkan yaw is kiri juga 

100%. Karena hanya terdapat satu output saja maka output ini dipakai sebagai 

output akhir. Langkah terakhir adalah proses defuzifikasi dengan menggunakan 

centroid maka didapatkan centroid radius =50, pitch = 85 dan yaw = 22.9. Output 

ini yang akan digunakan untuk menempatkan kamera. 

Untuk melakukan animasi dari aksi awal ke aksi akhir maka dibutuhkan 

transisi pergerakan. Gambar 3.26, Gambar 3.27 dan Gambar 3.28 menunjukkan 

tahapan yang sama untuk aksi transisi yaitu dari aksi diam ke aksi menunduk. 

Tampak pada gambar 3.26  terdapat tiga buah input sesuai dengan parameter untuk 

input yaitu power=17, headPitch=37 dan headYaw=90. Dari rule yang ada pada FIS 

yang memenuhi  ada empat buah rule yaitu rule nomor 1 yaitu IF power is sangat 

lemah AND headpitch is bawah AND headyaw is tengah THEN radius is medium 

pitch is eye yaw is kiri, rule nomor 2 yaitu IF power is lemah AND headpitch is eye 

AND headyaw is tengah THEN radius is medium pitch is eye yaw is tengah, rule 

nomor 10 yaitu IF power is sangat lemah AND headpitch is eye THEN radius is 

medium pitch is eye yaw is tengah dan rule No. 19 yaitu IF power is lemah AND 

headpitch is bawah THEN radius is medium pitch is eye yaw is kiri. 
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Tahap pertama yang dilakukan adalah fuzifikasi input. Dari rule didapatkan 

derajat keanggotaan untuk rule nomor 1 yaitu power adalah 65% , headpitch adalah 

76% dan headyaw adalah 100%. Dikarenakan rule nomor 1 menggunakan operator 

AND maka conjuction (digunakan operator min) sehingga untuk nilai rule 65%. 

Untuk rule nomor 2 didapatkan derajat keanggotaan yaitu power adalah 35% , 

headpitch adalah 23% dan headyaw adalah 100%. Dikarenakan rule nomor 2 

menggunakan operator AND maka conjuction (digunakan operator min) sehingga 

untuk nilai rule 23%. Untuk rule nomor 10 didapatkan derajat keanggotaan yaitu 

power adalah 65% , headpitch adalah 23% sedangkan headYaw tidak ada hubungan 

dengan rule nomor 10. Dikarenakan rule nomor 10 menggunakan operator AND 

maka conjuction (digunakan operator min) sehingga untuk nilai rule 23%. Dan 

terakhir untuk rule nomor 19 didapatkan derajat keanggotaan yaitu power adalah 

35% , headpitch adalah 76% sedangkan headYaw tidak ada hubungan dengan rule 

nomor 10. Dikarenakan rule nomor 19 menggunakan operator AND maka 

conjuction (digunakan operator min) sehingga untuk nilai rule 35%. 

Gambar 3.26, Gambar 3.27 dan Gambar 3.28  juga menunjukkan bahwa 

nilai rule nomor 1 adalah 65% maka output fuzzy radius is medium adalah 65%, 

pitch is eyeLevel adalah 65% dan yaw is kiri juga 65%. Untuk rule nomor 2 output 

fuzzy radius is medium adalah 23%, pitch is eyeLevel adalah 23% dan yaw is 

tengah juga 23%.  Sebaliknya untuk rule nomor 10 output fuzzy radius is medium 

adalah 23%, pitch is eyeLevel adalah 23% dan yaw is tengah juga 23%. Dan terakhir 

untuk rule nomor 19 output fuzzy radius is medium adalah 35%, pitch is eyeLevel 

adalah 35% dan yaw is kiri juga 35%.  

Dari semua output tersebut dilakukan aggregation dengan menggunakan 

max sehingga semua area akan digabungkan. Langkah terakhir adalah defusifikasi 

dengan menggunakan centroid, centroid dari radius adalah 50 pitch bernilai 85 dan 

yaw bernilai 43.3. Output ini menunjukkan bahwa penempatan posisi kamera di 

aksi transisi ini yaitu medium shot, sejajar mata dan sudut antara kamera dan 

karakter virtual 43 derajat antara kiri dan tengah. Disinilah peranan dari logika 

fuzzy sehingga posisi bisa agak ke kiri dan agak ke tengah . 
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Gambar 3.32 Karakter 

 

Untuk melakukan transisi maka dibutuhkan sekitar 101 frame, parameter 

input power akan diturunkan dari 25 menuju 10 sebesar 0.15 satuan sehingga 

transisi berikutnya power menjadi 24,15 dst. Parameter input HeadPitch akan 

diturunkan secara perlahan dari 90 derajat menuju ke 10 derajat sebesar 1 derajat 

sehingga transisi berikutnya headPitch menjadi 89 derajat. Dan terakhir parameter 

input headYaw tidak akan berubah karena target awal dan target akhir sama yaitu 

sebesar 90 derajat. 

Gambar 3.29 menunjukkan transisi pergerakan virtual character dari aksi 

berdiri diam menuju ke aksi menunduk terhadap ketiga parameter input. Untuk 

transisi dari awal aksi menuju akhir aksi membutuhkan sekitar 101 frame. Semakin 

besar jumlah frame maka transisi akan semakin halus tetapi waktu akan semakin 

lama. 

Gambar 3.30 menunjukkan perubahan posisi kamera virtual berdasarkan 

output fuzzy inference system yang dirancang. Sesuai dengan knowledge base yang 

dirancang diketahui bahwa untuk aksi diam maka kamera virtual akan diletakkan 

secara medium shot,eye level dan center sedangkan untuk aksi menunduk kamera 

akan diletakan secara medium shot, eye level  dan left shot.  

Sehingga dapat diambil kesimpulan dari Gambar 3.30 bahwa perubahan 

transisi paling besar adalah pada variabel output angle yaitu nilainya dari 90 derajat 

pelan-pelan turun menuju ke 22.872 derajat. Parameter ouput yang lain yaitu radius 

berkisar angka 50 atau tidak berubah dan sama dengan parameter output height 

berkisar 85 derajat tidak berubah. Persamaan antara nilai dan parameter output 
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dapat dilihat pada Tabel 3.4 yang mana artinya radius=50 artinya jarak medium shot 

sedangkan height=85 artinya ketinggian kamera sejajar mata sedangkan parameter 

output angle = 90 artinya center dan angle=22 artinya di sekitar kiri. Gambar 3.31 

menunjukkan transisi perubahan dari posisi center = 90 derajat menuju ke kiri 

karakter atau 22.87 derajat. Dari gambar tersebut terlihat transisi perubahan 

perlahan-lahan. 

 

3.5 Simulasi 

Pada penelitian ini, animasi untuk permainan akan dibuat menggunakan 3D 

engine Blender dan untuk pembuatan rule fuzzy menggunakan Matlab. Karakter 

yang digunakan adalah “Gatot Kaca” seperti yang dapat dilihat pada Gambar 3.32. 

Ciri khas dari karakter ini adalah lambang bintang di kostumnya. Gatot kaca adalah 

salah karakter utama wayang di Indonesia. Karakter ini sangat tekenal dalam cerita 

fiksi mahabarata. Karakter ini telah di desain agar sesuai dengan kebudayaan 

modern. Gambar 3.33 merupakan desain karakter animasi tampak dari sisi depan 

dan sisi samping. 

 

3.6 Hasil Percobaan 

Untuk percobaan dalam penelitian ini digunakan 3 buah kamera  virtual 

untuk animasi. Kamera virtual pertama adalah sebuah statis kamera yang akan 

menggunakan sudut pengambilan point of view orang ketiga. Penempatan posisi 

kamera ini berada di belakang punggung karakter utama seolah-olah diambil dari 

sudut mata orang ketiga dan kamera pertama ini tidak akan digeser untuk aksi 

apapun yang ada. Sedangkan kamera virtual kedua dan ketiga akan menggunakan 

kamera dengan penempatan  posisi kamera dinamis secara otomatis, di mana 

perilaku untuk kamera virtual kedua dan ketiga memiliki gaya sutradara yang 

berbeda. Kamera virtual kedua ditempatkan di depan karakter utama, sedangkan 

kamera virtual ketiga ditempatkan di sebelah kanan karakter. Pada penelitian ini 

akan ditampilkan visualisasi atau hasil tangkapan kamera virtual. 
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Gambar 3.33 Tampak Depan dan Samping Karakter 

 

   
(a) tunduk (b) berdiri (c) menengadah 

   
(d) toleh kiri (e) toleh kanan (f) jalan 

   
(g) lari (h) melompat (i) membungkuk 

 

Gambar 3.34 Hasil Tangkapan Kamera Pertama 

 

   
(a) tunduk (b) berdiri (c) menengadah 

   
(d) toleh kiri (e) toleh kanan (f) jalan 

   
(g) lari (h) melompat (i) membungkuk 

 

Gambar 3.35 Hasil Tangkapan Kamera Kedua 
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(a) tunduk (b) berdiri (c) menengadah 

   
(d) toleh kiri (e) toleh kanan (f) jalan 

   
(g) lari (h) melompat (i) membungkuk 

 

Gambar 3.36 Hasil Tangkapan Kamera Ketiga 

 

Tabel 3.5 Penempatan Posisi Kamera Kedua  

Aksi Radius Height Angle 

Tunduk 50.0 85.0 22.9 

Berdiri 50.0 85.0 90.0 

Menengadah 13.7 125.0 22.9 

Toleh Kiri 50.0 85.0 154.0 

Toleh Kanan 50.0 85.0 26.0 

Jalan 63.7 70.0 67.6 

Lari 65.1 70.0 51.9 

Melompat 85.6 55.0 90.0 

Membungkuk 62.1 70.0 27.7 

 

Tabel 3.6 Penempatan Posisi Kamera Ketiga  

Aksi Radius Height Angle 

Tunduk 40.0  85.0 157.0 

Berdiri 50.0 85.0 90.0 

Menengadah 50.0 85.0 90.0 

Toleh Kiri 16.3 25.0 154.0 

Toleh Kanan 50.0 55.0 154.0 

Jalan 63.7 70.0 112.0 

Lari 85.2 70.0 112.0 

Melompat 85.6 85.0 23.8 

Membungkuk 82.1 70.0 152.0 
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Gambar 3.34 adalah hasil perekaman posisi kamera virtual pertama. 

Terlihat pada gambar untuk setiap adegan apa pun posisi kamera selalu statis dari 

sudut mata orang ketiga yang terletak di belakang kanan karakter utama percobaan. 

Sehingga aksi apapun yang dilakukan posisi kamera selalu sama. Beberapa 

pemainan komputer sering kali menggunakan teknik kamera virtual statis karena 

lebih mudah, tetapi kelemahan dari teknik ini yaitu tampak monoton sekali. 

Seperti yang dilihat pada Tabel 3.5 adalah hasil penempatan posisi  kamera 

virtual kedua untuk beberapa aksi. Kamera virtual kedua merupakan kamera yang 

area pergerakan ada di depan karakter. Untuk adegan kepala menunduk (power=10, 

headPitch=10 dan headYaw=90) akan menghasilkan nilai output radius =50, height 

= 85.0 dan angle=22.9. Hal tersebut mempunyai arti bahwa untuk adegan kepala 

menunduk maka kamera virtual kedua akan melakukan pengambilan gambar 

dengan aturan medium shot, eye level view dan left shot.  Hal ini sudah sesuai 

dengan hasil penempatan posisi kamera kelompok pertama pada Tabel 3.1 yaitu 

perekaman dilakukan secara medium shot sejajar mata dan boleh di sebelah kiri atau 

kanan.  

Gambar 3.35a adalah hasil pengambilan adegan kepala menunduk 

menggunakan kamera virtual kedua. Terlihat bahwa kamera mengambil gambar 

sejajar posisi mata dengan jarak menengah dan diambil dari sisi kiri. Gambar 3.35 

menunjukkan hasil perekaman kamera virtual berdasarkan sebuah gaya tersendiri. 

Tampak bahwa untuk setiap aksi, posisi kamera berbeda dengan posisi pada kamera 

virtual pertama. 

Seperti yang dilihat pada Tabel 3.6 adalah hasil penempatan posisi kamera 

virtual ketiga untuk beberapa aksi dengan menggunakan gaya kelompok fotografer 

kedua pada Tabel 3.4 yang berbeda dengan kamera virtual pertama dan kedua. Hasil 

yang didapatkan untuk aksi kepala menunduk adalah radius =40, height=85.0 dan 

angle=127. Hal ini berarti untuk aksi kamera menunduk kamera virtual akan 

melakukan pengambilan gambar dengan medium shot tetapi lebih close up, eye 

level, dan right shot. Hal ini sesuai dengan pengamatan kelompok fotografer yang 

tercatat pada tabel 3.2 yaitu perekaman secara medium shot sejajar mata dan dari 

sisi kanan. Seperti yang dilihat pada Gambar 3.36a adalah hasil pengambilan 

adegan kepala menunduk dengan menggunakan kamera virtual ketiga.  Tampak 
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pada gambar kamera virtual karakter  dari jarak medium agak ke depan posisi 

sejajar mata dan di sebelah sisi kanan. Sedangkan Gambar 3.36 menunjukkan 

visualisasi perekaman data  kamera virtual ketiga untuk setiap aksi. 

Kamera pertama adalah kamera statis posisi nya yaitu point of view third 

person sehingga pengambilan gambar akan selalu mengambil di belakang samping 

punggung karakter apapun aksi yang sedang dilakukan karakter. Posisi kamera 

pertama ini digunakan untuk referensi benchmarking. Sedangkan dua kamera 

lainnya akan mendapatkan sudut pandang yang berbeda tergantung dari aksi yang 

dilakukan karakter. Tampak bahwa dengan gaya yang berbeda maka penempatan 

posisi kamera akan berbeda dan memberikan nuansa yang berbeda.  

Dari hasil percobaan, dapat ditarik sebuah kesimpulan bahwa dengan 

pendekatan logika fuzzy dapat dibuat penempatan posisi kamera berdasarkan gaya 

seorang sutradara. 
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BAB IV 

VISUALISASI ANIMASI SUTRADARA VIRTUAL 

 

Pembahasan pada bab sebelumnya mengenai proses penempatan posisi 

kamera berdasarkan sebuah gaya sutradara pada Bab 3 merupakan proses kedua 

dari tahapan penelitian ini untuk membentuk ACE (Automatic Cinematography 

Engine). Berdasarkan roadmap penelitian yang sudah dijelaskan pada sistematika 

penulisan disertasi Gambar 1.7, maka pada Bab 4 ini akan dijelaskan proses dari 

tahapan ketiga, yaitu proses visualisasi animasi. Selanjutnya, tahapan akhir tentang 

profiling hasil animasi, dibahas pada Bab 5. 

Pada bab ini selain berbicara mengenai visualisasi juga akan dibahas pula 

mengenai penempatan posisi kamera berdasarkan gaya sutradara dengan 

pendekatan logika fuzzy. 

 

4.1 Konstruksi Tahap Ketiga 

 Pada penelitian ini telah dirancang sebuah sistem yang saling berhubungan 

satu sama lain. Sistem ini dibagi menjadi dua sistem besar, yaitu sistem penempatan 

posisi kamera virtual dan sistem pengukuran atau profiling terhadap penempatan 

posisi kamera tersebut. Seluruh sistem yang telah dibuat, berkaitan secara berurutan 

dan setiap hasil dari sistem ini digunakan untuk sistem selanjutnya hingga sistem 

ini selesai dikerjakan semua. 

Gambar 4.1 menunjukkan proses yang harus dilakukan pada tahap ketiga 

ini yaitu dari koordinat yang dihasilkan oleh proses tahap kedua maka engine yang 

dibuat harus membuat animasi yang tentu saja masih sesuai dengan aturan-aturan 

dalam sinematografi. Adanya kesinambungan dan transisi yang baik. Salah satu 

kelemahan dari pendekatan berbasis logika fuzzy yaitu setiap masukan input sekecil 

apapun bisa menyebabkan perubahan nilai output yang dapat menyebabkan 

pergerakan kamera terus menerus jika diterjemahkan apa adanya dalam bentuk 

koordinat 3D. Hal ini tentu saja akan membuat penonton menjadi tidak nyaman. 

Oleh karena itu dibutuhkan sebuah proses untuk memperhalus pergerakan kamera 

tersebut. 
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Gambar 4.1 Proses Visualisasi Animasi 

 

 

Gambar 4.2 Overview Sistem Yang Diusulkan 
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Gambar 4.3 Beberapa Gaya Sutradara Quentin Tarantino 

 

4.2 Desain Sistem 

Rancangan sistem yang diusulkan dapat dilihat pada Gambar 4.2. Input dari 

sistem ini berasal dari dua sumber yaitu virtual character  dan non playable 

character (NPC). Input yang berasal dari virtual character berupa atribute dan aksi 

yang dilakukan sedangkan input yang berasal dari npc berupa kordinat. Tetapi 

sebelum masuk ke dalam proses aksi dari virtual character akan divalidasi dengan 

menggunakan event selector yang dibuat. Input itu semua akan mempengaruhi 

parameter input dari fuzzy inference system yaitu speed, jump power, HP dan attack 

power. Misakan idle maka speed=0, jump=0, HP=5/10 dan attack power=0. 

Parameter input ini yang akan diumpankan terhadap FIS yang dirancang 

Proses utama yang merupakan engine untuk penempatan posisi kamera 

berdasarkan pendekatan logika fuzzy. Untuk merancang fuzzy inference system ini 

dibutuhkan pengetahuan berupa knowledge base. Parameter input ada 4 yang terdiri 

atas speed, jump power, HP dan attack power dan parameter ouput ada 3 berupa 

koordinat 3D terdiri atas depth, horizontal / yaw dan vertical / roll.  
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Gambar 4.4 Blok Sistem ACE 

 

Secara umum algoritme untuk penempatan posisi kamera yang diusulkan 

dapat dilihat pada Algoritma 4.1. Input dari algoritme adalah aksi awal dan aksi 

akhir sedangkan ouput adalah transisi penempatan posisi kamera. 

 

Algoritme 4.1 Penempatan Posisi Kamera berdasarkan StateDirector 

Input : Action start , Action end 

Output : Penempatan Posisi Transisi Kamera berdasarkan StateDirector 

1. Speedstart, JumpPowerstart, HPstart, AttackPowerstart = 
GetAttribute(Actionstart) 

2. Speedend, JumpPowerend, HPend, AttackPowerend = 
GetAttribute(Actionend) 

3. IF HasEvent(Speedstart, JumpPowerstart, HPstart, AttackPowerstart, 
Speedend, JumpPowerend, HPend, AttackPowerend) THEN 

4. Odepth, Ohorizontal, Overtical = EvaluateFIS(Speedstart, JumpPowerstart, 
HPstart, AttackPowerstart, Speedend, JumpPowerend, HPend, 

AttackPowerend) 

5. Ohorizontal =  ConvertToRadian(Ohorizontal) 
6. IF HasStateDirector( Odepth, Ohorizontal, Overtical ) THEN 

placeCameraByStateDirector(GetStateDirector(Odepth,  

Ohorizontal, Overtical)) 

7. ELSE 
    PlaceCamera(Odepth, Ohorizontal, Overtical) 

8. END IF 
9. END IF 
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Output dari sistem ini yang merupakan koordinat akan diumpankan ke 

dalam state director  untuk  memperhalus transisi perubahan. 

 

4.3  Penempatan Posisi Kamera  

Untuk penelitian tahap ketiga ini, akan dirancang sebuah sistem penempatan 

posisi kamera berdasarkan gaya seorang sutradara dan dibuatkan animasi yang 

sesuai dengan koordinat tersebut. Dalam percobaan tahap ketiga ini akan digunakan 

gaya sutradara Quentin Tarantino. Gambar 4.3 merupakan beberapa gaya sutradara 

Quentin Tarantino.  

Gambaran keseluruhan sistem Automatic Cinematography Engine (ACE) 

dapat dilihat pada Gambar 4.4. Profiling akan dibahas pada bab kelima tetapi tetap 

akan digunakan di bab ini untuk mengukur keberhasilan sistem selain 

menggunakan kuesioner. Untuk simulasi percobaan akan digunakan permainan 

komputer. Dari simulasi permainan yang dikembangkan akan ditangkap beberapa 

aksi yang ada berdasarkan masukan tombol keyboard dan parameter karakter yang 

ada semacam koordinat, atribut pemain, koordinat non playable character (NPC) 

maupun rintangan yang ada. 

 

4.3.1 Akuisisi Pengetahuan 

 Setiap sutradara memiliki gaya yang unik untuk penempatan posisi kamera 

tersebut. Gaya inilah yang membedakan antara seorang sutradara dan sutradara 

lainnya. Quentin Tarantino salah seorang sutradara box office terkenal memiliki 

gaya yang berbeda, thrilller dan darkness adalah gaya dia selain beberapa elemen 

fotografi seperti darah. Gambar 4.3 menunjukkan beberapa gaya Quentin Tarantino 

dalam filmnya. 

Beberapa gaya unik Quentin yang akan dibuat engine penempatan posisi 

kamera virtual dalam tahap ini yaitu : 

1. The Trunk and Hood POV 

Gaya ini khas sekali dan banyak ditemui dalam film-film besutan Quentin 

Tarantino. Shot ini diambil dari seolah-olah dari bagasi mobil.  
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Tabel 4.1 Konversi Camera Angle 

No. Gaya Sutradara Bahasa Sinematogafi Koordinat 3D 

1 The Trunk and Hood 

POV 

Low Angle Shot Low , Medium , Front 

2 Tracking Shot Medium Shot from 

Behind 

Eye Level , Medium , 

Behind 

3 God’s Eye Shot Bird View High , Long , Front 

4 Corpse POV First Person View Low , Short , Front  

5 Close Up On Lips Choker Close Up Eye , Short , Front 

 

2. Tracking Shot 

Tracking shot yang juga dikenal sebagai follow shot, merupakan shot yang 

diambil dari sudut pandang orang yang mengikuti aktor utama. Gaya ini sering 

kali muncul terutama di film-film yang mengandung kekerasan. 

3. God’s Eye Shot 

Ini juga merupakan gaya khas dari Quentin Tarantino untuk mengambarkan 

apa yang sedang dilakukan oleh sang pemain utama. Pengambilan gambar 

dilakukan tepat diatas kepala pemain sehingga seluruh penonton bisa melihat 

apa yang sedang dilakukan. 

4. Corpse POV 

Teknik shot ini merupakan variasi low angle shot, yaitu pengambilan gambar 

dari sudut pandang mata orang yang menjadi korban atau jatuh ke tanah. 

Seperti dari pandang mata orang yang jatuh pingsan atau meninggal. 

5. Close Up on Lips 

Teknik ini juga beberapa kali digunakan oleh Quentin terutama untuk 

melakukan transisi dari sebuah adegan ke adegan lain. Biasanya untuk 

menghigh light kemunculan orang ketiga. Pengambilan gambar dengan teknik 

ini dikhususkan pada bagian bibir pemain sehingga memunculkan kesan 

misterius dan sensual. 
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Gambar 4.5 FIS untuk Penempatan Posisi Kamera 

 

Tabel 4.2 Knowlege Base 

Nama Event Depth Horizontal Vertical 

Idle Medium Kiri Eye Level 

Jalan Medium Belakang Eye Level 

Lari Long Belakang Eye Level 

Lompat Medium Kiri Eye Level 

Buka Pintu Medium Kiri Eye Level 

Jongkok Medium Depan Atas 

Pingsan Medium Depan Atas 

Fight Medium Kiri Eye Level 

Buka Item Long Depan Atas 

Mendekat Close Up Depan Eye Level 

Mati Medium Depan Low Eye 

 

Tabel 4.3 Input Simulasi 

Kategori Obyek Jumlah Input 

Koordinat Player 1 6 x,y,z,rx,ry,rz 

Player 2 6 x,y,z,rx,ry,rz 

Camera 6 x,y,z,rx,ry,rz 

Player 1 – Player 2 1 d 

Player 1- Camera 1 d 

Atribut Player 1 4 Speed, JP,HP,AP 

 

Pendekatan dengan menggunakan logika fuzzy sangat sesuai untuk 

penelitian ini karena sifat real time dari permainan, setiap aksi dari masukan 

keyboard direspon secara langsung oleh sistem untuk melakukan pergerakan 

kamera. Berbeda dengan pendekatan lain yang membutuhkan proses komputasi 
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yang tentu saja tidak akan bisa dilakukan secara real time. Tetapi kelemahan dari 

pendekatan fuzzy adalah bagaimana caranya melakukan akuisisi pengetahuan dari 

expert untuk menjadi basis data pengetahuannya. 

Tabel 4.1 merupakan tabel konversi dari gaya khas seorang sutradara 

menjadi kamera angle general dalam bahasa dunia sinematografi dan konversinya 

ke dalam koordinat 3D. Berdasarkatan Tabel 4.4 Output fuzzy yang dirancang 

untuk percobaan pada tahap ketiga ini, dapat diambil konversi sebagai berikut : the 

trunk and hood pov -> depth = medium(5) horizontal=front right (180) / front left 

(-180) vertical = low (2), tracking shot -> depth =medium(5) horizontal= real (0) 

vertical = eye level (5), God’s Eye Shot -> depth = long (8) horizontal = front right 

(180) / front left (-180) vertical = high level (10), Corpse Pov ->depth = short (3) 

horizontal = front left (-180) / front right (180), vertical = low (0), Close up On 

Lips -> depth=short (1) horizontal = front right (180) vertical = eye level (5). 

Kelemahan pendekatan berbasis logika fuzzy adalah proses dalam akuisisi 

pengetahuan menjadi aturan fuzzy. 

Berdasarkan akuisisi pengetahuan maka didapatkan Tabel 4.2 yang 

menunjukkan posisi penempatan posisi kamera pada saat sebuah aksi dilakukan. 

Dari Tabel 4.2 di dapatkan aturan umum penempatan posisi kamera sesuai dengan 

gaya sutradara sebagai berikut : 

1. Jika aksi adalah idle maka jarak kamera adalah medium dan sudut 

kamera di sebelah kiri dan ketinggian kamera sejajar mata 

2. Jika aksi adalah berjalan maka jarak kamera adalah medium dan sudut 

kamera di belakang karakter dan ketinggian kamera  adalah sejajar mata. 

3. Jika aksi adalah berlari maka jarak kamera adalah jauh dan sudut kamera 

di belakang karakter dan ketinggian kamera adalah sejajar mata. 

4. Jika aksi adalah melompat maka jarak kamera adalah medium dan sudut 

kamera di sebelah kiri dan ketinggian kamera adalah sejajar mata. 

5. Jika aksi adalah membuka pintu maka jarak kamera adalah medium dan 

sudut kamera di sebelah kiri karakter dan ketinggian kamera  adalah 

sejajar mata. 
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Gambar 4.6 Sumbu Koordinat 3D 

6. Jika aksi  adalah berjongkok maka jarak kamera adalah medium dan 

sudut kamera di depan karakter dan ketinggian kamera  adalah di atas 

mata. 

7. Jika aksi adalah pingsan maka jarak kamera adalah medium dan sudut 

kamera di depan karakter dan ketinggian kamera adalah di atas mata. 

8. Jika aksi adalah berkelahi maka jarak kamera adalah medium dan sudut 

kamera di sebelah kiri dan ketinggian kamera adalah sejajar mata. 

9. Jika aksi adalah membuka item maka jarak kamera adalah long dan 

sudut kamera di depan karakter dan ketinggian kamera adalah di atas 

mata. 

10. Jika aksi adalah mendekat karakter kedua maka jarak kamera adalah 

dekat dan sudut kamera di depan karakter dan ketinggian kamera adalah 

sejajar mata. 

11. Jika aksi adalah tewas maka jarak kamera adalah medium dan sudut 

kamera di depan karakter dan ketinggian kamera adalah di bawah mata 

atau low angle. 

 

4.3.2 Penempatan Posisi Kamera Berdasarkan Logika Fuzzy 

Logika fuzzy adalah bentuk dari logika dengan nilai kebenaran bernilai 

bilangan real berkisar antara 0 dan 1 yang dikenal dengan fuzzy (kabur). Hal ini 

berbeda dengan logika boolean yang nilai kebenaran hanya 0 dan 1. Logika fuzzy 

digunakan untuk menangani konsep kebenaran parsial, di mana nilai kebenaran di 

antara benar sepenuhnya dan salah sepenuhnya. Nilai dalam wilayah abu-abu. 

Logika fuzzy digunakan karena terdapat kemiripan bahasa linguistik yang 

digunakan dengan bahasa pada dunia sinematografi. Fungsi inferensi yang 
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digunakan dalam penelitian ini adalah mamdani karena kesesuaian akuisisi data  

dengan output fuzzy yang tidak linier atau konstan seperti inferensi sugeno.   

Gambar 4.5 merupakan blok fuzzy inference system yang dipakai dalam 

penelitian ini.  Empat variabel input fuzzy adalah atribut dari karakter utama seperti 

terlihat pada Tabel 4.4. Tiga variabel output yang ada merupakan representasi ilmu 

fotografi atau sinematografi yang akan dikonversikan pada mesin permainan 3D 

menjadi sumbu x, y dan z.   

Gambar 4.6 menunjukkan hubungan variabel output fuzzy dan sistem 

kordinat 3D. Dari gambar tersebut terlihat bahwa sumbu x pada sistem kordinat 3D 

menunjukkan jarak pengambilan gambar pada kamera virtual. Output pengambilan 

gambar berdasarkan jarak adalah close up, medium dan long shot. 

Input dari parameter fuzzy yang merupakan parameter atribut dari karakter 

permainan terdiri atas : 

1. Speed 

Speed adalah berapa kecepatan yang digunakan oleh karakter pada waktu 

melakukan sebuah aksi. Aksi idle dianggap kecepatan=0, sedangkan aksi lari 

speed akan lebih cepat daripada aksi jalan. Gambar 4.7 merupakan gambar 

fungsi keanggotaan untuk speed. Variabel speed terdiri atas tiga MF yaitu slow, 

medium dan fast.  

2. Jump Power 

Jump Power adalah ketinggian karakter berkaitan dengan lompatan. Aksi 

pingsan dan tewas bernilai -5 sedangkan berdiri bernilai 0 dan melompat 

bernilai 5. Gambar 4.8 merupakan gambar fungsi keanggotasan untuk jump 

power. Variabel Jump Power terdiri atas tiga MF yaitu Low , Normal  dan High. 

MF ini menunjukkan ketinggian kepala diukur dari atas ground. 

3. HP 

Health Power atau HP adalah kekuatan kesehatan karakter. Semakin besar 

menunjukkan makin sehat. Aksi tewas HP bernilai 0 sedangkan aksi lain 

bernilai lebih besar. Gambar 4.9 merupakan gambar fungsi keanggotaan untuk 

Health Power. Variabel Health Power terdiri atas tiga MF yaitu Empty, Normal 

dan Full. Semakin kecil semakin lemah mendekati tewas sedangkan semakin 

besar menunjukkan semakin sehat. 
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Gambar 4.7 Fungsi Keanggotaan Speed 

 

Gambar 4.8 Fungsi Keanggotaan Jump 

 

Gambar 4.9 Fungsi Keanggotaan HP 
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Gambar 4.10 Fungsi Keanggotaan AttackPower 

 

 

Tabel 4.4 Input Fuzzy 

Input 

Variable 

Membership Function 

Range MF Type Control 

Speed 0..10 

Slow Trapesium [0,0,1,3] 

Medium Segitiga [2,5,8] 

Fast Trapesium [7,9,10,10] 

Jump 

Power 
-5..5 

Low Trapesium [-5,-5,-4,-2] 

Normal Segitiga [-3,0,3] 

High Trapesium [2,4,5,5] 

HP 0..10 

Empty Trapesium [0,0,1,3] 

Normal Segitiga [2,5,8] 

Full Trapesium [7,9,10,10] 

Attack 

Power 
0..10 

Low Trapesium [0,0,1,3] 

Normal Segitiga [2,5,8] 

Full Trapesium [7,9,10,10] 
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Gambar 4.11 Fungsi Keanggotaan Depth 

 

Gambar 4.12 Fungsi Keanggotaan Yaw 

 

Gambar 4.13 Fungsi Keanggotaan Vertical 
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Tabel 4.5 Output Fuzzy 

Output 

Variable 

Membership Function 

Range MF Type Control 

Depth 0..10 

Close Up Trapesium [0,0,1,3] 

Medium Segitiga [2,5,8] 

Long Trapesium [7,9,10,10] 

Yaw -180..180 

Front Left Trapesium [-180,-180,-160,-110] 

Left Segitiga [-160,-90,-20] 

Rear Segitiga [-90,0,90] 

Right Segitiga [20,90,160] 

Front Right Trapesium [110,160,180,180] 

Vertical 0..10 

Low level Trapesium [0,0,1,3] 

Eye level Segitiga [2,5,8] 

High level Trapesium [7,9,10,10] 

 

4. Attack Power 

Attack Power adalah kekuatan untuk melakukan sebuah aksi. Aksi idle Attack 

Power bernilai 0 sedangkan memukul atau berkelahi maka attack power akan 

bernilai 10. Gambar 4.10 merupakan gambar fungsi keanggotaan untuk Attack 

Power 

Tabel 4.4 menunjukkan input fuzzy yang digunakan dalam percobaan ini. 

Input fuzzy bukan merupakan sebuah aksi dari penekanan tombol melainkan 

kombinasi parameter permainan. Misalkan aksi idle merupakan kombinasi dari 

speed low, jump power low, HP normal atau full dan power low. Fungsi 

keanggotaan pada input fuzzy ini ada dua tipe yaitu trapesium dan segitiga.    

Tabel 4.5 adalah output fuzzy yang digunakan dalam penelitian tahap ketiga 

ini. Ketiga variabel output ini sesuai dengan koordinat 3D x,y dan z. Jadi output dari 

sistem fuzzy untuk sistem penempatan posisi kamera ada tiga sesuai dengan 

koordinat 3D.  
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Output dari sistem fuzzy ini merupakan parameter koordinat dari kamera 

virtual terdiri dari: 

1. Depth 

Depth adalah jarak antara kamera dengan karakter. Nilai dari depth ini 

berhubungan dengan camera angle (close up shot, medium shot dan long shot). 

Nilai dari depth dalam range 0-10. Depth berhubungan dengan dimensi jarak 

dan dalam koordinat 3D berhubungan dengan sumbu x. Terlihat pada Gambar 

4.11 adalah fungsi keanggotaan depth yang terdiri dari 3 MF yaitu close up, 

medium dan long. 

2. Yaw 

Yaw adalah derajat antara kamera dan karakter yang akan menentukan posisi 

kamera berada di sebelah kiri, kanan, depan atau belakang karakter. Yaw dalam 

sistem koordinat 3D ini berhubungan dengan sumbu y yaitu rotasi yaw seperti 

tampak pad Gambar 2.41.  Nilai dari horizontal atau yaw ini dalam range -180-

180  derajat. Terlihat pada Gambar 4.12 adalah fungsi keanggotaan yaw yang 

terdiri front left, left, rear, right dan front right. 

3. Vertical 

Vertical  adalah posisi ketinggian kamera dalam merekam karakter apakah low 

angle, eye level atau high angle. Vertical dalam sistem koordinat 3D akan 

berhubungan dengan dengan sumbu z atau rotasi roll seperti tampak pada 

Gambar 2.50. Nilai dari vertical atau rotasi roll antara 0-10 yang menunjukkan 

ketinggian kamera ditempatkan. Low Level bernilai 0 dan high angle  bernilai 

10. Terlihat pada Gambar 4.13 adalah fungsi keanggotaan vertical yang terdiri 

dari low level, eye level dan high level. 

Berdasarkan aturan umum pada sub bab 4.31 dan Tabel 4.2 maka dirancang 

aturan IF THEN untuk fuzzy inference system sebagai berikut : 

1. IF speed is low AND jump is normal AND HP is full AND attack power 

is low THEN depth is medium AND yaw is left AND vertical is eye 

level. 

2.  IF speed is normal AND jump is normal AND HP is full AND attack 

power is low THEN depth is medium AND yaw is rear AND vertical is 

eye level. 
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Gambar 4.14 Fuzzy Inference Untuk Aksi Idle Output 1 

 

3. IF speed is fast AND jump is normal AND HP is full AND attack power 

is low THEN depth is long AND yaw is rear AND vertical is eye level. 

4. IF speed is slow AND jump is high AND HP is full AND attack power 

is normal THEN depth is medium AND yaw is left AND vertical is eye 

level. 

5. IF speed is low AND jump is normal AND HP is full AND attack power 

is low THEN depth is medium AND yaw is left AND vertical is eye 

level. 

6. IF speed is low AND jump is low AND HP is full AND attack power is 

low THEN depth is medium AND yaw is front AND vertical is high. 

7. IF speed is low AND jump is low AND HP is normal AND attack power 

is low THEN depth is medium AND yaw is front AND vertical is high. 

8. IF speed is low AND jump is normal AND HP is full AND attack power 

is full THEN depth is medium AND yaw is left AND vertical is eye. 

9. IF speed is low AND jump is low AND HP is full AND attack power is 

normal THEN depth is long AND yaw is front AND vertical is high. 

10. IF speed is low AND jump is normal AND HP is full AND attack power 

is low THEN depth is close up AND yaw is front AND vertical is eye 

level. 

11. IF speed is low AND jump is low AND HP is empty AND attack power 

is low THEN depth is medium AND yaw is front AND vertical is low. 

Dari aturan yang ada maka akan ditambahkan beberapa aturan IF THEN 

tambahan. 
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Gambar 4.15 Fuzzy Inference Untuk Aksi Idle Output 2 

 

 

Gambar 4.16 Fuzzy Inference Untuk Aksi Idle Output 3 

 

Gambar 4.17 Fuzzy Inference Untuk Aksi lari Output 1 

 

Gambar 4.18 Fuzzy Inference Untuk Aksi lari Output 2 
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Gambar 4.19 Fuzzy Inference Untuk Aksi lari Output 3 

 

 

Gambar 4.20 Fuzzy Inference Untuk Aksi Transisi Output 1 

 

Gambar 4.21 Fuzzy Inference Untuk Aksi Transisi Output 2 



131 

 

 

Gambar 4.22 Fuzzy Inference Untuk Aksi Transisi Output 3 

 

Gambar 4.23 Transisi Pergerakan Karakter dari Idle ke Lari 

 

Gambar 4.24 Transisi Pergerakan Kamera dari Idle ke Lari 
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Gambar 4.25 Transisi Pergerakan yaw dari Idle ke Lari 

 

4.3.3 Camera Control Movement 

Untuk permainan yang dirancang, setiap aksi akan membangkitkan tiga 

buah parameter output yaitu depth,  yaw dan vertical. Di sub bab ini akan duji 

transisi pergerakan dari sebuah aksi menuju ke aksi lainnya.  

Sebuah aksi akan akan membangkitkan parameter input yang berbeda, oleh 

karena itulah untuk perubahan sebuah aksi menuju aksi lainnya akan dibuatkan 

transisi perubahan parameter input secara perlahan sehingga transisi pergerakan 

output akan terlihat. 

Aksi idle dengan parameter input terdiri dari speed=0, jump=0 , HP=10 dan 

attack power=0. Dalam aksi idle HP bisa bernilai lebih besar 0 tetapi di pengujian 

ini digunakan nilai 10. Gambar 4.26 menunjukkan aksi idle dari karakter. Aksi lari 

dengan parameter input terdiri dari speed=10, jump=0 , HP=10 dan attack power=0. 

Gambar 4.27 menunjukkan aksi lari dari karakter. Untuk melakukan transisi 

dibutuhkan sekitar 101 frame dan parameter speed akan dinaikan secara perlahan 

dari 0 menuju 10 sebesar 0.1 satuan. Parameter jump, HP dan attack power karena 

bernilai sama maka tidak ada transisi. Gambar 4.23 menunjukkan transisi parameter 

input dari aksi idle menuju ke aksi lari.  

Gambar 4.14, Gambar 4.15 dan Gambar 4.16 menunjukkan semua langkah 

yang diaplikasikan kedalam sistem FIS yang dirancang untuk aksi awal yaitu berdiri 
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diam atau idle. Tampak pada gambar 4.14  terdapat empat buah input sesuai dengan 

parameter untuk input yaitu speed=0, jump=0, HP=10 dan attack=0. Dari rule yang 

ada pada FIS yang memenuhi  ada satu buah rule yaitu rule nomor 1 yaitu IF speed 

is low AND jump is normal AND HP is full AND attack is low THEN depth is 

medium yaw is left vertical is eyeLevel. Tahap pertama yang dilakukan adalah 

fuzifikasi input. Dari rule didapatkan derajat keanggotaan untuk speed adalah 100% 

, jump adalah 100%, HP adalah 100% dan attack adalah 100%. Dikarenakan rule 

menggunakan operator AND maka conjuction (digunakan operator min) sehingga 

untuk nilai rule 100%.  

Dari nilai rule tersebut didapatkan output yaitu depth is medium adalah 

100% tampak pada Gambar 4.14, yaw is left adalah 100% tampak pada Gambar 

4.15 dan vertical is eyeLevel juga 100% tampak pada Gambar 4.16. Karena hanya 

terdapat satu output saja maka output ini dipakai sebagai output akhir. Langkah 

terakhir adalah proses defuzifikasi dengan menggunakan centroid maka didapatkan 

centroid depth =5, yaw = -90 dan vertical = 5. Output ini yang akan digunakan 

untuk menempatkan kamera. Dalam bahasa sinematografi kurang lebih kamera 

ditempatkan dalam jarak medium di sisi kiri dan ketinggian mata. 

Gambar 4.17, Gambar 4.18 dan Gambar 4.19 menunjukkan proses yang 

sama tetapi untuk aksi akhir yaitu berlari. Tampak pada gambar 4.17 terdapat empat 

buah input sesuai dengan parameter untuk input yaitu speed=10, jump=0, HP=10 

dan attack=0. Dari rule yang ada pada FIS yang memenuhi  ada satu buah rule yaitu 

rule nomor 5 yaitu IF speed is fast AND jump is normal AND HP is full AND attack 

is low THEN depth is long yaw is rear vertical is eyeLevel. Tahap pertama yang 

dilakukan adalah fuzifikasi input. Dari rule didapatkan derajat keanggotaan untuk 

speed adalah 100% , jump adalah 100%, HP adalah 100% dan attack adalah 100%. 

Dikarenakan rule menggunakan operator AND maka conjuction (digunakan 

operator min) sehingga untuk nilai rule 100%.  

Dari nilai rule tersebut didapatkan output yaitu depth is long adalah 100% 

tampak pada Gambar 4.17, yaw is rear adalah 100% tampak pada Gambar 4.18 dan 

vertical is eyeLevel juga 100% tampak pada Gambar 4.19. Karena hanya terdapat 

satu output saja maka output ini dipakai sebagai output akhir. Langkah terakhir 

adalah proses defuzifikasi dengan menggunakan centroid maka didapatkan centroid 
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depth =8.9, yaw = 0 dan vertical = 5. Output ini yang akan digunakan untuk 

menempatkan kamera. Dalam bahasa sinematografi kurang lebih kamera 

ditempatkan dalam jarak jauh di sisi belakang dan ketinggian mata. 

Untuk melakukan animasi dari aksi awal ke aksi akhir maka dibutuhkan 

transisi pergerakan. Gambar 4.20, Gambar 4.21 dan Gambar 4.22 menunjukkan 

tahapan yang sama untuk aksi transisi yaitu dari aksi diam atau idle ke aksi berlari. 

Gambar 4.20 menunjukkan proses inference untuk output 1 yaitu depth, Gambar 

4.21 menunjukkan proses inference untuk output 2 yaitu  yaw  dan Gambar 4.22 

menunjukkan proses inference untuk output 3 yaitu vertical.  

 Tampak pada gambar 4.20 terdapat empat buah input sesuai dengan 

parameter untuk input yaitu speed=8, jump=0, HP=10 dan attack=0. Dari rule yang 

ada pada FIS yang memenuhi  ada dua buah rule terdiri dari rule nomor 3 yaitu IF 

speed is medium AND jump is normal AND HP is full AND attack is low THEN 

depth is medium yaw is rear vertical is eyeLevel dan rule nomor 5 yaitu IF speed is 

fast AND jump is normal AND HP is full AND attack is low THEN depth is long 

yaw is rear vertical is eyeLevel.  

Tahap pertama yang dilakukan adalah fuzifikasi input. Tampak dari Gambar 

4.20 dari rule didapatkan derajat keanggotaan untuk rule No. 3 speed adalah 16% , 

jump adalah 100%, HP adalah 100% dan attack adalah 100% sedangkan dari rule 

No. 5 speed adalah 25%, jump adalah 100%, HP adalah 100% dan attack adalah 

100%. Dikarenakan rule menggunakan operator AND maka conjuction (digunakan 

operator min) sehingga untuk nilai rule No. 3 bernilai 16% sedangkan rule No. 5 

bernilai 25%..  

Dari Gambar 4.20 didapatkan output yaitu depth is medium adalah 16% dan 

depth is long 25%, dari Gambar 4.21 didapatkan  yaw is rear adalah 16% dan 25%.  

Sedangkan dari Gambar 4.22 didapatkan  vertical is eyeLevel 16% 25%. Dilakukan 

proses aggregation dengan operator OR (max) maka semua area digabungkan. 

Gambar 4.20 menunjukkan area dari depth adalah union medium 16% dan long 

25%. Langkah terakhir adalah proses defuzifikasi untuk semua output dengan 

menggunakan centroid maka didapatkan centroid depth =6.52, yaw = 0 dan vertical 

= 5. Output ini yang akan digunakan untuk menempatkan kamera.   
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Gambar 4.26 Aksi Idle 

 

 

Gambar 4.27 Aksi Transisi 

 

 

Gambar 4.28 Aksi Lari 
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Gambar 4.29 Event Selector Scene Padang Pasir 

 

Gambar 4.24 menunjukkan perubahan posisi kamera virtual berdasarkan 

ouput fuzzy inference system yang dirancang dengan transisi sekitar 101 step. 

Sesuai dengan knowledge base yang dirancang diketahui bahwa untuk aksi diam 

maka kamera virtual akan diletakkan secara medium shot, left shot dan eye level 

sedangkan untuk aksi lari kamera virtual akan diletakkan secara long shot, rear shot 

dan eye level. Gambar 4.27 menunjukkan perekaman gambar aksi transisi. 

Dari Gambar 4.24 dapat diambil kesimpulan bahwa perubahan depth dari 5 

menuju ke 8.9 secara perlahan-lahan, perubahan horizontal atau yaw dari -90 

derajat ke 0 derajat sedangkan vertical tidak mengalami perubahan. Perubahan 

depth terjadi karena perpindahan posisi kamera dari medium shot ke long shot, 

sedangkan perubahan yaw karena perubahan dari left shot menuju ke rear shot. Hal 

ini sudah sesuai dengan knowledge base yang dirancang. Gambar 4.25 

menunjukkan transisi perubahan dari posisi kiri (-90 derajat) menuju ke belakang 

karakter (0 derajat) dan jarak dari r1(5) menuju ke r2(8.9).  

 



137 

 

 

 

Gambar 4.30 Event Selector Scene Gudang 

 

 

Gambar 4.31 Event Selector Scene Bukit Batu 
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4.4 Event Selector 

Event selector merupakan panduan dari permainan   dengan sebuah transisi 

dan state atau aksi akan mempengaruhi aksi yang lain. Misalkan seorang pemain 

tidak bisa lompat dari kondisi idle, tetapi seorang pemain bisa lompat pada saat 

berada dalam kondisi berjalan atau berlari. Untuk setiap adegan dalam permainan 

akan dibuatkan sebuah event selector nya. Event Selector dibuat dalam bentuk state 

diagram.  

Dasar pembuatan event selector menggunakan state diagram karena pada 

permainan komputer seorang pemain dapat menekan kombinasi tombol keyboard 

maupun tombol mouse dimana saja dan kapan saja, oleh karena itu menjadi tugas 

bagi seorang pengembang permainan untuk mendeteksi mana aksi yang valid atau 

diijinkan dan mana aksi yang tidak valid atau tidak diijinkan pada saat itu. Disinilah 

peranan sebuah state yaitu kondisi karakter pada saat tertentu. Hal ini tentu saja 

akan berhubungan dengan animasi karakter tersebut pada saat di sebuah state 

tertentu. 

Untuk percobaan tahap ketiga ini terdapat tiga scene yang dapat dimainkan 

maka terdapat pula tiga event selector. Gambar 4.29 adalah event selector untuk 

scene padang pasir, Gambar 4.30 adalah event selector  untuk scene gudang dan 

Gambar 4.31 adalah event selector untuk scene bukit batu. Setiap scene harus 

dibuatkan event selector masing-masing karena aksi yang ada untuk setiap scene 

tidak sama. Gambar 4.29 yang merupakan scene padang pasir terlihat pada aksi 

lompat tidak dapat dilakukan setelah aksi idle, tetapi aksi lompat dapat dilakukan 

dari aksi jalan atau aksi lari. 

Dalam Gambar 4.29 terlihat aksi yang valid pada scene padang pasir antara 

lain idle, berjalan, berlari , melompat dan pingsan. Gambar 4.30 merupakan event 

selector dari scene gudang, di sana terlihat aksi yang valid pada scene gudang ini 

antara lain idle, jongkok, jalan, berbicara, buka pintu, lompat dan lari. Sedangkan 

dari Gambar 4.31 yang merupakan event selector dari scene bukit batu dapat dilihat 

aksi yang valid untuk scene ini adalah idle, berbicara, berjalan, berlari, melompat, 

berkelahi dan meninggal.  
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Gambar 4.32 State Director BehindLong 

 

Gambar 4.33 State Director CameraHighAngle 
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Gambar 4.29 menunjukkan state awal yaitu kondisi idle yaitu karakter diam 

tidak bergerak dan tidak melakukan aksi apapun. Tampak bahwa dari kondisi idle 

transisi yang valid hanya menekan tombol “W” yaitu untuk mengerakan karakter. 

Pada saat tombol “w” ditekan maka state berubah ke state walk dan animasi walk 

dijalankan. Tetapi pada saat tombol dilepas maka kondisi state akan berubah 

kembali dari walk menjadi state idle.  

 

4.5 State Director 

State Director adalah sebuah fungsi yang digunakan untuk membuat 

penempatan posisi kamera lebih halus.  

Beberapa state director yang didesain dan dibuat untuk percobaan pada 

tahap ketiga ini antara lain : 

• CameraIdle 

CameraIdle merupakan state awal dari pergerakan kamera virtual, semua 

pergerakan yang lain akan selalu dimulai dari state awal ini. 

• CameraBehindFollow 

Kamera akan bergerak menuju posisi belakang pemain dengan jarak menengah 

atau medium shot 

• CameraBehindLong 

Kamera akan bergerak terlebih dahulu menuju belakang pemain dengan jarak 

menengah kemudian akan ditarik ke belakang dengan jarak jauh. Tampak pada 

Gambar 4.32 yang merupakan story board untuk state director 

cameraBehindLong, disana terlihat bahwa target kamera adalah titik b, tetapi 

pergerakan kamera sebelum ditarik ke titik b akan digerakan ke titik a terlebih 

dahulu. 

• CameraTrunkShot 

Kamera virtual akan dibawa ke sebelah kiri dari pemain kemudian bergerak ke 

atas kepala pemain pertama dan secara perlahan akan berpindah ke close up 

pemain kedua dari sudut pandang rendah pemain pertama. 
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Gambar 4.34 State Director CameraLeftFollow 

• CameraHighAngle 

Kamera akan berputar terlebih dahulu ke sisi sebelah kiri pemain sampai berada 

di depan kepala pemain, kemudian kamera akan diangkat naik untuk mengambil 

gambar secara high angle shot cenderung ke god shot tepat di atas kepada 

pemain. Gambar 4.33 adalah storyboard untuk state director 

CameraHighAngle, di Gambar tersebut terlihat bahwa kamera akan digerakan 

terlebih dahulu ke sisi sebelah kiri player (titik b) kemudian digerakan ke depan 

player (titik c) barulah diangkat menjadi high angle shot (titik d dan titik e). 

• CameraCloseUp 

Kamera akan berpindah ke depan pemain kedua agak condong ke sebelah kiri 

dan mengambil gambar secara close up shot. 

• CameraLeftFollow 

Kamera akan berpindah ke sisi sebelah kiri pemain dengan jarak menengah dan 

kemudian akan mengikuti pergerakan pemain. Gambar 4.34 merupakan 

storyboard untuk state director CameraLeftFollow. 
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Gambar 4.35 Karakter Untuk Simulasi 

Tabel 4.6 Kompleksitas Karakter 

Karakter 
Kompleksitas  

Objects Triangle Vertices Animation 

Karakter Utama 10 20 30 11 

NPC 70 80 90 3 

  

Tabel 4.7 Kompleksitas Scene 

Scene 
Kompleksitas 

Objects Triangle Vertices 

Padang Pasir 120 55k 40k 

Gudang 720 629k 451k 

Bukit Batu 298 94k 85k 

 

• CameraLeftLong 

State Director ini mirip dengan state director CameraLeftFollow yaitu kamera 

akan berpindah ke sisi kiri pemain dengan jarak menengah baru kemudian 

ditarik ke belakang dengan jarak jauh. 

• CameraToLeft 

State Director ini akan mengerakan kamera dari posisi awalnya untuk berputar 

ke sisi sebelah kiri pemain. 

4.6 Skenario Percobaan 

Pada penelitian dirancang sebuah permainan komputer sederhana yang 

menggunakan 3D game engine untuk melakukan simulasi berdasarkan sistem yang 

dibuat. Semua percobaan menggunakan lingkungan komputasi sebagai berikut : 

Core I7-3530QM CPU @2.40 GHz, 6GB RAM dan NVIDIA GeForvce GT650M, 

RAM 2GB video memory. 
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Gambar 4.36 Top View Padang Pasir 

 

 

Gambar 4.37 Perspektif View Padang Pasir 

 

4.6.1 Karakter dan Setup Scene 

Dalam permainan komputer yang dirancang akan terdapat tiga buah scene 

yang dapat dimainkan, terdiri dari dua scene outdoor dan satu buah scene indoor. 

Setiap scene akan memiliki kompleksitas dan obyektif permainan yang berbeda-

beda.  
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Percobaan ini akan menggunakan dua buah karakter seperti tampak pada 

Gambar 4.35. Karakter yang dapat dimainkan dalam permainan komputer ini 

adalah karakter sebelah kiri sedangkan non playable character adalah karakter yang 

terletak di sebelah kanan. Kompleksitas dari karakter untuk simulasi dapat dilihat 

pada Tabel 4.6. Kompleksitas background atau scene permainan dapat dilihat pada 

Tabel 4.7. 

 

4.6.2 Scene Padang Pasir 

Pada awal pemainan pemain utama akan berada di padang pasir, pemain 

akan dapat berjalan dan berlari serta meloncati rintangan yang ada pada padang 

pasir dan reruntuhan sampai menuju ke reruntuhan bangunan.  

Ketika sampai di dalam reruntuhan, tiba-tiba pemain utama akan jatuh 

pingsan karena diserang oleh orang misterius. Obyektif dari pemainan pada scene 

padang pasir ini adalah melewati rintangan  untuk menuju ke goal yaitu masuk ke 

dalam reruntuhan. Gambar 4.36 merupakan top view dari scene padang pasir 

sedangkan Gambar 4.37 merupakan perspektif view dari scene padang pasir.  

 

4.6.3 Scene Gudang 

Ketika terbangun, pemain sudah berada di dalam bangunan lain yaitu 

gudang. Pemain akan berusaha mengelilingi tempat ini dan akan bertemu dengan 

seseorang untuk berbicara. Untuk mencari orang tersebut pemain bisa berlari dan 

berjalan mengelilingi lorong yang ada, membuka pintu untuk melihat isi dalam 

ruangan tersebut. Setelah selesai bicara dengan orang tersebut, pemain akan 

kembali berjalan untuk mencari pintu keluar untuk melanjutkan permainan 

kembali. Saat berhasil mencapai pintu keluar  maka pemain akan berada di bukit 

berbatuan. Obyektif dari scene ini adalah mencari seseorang untuk diajak bicara 

dan mencari pintu keluar. Gambar 4.38 adalah top view dari scene gudang 

sedangkan Gambar 4.39 adalah perspektif view dari scene gudang. 

Pada scene gudang, pemain juga dapat berjongkok untuk membuka 

semacam peti untuk mendapatkan barang yang dibutuhkan untuk level berikutnya, 

oleh karena itu pada event selector untuk scene ini terdapat aksi jongkok. 
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Gambar 4.38 Top View Gudang 

 

 

 Gambar 4.39 Perspektif View Gudang 
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Gambar 4.40 Area Permainan Scene Bukit Batu 

 

 

Gambar 4.41 Gambar Awal Permainan Scene Bukit Batu 

 

4.6.4 Scene Bukit Batu 

Gambar 4.40 merupakan gambar area permainan untuk scene bukit batu ini. 

Pada scene bukit batu ini, pemain tiba-tiba berada di bukit berbatuan seperti tampak 

pada Gambar 4.41. Pemain akan berjalan berkeliling bukit batu, pemain bisa berlari 

atau berjalan. Tujuan dari scene ini adalah menemukan orang misterius. Untuk 

menemukan orang misterius tersebut pemain harus berjalan atau berlari melewati 

bukit berbatuan, tetapi terkadang batuan tersebut tidak dapat dilewati sehingga 

pemain harus berputar.  
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Gambar 4.42 Gambar Aksi Dalam Permainan 

Setelah mengeliling jalanan berbatu pada akhirnya pemain akan bertemu 

dengan orang misterius tersebut. Setelah bertemu maka adegan akan masuk ke 

dalam aksi perkelahian dan pada akhirnya pemain akan kalah dan mati. Pada aksi 

mati ini, pemain akan melihat ke arah orang misterius yang menyerang dia sampai 

semuanya menjadi hitam. 
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Gambar 4.43 Diagram Scene Satu Gaya dinamis 

 

Gambar 4.44 Diagram Scene Satu Gaya statis 

 

4.7 Hasil Percobaan 

Percobaan ini akan menggunakan dua buah style yang berbeda. Satu style 

disebut dengan gaya dinamis adalah posisi kamera virtual akan selalu bergerak 

sesuai dengan engine penempatan posisi kamera yang telah dibuat berdasarkan 

logika fuzzy, sedang style yang kedua disebut dengan gaya statis karena posisi 

kamera virtual tidak akan diubah-ubah atau selalu tetap sesuai dengan posisi 

pemain. 

Gambar 4.42 menunjukkan tangkapan kamera virtual untuk beberapa aksi 

yang dilakukan dalam scene yang ada berdasarkan gaya dinamis. Dari gambar dapat 

dilihat bahwa posisi kamera dalam merekam pemain utama tidak sama. Terlihat 

pada aksi berjalan dan berlari posisi kamera hampir sama tetapi jarak pengambilan 

memiliki perbedaan. 
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Gambar 4.45 Diagram Scene Dua Gaya dinamis 

 

Gambar 4.46 Diagram Scene Dua Gaya statis 

 

 

Untuk membuktikan apakah hasil penempatan posisi kamera virtual sudah 

sesuai hasilnya dengan yang diharapkan, maka selain dengan uji responden juga 

dihasilkan diagram area plot dan histogram. Diagram ini merupakan hasil profiling 

penempatan kamera berdasarkan gaya seorang sutradara yang akan dijelaskan lebih 

lanjut pada bab 5. Gambar 4.43 adalah gambar diagram untuk kamera dinamis dan 

Gambar 4.44 adalah gambar diagram untuk kamera statis untuk scene padang pasir. 

Untuk diagram area plot sumbu x adalah nomor frame dan sumbu y adalah output 

fuzzy dari sistem. Sedangkan untuk diagram histogram sumbu x adalah output 

fuzzy sedangkan sumbu y adalah frekuensi kemunculan.  
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Gambar 4.47 Diagram Scene Tiga Gaya dinamis 

 

Gambar 4.48 Diagram Scene Tiga Gaya statis 

 

Tabel 4.8 Hasil Pengujian Responden 

Gaya Kamera 

Aksi 

1 2 3 4 5 6 7 
Trans

isi 

Rata-

rata 

Kamera Statik 3.9 3.5 3.8 3.7 3.7 4.1 3.4 3.2 3.66 

Kamera 

Dinamis 
4.2 3.2 4.5 3.7 4.3 4.5 4.2 4.1 4.08 

 

 

Gambar 4.45 adalah diagram untuk gaya dinamis dan Gambar 4.46 adalah 

diagram untuk gaya statis untuk scene gudang. Sedangkan Gambar 4.47 adalah 

diagram untuk gaya dinamis dan Gambar 4.48 adalah diagram untuk gaya statis 

untuk scene bukit batu. Terlihat diagram untuk gaya statis hasil profiling terlihat 

monton atau static hasilnya berbeda dengan gaya dinamis. Berdasarkan diagram 
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histogram dapat dilihat bahwa modus berada di sebelah kanan angka satu berbeda 

dengan gaya statis yang modus nya berada di sebelah kiri angka satu. Hal ini 

menunjukkan bahwa pengujian gaya dinamis berdasarkan gaya sutradara sudah 

sesuai berdasarkan hasil analisa diagram histogram, 

Pengujian terhadap responden dilakukan terhadap 10 orang responden yang 

memiliki kualifikasi game developer dan terdapat 7 aksi yang dinilai oleh para 

responden dan 1 buah pernilaian terhadap transisi pergerakan kamera virtual yang 

dibuat dalam simulasi. Pengujian responden ini dilakukan hanya untuk scene 

terakhir. Hasil pengujian responden dapat dilihat pada Tabel 4.8 

Hasil pengujian berdasarkan kuesioner responden menghasilkan nilai rata-

rata 3.66 dari skala 5 untuk kamera statis, memang terlihat bahwa permainan akan 

monoton karena posisi kamera virtual tidak berubah terhadap posisi pemain. Dan 

menghasilkan rata-rata 4.08 terhadap kamera dinamis. Hal ini menunjukkan bahwa 

penerapan kaidah sinematografi menggunakan logika fuzzy untuk kamera dinamis 

ini cukup baik tidak monoton dan yang lebih penting adalah transisi dari pergerakan 

kamera dianggap cukup baik. 
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BAB V 

PROFILING GAYA SUTRADARA 

 

 Pembahasan pada Bab 5 ini merupakan tahapan keempat atau tahapan 

terakhir dari penelitian ini, yaitu pengukuran hasil penempatan posisi kamera yang 

telah dirancang pada bab-bab sebelumnya sudah sesuai dengan gaya seorang 

sutradara virtual secara otomatis. 

5.1 Konstruksi Tahap Keempat 

Pada sub-bab ini menjelaskan tentang proses pengukuran atau profiling 

untuk menentukan apakah penempatan posisi kamera virtual tersebut sudah sesuai 

dengan gaya sutradara virtual. Gambar 5.1 menunjukkan urutan proses untuk 

profiling gaya sutradara. Input dari tahap ini adalah output dari tahap ketiga dari 

sistem ACE yaitu berupa animasi. Animasi tersebut akan dilakukan ekstraksi per 

frame datanya dan menghasilkan 19 data output dan 15 data hasil perhitungan. 

Dengan parameter yang ada akan dimasukan ke dalam Fuzzy Inference System 

yang dibuat dan akan dihasilkan nilai fuzzy nya. Nilai fuzzy tersebut akan dibentuk 

area diagram dan histogram diagram nya dan dari histogram diagramnya dilakukan 

analisa untuk menentukan apakah profile sesuai dengan gaya sutradara. 

 

5.2 Gaya Sutradara 

 Setiap sutradara akan mempunya gaya yang unik untuk penempatan posisi 

kameranya. Dalam penelitian ini akan dicoba mengenali profile seorang sutradara 

terkenal yaitu Quentin Tarantino. Quentin Tarantino merupakan sutradara beberapa 

film box office seperti Kill Bill dan Pulp Fiction. Beberapa gaya unik Quentin yang 

akan berusaha dikenali dalam tahap ini yaitu : 

1. The Trunk and Hood POV 

Gaya ini khas sekali dan banyak ditemui dalam film-film besutan Quentin 

Tarantino. Shot ini diambil dari seolah-olah dari bagasi mobil.  

 

 



 

154 

 

Gambar 5.1 Proses Profiling Gaya Sutradara 

2. Tracking Shot 

Tracking shot yang juga dikenal sebagai follow shot, merupakan shot yang 

diambil dari sudut pandang orang yang mengikuti aktor utama. Gaya ini sering 

kali muncul terutama di film-film yang mengandung kekerasan. 

3. God’s Eye Shot 

Ini juga merupakan gaya khas dari Quentin Tarantino untuk mengambarkan 

apa yang sedang dilakukan oleh sang pemain utama. Pengambilan gambar 

dilakukan tepat diatas kepala pemain sehingga seluruh penonton bisa melihat 

apa yang sedang dilakukan. 

4. Corpse POV 

Teknik shot ini merupakan variasi low angle shot, yaitu pengambilan gambar 

dari sudut pandang mata orang yang menjadi korban atau jatuh ke tanah. 

Seperti dari pandang mata orang yang jatuh pingsan atau meninggal. 
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Gambar 5.2 Overview Sistem Yang Diusulkan 

 

5. Close Up on Lips 

Teknik ini juga beberapa kali digunakan oleh Quentin terutama untuk 

melakukan transisi dari sebuah adegan ke adegan lain. Biasanya untuk 

menghigh light kemunculan orang ketiga. Biasanya pengambilan gambar 

dikhususkan pada bagian bibir pemain sehingga memunculkan kesan misterius 

dan sensual. 

Kelima teknik pengambilan gambar diatas dianggap merupakan gaya unik 

dari Quentin Tarantino sehingga profiling akan didasarkan terhadap kelima macam 

teknik pengambilan gambar dalam dunia sinematografi. 

 

5.3 Desain Sistem 

Rancangan sistem profiling yang diusulkan dapat dilihat pada Gambar 5.2. 

Input dari sistem yang diusulkan adalah sebuah animasi atau video yang terdiri dari 

beberapa frame yang berisi karakter dan penempatan posisi kamera sesuai dengan 

sebuah gaya sutradara. Setiap frame tersebut akan diekstraksi untuk menjadi 

parameter input dari fuzzy inference system yaitu distance_p1, different_p1, 

angleY_P1, Distance_P2, AngleY_P2, AngleX_P1, Coordinat_Y dan AngleX_P2. 

Parameter-parameter tersebut berkaitan erat dengan posisi penempatan kamera 

dalam merekam pergerakan karakter akan diumpankan ke dalam FIS yang 

dirancang.  
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Gambar 5.3 Blok Fuzzy Inference System 

 

Proses utama yang merupakan sistem untuk melakukan profiling 

berdasarkan pendekatan logika fuzzy. Fuzzy inference system ini membutuhkan  

sebuah knowledge base. Parameter input adalah koordinat penempatan posisi 

kamera dan parameter ouput merupakan seberapa mirip penempatan posisi kamera 

tersebut dengan gaya seorang sutradara. Parameter output ini terdiri dari lima buah 

gaya penempatan posisi kamera yaitu follow_shot, lip_shot, god_view, 

low_first_player dan trunk shot. 

Ouput dari proses merupakan diagram yang mengambarkan seberapa mirip 

dengan gaya penempatan posisi kamera sebuah sutradara. Di dalam penelitian ini 

akan dihasilkan dua buah diagram yaitu area plot dan digram histogram. 

5.4 Rancangan Fuzzy Untuk Profiling 

Di Penelitian ini, diusulkan pendekatan baru untuk profiling atau mengenali 

gaya sutradara secara otomatis. Biasanya, proses untuk mengenali atau menyetujui 

hasil posisi kamera di machinima menggunakan pendekatan berbasis kuesioner. 

Setiap responden akan melihat hasil tangkapan kamera dan diminta untuk menilai 

hasilnya. Namun, proses ini akan menghabiskan banyak waktu dan usaha. Jadi, 

proses ini semua dijadikan secara otomatis. 

Logika fuzzy telah banyak digunakan di berbagai bidang, seperti kontrol, 

optimasi dan kecerdasan buatan. Sebuah sistem logika fuzzy terdiri dari empat buah 

modul : fuzzifier, defuzzifier, inference engine dan rule base. Gambar 5.3 

menunjukkan gambar diagram fuzzy inference system yang digunakan dalam 

penelitian tahap keempat ini dengan jumlah parameter input adalah delapan dan 

parameter output ada lima buah. 
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5.4.1 Rancangan Pengetahuan 

Berdasarkan gaya sutradara pada sub bab 5.2, maka akan dirancang sebuah 

fuzzy inference system untuk melakukan profiling apakah sudah sesuai dengan 

gaya sutradara. Dalam sub bab 5.2 diketahui terdapat 5 gaya khas sutradara Quentin 

Tarantino dalam hal penempatan posisi kamera sehingga akan dibuat 5 buah output 

dari fuzzy inference system dan setiap output akan melakukan pendekatan apakah 

penempatan posisi kamera sudah sesuai dengan gaya tersebut. 

Untuk sistem yang diusulkan ini terdapat 8 buah parameter input yang 

dijabarkan pada sub bab 5.4.2 dan Tabel 5.1 dan range untuk masing-masing input 

berbeda. Dalam sistem ini terdapat 5 buah output yang akan dijabarkan pada subbab 

5.4.3 dan Tabel 5.2 serta terdapat dua buah karakter, sehingga aturan umum untuk 

penentuan profile untuk masing-masing output sebagai berikut : 

1. Jika jarak kamera ke karakter pertama medium dan perbedaan jarak 

frame karakter pertama rendah dan sudut kamera ada di belakang 

karakter pertama maka termasuk gaya follow shot. 

2. Jika jarak kamera ke karakter kedua dekat dan sudut kamera ada di 

depan karakter kedua maka termasuk gaya lip shot. 

3. Jika jarak kamera ke karakter pertama jauh dan sudut kamera ada di atas 

karakter pertama maka termasuk gaya god view. 

4. Jika jarak kamera ke karakter kedua dekat dan kordinat kamera ada di 

bawah dan sudut kamera ada di depan karakter kedua maka termasuk 

gaya low first player 

5. Jika jarak kamera ke karakter pertama dekat dan koordinat kamera ada 

di bawah dan sudut kamera ada di depan karakter pertama maka 

termasuk gaya trunk shot. 

Dari aturan umum yang telah ada maka akan dijadikan rule pada fuzzy 

inference system yang tampak pada Tabel 5.3. 
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Gambar 5.4 Quadran Sudut Simulasi 

 

5.4.2 Input Fuzzy 

Pada subbab ini akan dibahas mengenai input fuzzy inference system yang 

diusulkan. Gambar 5.4 digunakan untuk penentuan sudut. Dari 34 input yang  

diperoleh dari hasil ekstraksi frame animasi, untuk profiling sementara digunakan 

delapan buah variabel sebagai input fuzzy. Ke depan diharapkan semakin banyak 

variabel input yang bisa digunakan sehingga profiling lebih akurat dan dapat 

merepresentasikan lebih banyak camera angle dalam dunia sinematografi. Adapun 

input fuzzy yang digunakan dalam sistem antara lain : 

• Distance_P1  

Jarak antara kamera virtual dengan karakter utama. Range yang digunakan 

untuk input ini adalah 0 .. 20. Gambar 5.5 menunjukkan fungsi keanggotaan 

distance_p1. 

• Different_P1 

Perbedaan jarak antara distance kamera virtual dan karakter utama sebuah 

frame dengan frame berikutnya. Gambar 5.6 menunjukkan fungsi keanggotaan 

untuk different_p1. 

• Angle_Y_P1 

Sudut y antara karakter utama dan kamera virtual. Gambar 5.7 menunjukkan 

fungsi keanggotaan untuk angle_y_p1. 

 

 



 

159 

Tabel 5.1 Fungsi Keanggotaan Input Fuzzy 

Input 

Variable 

Membership Function 

MF Type Control 

Distance_P1 

(I1) 

Near Trapesium [0,0,1.7,2] 

Medium Segitiga [1.7,2.1,2.5] 

Far Trapesium [2.3,3,20,20] 

Different_P1 

(I2) 

Short Trapesium [0,0,20,40] 

Medium Segitiga [20,50,80] 

Long Trapesium [60,80,100,100] 

Angle_Y_P1 

(I3) 

Front Left Trapesium [-180,-180,-160, -110] 

Left Segitiga [-160,-90,-20] 

Rear Segitiga [-70,0,70] 

Right Segitiga [20,90,160] 

Front Right Trapesium [110,160,180, 180] 

Distance_P2 

(I4) 

Near Trapesium [0,0,1.7,2] 

Medium Segitiga [1.7,2.1,2.5] 

Far Trapesium [2.3,3,20,20] 

Angle_Y_P2 

(I5) 

Front Left Trapesium [-180,-180,-160, -110] 

Left Segitiga [-160,-90,-20] 

Rear Segitiga [-70,0,70] 

Right Trimf [20,90,160] 

Front Right Trapesium [110,160,180, 180] 

Angle_X_P1 

(I6) 

Rear Upper Trapesium [-180,-180,-160, -110] 

Upper Segitiga [-160,-90,-20] 

Front Segitiga [-70,0,70] 

Below Segitiga [20,90,160] 

Rear Below Trapesium [110,160,180, 180] 
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Tabel 5.1 Fungsi Keanggotaan Input Fuzzy (Lanjutan) 

Coordinat_Y 

(I7) 

Low Trapesium [0,0,20,40] 

Eye View Segitiga [20,50,80] 

High Trapesium [60,80,100,100] 

Angle_X_P2 

(I8) 

Front Upper Trapesium [0,0,45,110] 

Rear Upper Segitiga [70,135,200] 

Rear Below Segitiga [160,225,290] 

Front Below Trapesium [250,315,360, 360] 

 

 

Gambar 5.5 Fungsi Keanggotaan Variabel Distance P1 

 

Gambar 5.6 Fungsi Keanggotaan Variabel Different P1 

 

Gambar 5.7 Fungsi Keanggotaan Variabel Angle Y P1 
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Gambar 5.8 Fungsi Keanggotaan Variabel Distance P2 

 

Gambar 5.9 Fungsi Keanggotaan Variabel Angle Y P2 

 

Gambar 5.10 Fungsi Keanggotaan Variabel Angle X P1 

 

Gambar 5.11 Fungsi Keanggotaan Variabel Kordinat Y 
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Gambar 5.12 Fungsi Keanggotaan Variabel Angle X P2 

• Distance_P2 

Jarak antara kamera virtual dan karakter pendukung. Range yang digunakan 

untuk input ini adalah 0..20. Gambar 5.8 menunjukkan fungsi keanggotaan 

untuk distance_P2. 

• Angle_Y_P2 

Sudut y antara kamera virtual dan karakter pendukung. Gambar 5.9 

menunjukkan fungsi keanggotaan untuk angle_y_p2. 

• Angle_X_P1 

Sudut x antara kamera virtual dan karakter utama. Gambar 5.10 menunjukkan 

fungsi keanggotaan untuk angle_x_p1. 

• Coordinat_Y 

Ketinggian kamera virtual berdasarkan sudut y kamera. Gambar 5.11 

menunjukkan fungsi keanggotaan untuk coordinat_y. 

• Angle_X_P2 

Sudut x antara kamera virtual dan karakter pendukung. Gambar 5.12 

menunjukkan fungsi keanggotaan untuk angle_x_p2. 

 

Tabel 5.3 merupakan fungsi keanggotaan untuk variabel input fuzzy yang 

digunakan dalam simulasi pada tahap keempat penelitian ini. Input merupakan 

koordinat dan hasil perhitungan atas koordinat karakter utama, kamera virtual dan 

karakter pendukung. Untuk input yang berhubungan dengan sudut axis nilai 

berdasarkan derajat. 
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Tabel 5.2 Fungsi Keanggotaan Output Fuzzy 

Output 

Variable 

Membership Function 

MF Type Control 

Follow Shot 

(O1) 

Unfollow Trapesium [0,0,2,3] 

Pseudo Segitiga [2,4,6] 

Follow Trapesium [5,7,10,10] 

Lip Shot (O2) Unlip Shot Trapesium [0,0,2,4] 

Pseudo Segitiga [2,5,8] 

Lip Shot Trapesium [6,8,10,10] 

God View (O3) Not High 

Angle 

Trapesium [0,0,2,4] 

High Angle Segitiga [2,5,8] 

God View Trapesium [6,8,10,10] 

Low First Player 

(O4) 

Unlow Trapesium [0,0,2,4] 

Middle Low Segitiga [2,5,8] 

High Low Trapesium [6,8,10,10] 

Trunk Player 

(O5) 

Untrunk Trapesium [0,0,2,4] 

Semi Segitiga [2,5,8] 

Trunk Trapesium [6,8,10,10] 

 

5.4.3 Output Fuzzy 

Pada subbab ini akan dibahas mengenai output dari fuzzy inference system. 

Jumlah output yang digunakan berjumlah 5 karena ada 5 jenis gaya penempatan 

kamera yang akan diprofilekan sesuai dengan subbab 5.2.  Untuk penelitian ini akan 

dibuat 5 jenis fuzzy output untuk 5 aturan sinematografi yaitu : 

• Tracking / Following Shot 

Digunakan untuk menentukan apakah penempatan posisi kamera pada frame 

merupakan gaya tracking shot. Variabel yang digunakan diberi nama Follow 

Shot. Gambar 5.13 menunjukkan fungsi keanggotaan untuk follow_shot. 
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Gambar 5.13 Fungsi Keanggotaan Variabel Follow Shot 

 

Gambar 5.14 Fungsi Keanggotaan Variabel Lip Shot 

 

Gambar 5.15 Fungsi Keanggotaan Variabel God View 

 

Gambar 5.16 Fungsi Keanggotaan Variabel Low First Player 
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Gambar 5.17 Fungsi Keanggotaan Variabel Trunk Shot 

 

• Close Up Shot 

Digunakan untuk menentukan apakah penempatan posisi kamera pada frame itu 

termasuk jenis close up shot. Apakah termasuk choker shot atau sekadar close 

up shot biasa atau bukan close up shot. Variabel yang digunakan diberi nama 

Lip Shot. Gambar 5.14 menunjukkan fungsi keanggotaan untuk lip_shot. 

• High Angle Shot 

Digunakan untuk menentukan apakah penempatan posisi kamera pada frame itu 

jenis high angle shot. Apakah termasuk god view shot atau sekadar high shot 

ataukan bukan high shot. Variabel yang digunakan diberi nama God View. 

Gambar 5.15 menunjukkan fungsi keanggotaan untuk god_view. 

• Low Angle Shot 

Digunakan untuk menentukan apakah posisi kamera pada frame termasuk low 

angle shot dari first person view. Variabelnya adalah Low First Player. Gambar 

5.16 menunjukkan fungsi keanggotaan untuk low_first_player. 

• Trunk Shot 

Digunakan untuk menentukan apakah pengambilan dari bagasi atau low angle. 

Variabel yang digunakan diberi nama Trunk Shot. Gambar 5.17 menunjukkan 

fungsi keanggotaan untuk trunk_shot. 

 

Tabel 5.2 menunjukkan fungsi keanggotaan untuk variabel output dalam 

sistem profiling ini. Terdapat lima variabel output dan setiap variabel terdiri dari 

tiga fungsi keanggotaan. Lima fungsi output ini sesuai dengan lima aturan 

sinematografi diatas. Control adalah nilai parameter yang digunakan untuk 
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pembentukan sesuai dengan tipe fungsi keanggotaannya. Tipe segitiga merupakan 

fungsi keanggotaan dan kurva yang dihasilkan mirip dengan segitiga. Untuk 

membentuk fungsi keanggotaan ini dibutuhkan tiga buah nilai sebagai 

parameternya yaitu a, b dan c. Sedangkan untuk fungsi keanggotaan dengan tipe 

trapesium untuk membentuk fungsi keanggotaan ini dibutuhkan empat buah nilai 

sebagai parameternya yaitu a, b, c dan d. 

Gambar 5.13 menunjukkan gambar fungsi keanggotaan variabel output 

follow shot. Terdapat tiga fungsi keanggotaan, yang pertama berbentuk trapesium 

adalah unfollow, kedua berbentuk segitiga yaitu pseudo dan yang terakhir berbentuk 

trapesium yaitu follow. Variabel output ini menunjukkan seberapa dekat 

pengambilan gambar dengan pengambilan gambar secara follow shot. Tampak dari 

Gambar 5.16 untuk fungsi keanggotaan pseudo berbentuk segitiga. Jadi control 

pada Tabel 5.2 untuk pseudo ada tiga buah parameter yaitu [2,4,6], variabel a yang 

merupakan titik awal kiri yaitu 2, sedangkan variabel b  yang merupakan puncak 

dari segitiga yaitu 4 dan titik kanan variabel c yaitu 6. 

 

5.4.4 Rule Fuzzy 

Rule fuzzy untuk biasanya merupakan kombinasi dari input yang ada seperti 

yang terlihat pada Gambar 5.3 yang jumlahnya sekitar 40 ribu rule, rule ini 

dilakukan reduksi sehingga menghasilkan 47 rule. Tabel 5.3 menunjukkan beberapa 

hasil rule reduksi yang telah dilakukan. Sedangkan Tabel 5.4 adalah representasi 

rule menjadi IF THEN rule. 

Dalam Tabel 5.4, rule nomor 1 dapat dijelaskan sebagai berikut : IF 

distance_p1 = medium AND different_P1 = Short AND angle_y_p1 = rear THEN  

follow_shot = follow. Rule ini jika dijelaskan berdasarkan bahasa sehari-hari yaitu 

jika jarak antara kamera virtual dan karakter utama adalah medium, perbedaaan 

jarak antara frame sekarang dan frame sebelumnya adalah short, dan sudut sumbu 

y terletak di belakang atau behind maka sudut pengambilan ini disebut dengan 

follow shot. Dalam sudut pandang dengan bahasa dunia sinematografi follow shot 

adalah pengambilan gambar dari belakang karakter secara konstan, seperti sedang 

mengikuti atau stalking seseorang.  
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Tabel 5.3 Reduced Fuzzy Rule Sample 

 Input Fuzzy Output Fuzzy 

 I1 I2 I3 I4 I5 I6, I7, I8 O1 O2 O3, O4, O5 

1 MED Short Rear    Follow   

2 MED Short Right    Pseudo   

3 MED Short Left    Pseudo   

4 MED Short FR    UNFOL   

5 MED Short FL    UNFOL   

6  Long     UNFOL   

7  MED     UNFOL   

8 Near      UNFOL   

9 Far      UNFOL   

10    Near FL   Lip Shot  

11    Near FR   Lip Shot  

12    Near Right   Pseudo  

          

 

Tabel 5.4 IF THEN Rule Sample 

Rule IF THEN RULE 

1 IF distance_p1=Medium AND different_p1=Short 

AND angle_Y_P1=Rear THEN follow_shot=follow 

2 IF distance_p1=Medium AND different_p1=Short 

AND angle_Y_P1=Right THEN follow_shot=pseudo 

3 IF distance_p1=Medium AND different_p1=Short 

AND angle_Y_P1=Left THEN follow_shot=pseudo 

4 IF distance_p1=Medium AND different_p1=Short 

AND angle_Y_P1=Front Right THEN 

follow_shot=unfollow 

5 IF distance_p1=Medium AND different_p1=Short 

AND angle_Y_P1=Front Left THEN 

follow_shot=unfollow 

6 IF different_p1=Long THEN follow_shot=unfollow 

7 IF different_p1=Medium THEN 

follow_shot=unfollow 

8 IF distance_p1=Near THEN follow_shot=unfollow 

9 IF distance_p1=Far THEN follow_shot=unfollow 

10 IF distance_p2=Near AND angle_Y_P2=Front Left 

THEN lip_shot=lip shot 

11 IF distance_p2=Near AND angle_Y_P2=Front Right 

THEN lip_shot=lip shot 

12 IF distance_p2=Near AND angle_Y_P2=Right THEN 

lip_shot=pseudo 
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Gambar 5.18 Fuzzy Inference Sebuah Frame Untuk O1 

 

Gambar 5.19 Tampilan Frame Follow Shot 

 

Gambar 5.20 Fuzzy Inference Sebuah Frame Untuk O3 
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Gambar 5.21 Tampilan Frame God View 

 

 

Gambar 5.22 Transisi Semesta Input Fuzzy 

 

Gambar 5.18 menunjukkan semua langkah yang diaplikasikan kedalam 

sistem FIS yang dirancang untuk melakukan profiling terhadap sebuah frame untuk 

gaya follow shot. Berdasarkan FIS yang dirancang rule yang berkaitan dengan 

profiling gaya follow shot adalah rule No. 1-7. Dari rule tersebut parameter input 

yang mempengaruhi berjumlah 3 yaitu distance_p1, different_p1 dan angley_p1. 

Tampak pada gambar 5.18  terdapat tiga buah input hasil ekstraksi frame sesuai 

dengan parameter untuk input yaitu distance_p1=2.1213, different_p1=1.3256 dan 

angley_p1=-20.208.  
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Gambar 5.23 Transisi Perubahan Nilai Output 

 

Dari rule yang ada pada FIS yang memenuhi  ada satu buah rule yaitu rule 

nomor 1 yaitu IF distance_p1 is midle AND different_p1 is low AND angley_p1 is 

rear THEN follow_shot is follow. Tahap pertama yang dilakukan adalah fuzifikasi 

input. Dari rule didapatkan derajat keanggotaan untuk distance_p1 adalah 94.675% 

,  different_p1 adalah 100%, dan angleY_P1 adalah 71%. Dikarenakan rule 

menggunakan operator AND maka conjuction (digunakan operator min) sehingga 

untuk nilai rule 71%.  

Dari nilai rule tersebut didapatkan output yaitu follow_shot is follow adalah 

71%.  Karena hanya terdapat satu output saja maka output ini dipakai sebagai output 

akhir. Langkah terakhir adalah proses defuzifikasi dengan menggunakan centroid 

maka didapatkan centroid follow_shot =0.786. Output ini menyatakan bahwa pada 

frame ini memenuhi aturan sebagai follow shot. Gambar 5.19 menunjukkan 

tampilan dari frame yaitu follow shot. 

Gambar 5.20 menunjukkan semua langkah yang diaplikasikan kedalam 

sistem FIS yang dirancang untuk melakukan profiling terhadap sebuah frame untuk 

gaya god view. Berdasarkan FIS yang dirancang rule yang berkaitan dengan 

profiling gaya god view adalah rule No. 22-28. Dari rule tersebut parameter input 

yang mempengaruhi berjumlah 2 yaitu distance_p1 dan anglex_p1. Tampak pada 
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gambar 5.20 terdapat dua buah input hasil ekstraksi frame sesuai dengan parameter 

untuk input yaitu distance_p1=2.4,  dan anglex_p1=-110.  

Dari rule yang ada pada FIS yang memenuhi  ada dua buah rule yaitu rule 

nomor 22 yaitu IF distance_p1 is long AND anglex_p1 is atas THEN god_view is 

godview dan rule nomor 23 yaitu  IF distance_p1 is medium AND anglex_p1 is 

atas THEN god_view is highAngle. Tahap pertama yang dilakukan adalah 

fuzifikasi input. Dari rule didapatkan derajat keanggotaan berdasarkan rule nomor 

22 untuk distance_p1 25%  dan angleY_P1 adalah 71%, sedangkan berdasarkan 

rule nomor 23  distance_p1 25%  dan angleY_P1 adalah 71%. Dikarenakan rule 

menggunakan operator AND maka conjuction (digunakan operator min) sehingga 

untuk semua nilai rule adalah 25%.  

Dari nilai rule tersebut didapatkan output yaitu god_view is godview adalah 

25% berdasarkan rule nomor 22 dan god_view is highAngle adalah 25% 

berdasarkan rule nomor 23.  Dari kedua area tersebut dilakukan aggregation dengan 

operator OR maka dilakukan union atau pengabungan terhadap kedua area. 

Langkah terakhir adalah proses defuzifikasi dengan menggunakan centroid maka 

didapatkan centroid god_view =0.81. Output ini menyatakan bahwa pada frame ini 

memenuhi aturan sebagai god view. Gambar 5.21 menunjukkan tampilan dari 

frame yaitu god_view. 

Gambar 5.22 menunjukkan semesta perubahan nilai input dari nilai 

minimum menuju ke nilai maksimum.  Perubahan nilai I1 dan I4 sama yaitu 

berubah dari 0 menuju ke 20 karena kedua input ini berhubungan dengan jarak. 

Perubahan nilai I2 dan I7 sama yaitu berubah dari 0 menuju ke 100. I2 menunjukkan 

perubahan jarak antar frame sedangkan I7 menunjukkan ketinggian kamera 

diletakkan. Perubahan nilai I3,I5 dan I6 adalah sama yaitu berhubungan dengan 

sudut yaitu berubah dari nilai -180 menuju ke 180 derajat. Dan perubahan nilai I8 

dari nilai 0 menuju ke 360 derajat. 

Gambar 5.23 menunjukkan transisi perubahan nilai output berdasarkan 

input pada Gambar 5.22. Gambar 5.23 menunjukkan bahwa perubahan input dapat 

diakomodasikan oleh rule yang dirancang dalam fuzzy inference system ini. 
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Gambar 5.24 Arsitektur Sistem Untuk Percobaan 

 

5.5 Profiling 

Untuk penentuan apakah hasil penempatan posisi kamera pada animasi 

sudah sesuai dengan gaya sutradara maka digunakan rumus 2.1, tetapi untuk 

bantuan maka pada penelitian ini dihasilkan dua buah diagram yaitu area plot 

diagram dan histogram diagram. Gambar 5.24 menunjukkan bahwa video atau 

animasi hasil percobaan penempatan posisi kamera sesuai dengan gaya sutradara 

akan dilakukan ekstraksi untuk menemukan beberapa parameter yang akan 

diumpankan ke dalam proses profiling.  

Untuk pengamatan secara visual maka dalam penelitian ini dihasilkan 

diagram area plot yang menunjukkan output logika fuzzy f(Oi) untuk tiap frame 

dari video. Gambar 5.25 adalah area plot diagram untuk f(O1) yaitu gaya 

follow_shot. Tampak pada Gambar 5.25 terlihat di beberapa frame penempatan 

kamera merupakan jenis follow shot atau tracking shot dikarenakan nilai f(O1) 

diatas 0.5 bahkan ada yang mencapai nilai 0.75 untuk frame tertentu.  
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Gambar 5.25 Diagram Area Plot f(O1) 

 

Gambar 5.26 Diagram Area Plot f(O2) 

 

 

Gambar 5.27 Diagram Area Plot f(O3) 
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Gambar 5.28 Diagram Area Plot f(O4) 

 

Gambar 5.29 Diagram Area Plot f(O5) 

 

 

(a)                                                                  (b) 

Gambar 5.30 Diagram Dj  (a) Area Plot (b) Histogram 
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Gambar 5.31 Karakter Simulasi 

 

Gambar 5.26 merupakan diagram area plot untuk f(O2) untuk memeriksa 

apakah penempatan posisi kamera pada sebuah frame dari video merupakan jenis 

lip shot. Tampak pada frame 150-200 merupakan jenis pengambilan kamera jenis 

lup shot. Gambar 5.27 merupakan diagram area plot untuk f(O3) untuk memeriksa 

apakah penempatan posisi merupakan jenis god view shot. Tampak pada Gambar 

5.27 pada frame terakhir 500-1600 merupakan high angle shot. Sedangkan Gambar 

5.28 merupakan diagram area plot untuk f(O4) untuk memeriksa low first player, 

tampak pada Gambar 5.28 tersebut tidak ada penempatan posisi kamera 

berdasarkan gaya ini. Gambar 5.29 merupakan diagram area plot untuk f(O5) untuk 

memeriksa apakah penempatan posisi kamera merupakan trunk shot dan terlihat 

bahwa tidak ada jenis penempatan posisi kamera berdasarkan trunk shot.  

Sesuai dengan persamaan 2.1 maka setiap output f(Ok) dijumlahkan satu 

sama lain dan dihasilkan diagram area plot seperti tampak pada Gambar 5.30(a).  

Dari Gambar 5.30(a) yang merupakan ∑ �����
�
��	  menunjukkan bahwa nilai lebih 

rata dan nilai yang diatas angka 1 ada di beberapa frame.  

Untuk membantu penentuan profile atau kelas secara visual maka dibuat 

diagram histogram yang menunjukkan frekuensi distribusi f(x). Gambar 5.30(b) 

adalah histogram diagram untuk diagram Dj.Pada Gambar 5.30(b) terlihat dengan 

mudah nilai modus atau nilai yang frekuensi kemunculannya paling banyak yaitu 

antara 1.3 dan 1.4. Dari persamaan 2.2 disebutkan bilamana modus diatas angka 1 

maka merupakan profile gaya sutradara yang diharapkan. 
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Gambar 5.32 Modeling untuk Karakter dan Kamera Virtual 

 

Tabel 5.5 Kompleksitas Karakter dan Background 

Character / Scene Objects Triangle Vertices 

Background 720 629K 451K 

Main Character 1 35K 21K 

Second Character 1 8970 6154 

 

5.6 Rancangan Simulasi 

Pada percobaan di tahap keempat ini, terdapat lima adegan atau skenario yang 

berbeda dan masing-masing adegan akan memiliki dua gaya yang berbeda. Setiap 

adegan atau scene akan memiliki sebuah kamera virtual, seorang aktor utama dan 

aktor pembantu atau karakter kedua. Input dari sistem profiling ini merupakan 

rangkaian dan hasil perhitungan terhadap ketiga koordinat (aktor utama, kamera 

virtual dan karakter kedua) dan juga timestamp yang menunjukkan nomor frame. 

Karakter yang digunakan dalam simulasi percobaan untuk tahap keempat 

ini dapat dilihat pada Gambar 5.31. Karakter utama adalah karakter yang terletak di 

sebelah kiri dan karakter kedua adalah karakter yang terletak di sebelah kanan. 

Gambar 5.32 menunjukkan modeling karakter dan kamera dalam lingkungan 3D. 

Komplesitas karakter dan background berdasarkan jumlah obyek, jumlah segitiga 

dan vertek penyusun dapat dilihat pada Tabel 5.5 

Terdapat 19 input yang diektraksi dari simulasi. Karena penelitian ini 

menggunakan engine 3D maka setiap karakter dan kamera virtual akan memiliki 3 

koordinat x, y dan z dan juga ada sudut rotasi berdasarkan axis yaitu rx, ry dan rz. 

Tampak pada Gambar 5.30 dan Gambar 5.31 adalah sudut angle berdasarkan axis.  
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Gambar 5.33 Shot Direction Angle (a) Sumbu z (rotasi roll) (b) Sumbu x (rotasi 

pitch) (c) Sumbu y (rotasi yaw) 

 

Gambar 5.34 Sistem Koordinat dan Rotasi Sumbu 3D 

 

 

Gambar 5.35 Desain Area Untuk Simulasi (a) Top View (b) Perpekstif View 
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Gambar 5.36 Storyboard Scene 1 

 

Gambar 5.37 Storyboard Scene 2 

 

Semua koordinat 3D ini memiliki relasi dengan bahasa dalam dunia 

sinematografi. Sebagai contoh, pada saat mengambil gambar secara front shot, 

berarti menempatkan kamera virtual berdasarkan sumbu y, jika mengambil secara 

high shot berarti menempatkan kamera virtual berdasarkan sumbu z. Tetapi untuk 

penempatan posisi kamera tidak bisa bergantung pada satu sumbu saja, karena 

ketiga sumbu pada koordinat 3D akan saling mempengaruhi penempatan posisi 

kamera virtual. 

Area simulasi untuk tahap keempat ini dapat dilihat pada Gambar 5.35. Area 

ini cukup kompleks karena banyak path yang bisa dilalui dan banyak sekali barang 

yang ada termasuk ruangan yang memiliki pintu. Area ini merupakan area 

pergudangan. 
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Gambar 5.38 Storyboard Scene 3 

 

Gambar 5.39 Storyboard Scene 4 

 

Untuk menghasilkan animasi pendek yang hasilnya akan dicari profile 

penempatan posisi kameranya, digunakan metode storyboard. Pada tahap keempat 

ini tidak digunakan kamera engine untuk menempatkan posisi kamera, tetapi 

digunakan bantuan story board untuk menggambarkan penempatan posisi kamera 

virtual nya. Seorang animator dengan bantuan storyboard yang dirancang dapat 

membuat animasi yang dibutuhkan. 

Untuk setiap scene, terdapat dua buah style yang berbeda yang pertama 

adalah style berdasarkan Quentin Tarantino yang telah dibahas pada bab 

sebelumnya dan style kedua adalah style berdasarkan aturan sinematografi secara 

general.  
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Gambar 5.40 Storyboard Scene 5 

Gambar 5.36 merupakan storyboard dari scene pertama, disana terlihat dua 

buah style yang berbeda. Pergerakan karakter sama dengan menggunakan moving 

path yang sama, tetapi pergerakan kameranya yang berbeda. Pada scene pertama 

ini karakter berjalan kedepan dan ditengah karakter akan berputar karena merasa 

diikuti oleh seseorang dan akhirnya melanjutkan perjalanannya kembali. Scene 

pertama ini sekitar 24 detik dan yang paling sederhana dibandingkan dengan scene 

yang lain. 

Untuk scene yang  lain ditambahkan beberapa aksi yang lebih komplek, 

seperti mencari sesuatu, berbicara dan berkelahi dengan karakter kedua. Scene 

kedua sekitar 25 detik, scene ketiga sekitar 27 detik dan scene keempat sekitar 30 

detik. Gambar 5.37 adalah storyboard untuk scene kedua. Pada scene ini karakter 

terlihat berjalan lurus kemudian belok ke kanan di ujung jalan. 
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Gambar 5.41 Visualisasi Aksi Sama Beda Style (a) Style 1 (b) Style 2 

 

Gambar 5.38 adalah storyboard untuk scene ketiga, terlihat pada akhir scene 

ditambahkan aksi karakter jongkok untuk mencari dan membuka sesuatu. 

Storyboard untuk scene keempat dapat dilihat pada Gambar 5.39, pada scene 

keempat ini ditambahkan sebuah aksi berkelahi antara karakter utama dan karakter 

kedua. 
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Gambar 5.42 Diagram Area Plot untuk Style 1 (a) Scene 1 (b) Scene 2 (c) Scene 3 

(d) Scene 4 (e) Scene 5  

 

Terakhir pada Gambar 5.40 adalah storyboard untuk scene kelima atau 

terakhir dari percobaan tahap keempat penelitian ini. Scene terakhir ini kurang lebih 

1 menit dan merupakan yang terpanjang dibandingkan dengan scene yang lainnya. 

Sekali lagi style pertama merupakan gaya dari Quentin Tarantino dan style kedua 

merupakan style aturan sinematografi general. 
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Gambar 5.43 Diagram Area Plot untuk Style 2 (a) Scene 1 (b) Scene 2 (c) Scene 3 

(d) Scene 4 (e) Scene 5  

5.7 Hasil Percobaan 

Percobaan didapatkan dari hasil ektraksi scene yang dibuat berdasarkan 

storyboard yang dijelaskan sebelumnya. Pada Gambar 5.20 dapat dilihat 

keseluruhan arsitektur sistem yang digunakan dalam percobaan pada tahap keempat 

ini.  
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Gambar 5.44 Diagram Histogram untuk Style 1 (a) Scene 1 (b) Scene 2 (c) Scene 

3 (d) Scene 4 (e) Scene 5  

 

Diasumsikan bahwa sebelumnya telah berhasil diekstraksi gaya 

penempatan kamera seorang sutradara dalam bentuk dataset (pendekatan bisa 

menggunakan machine learning , swarm atau logika fuzzy). Proses ini telah dibahas 

pada bab keempat yang membahas tahap ketiga penelitian. 
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Gambar 5.45 Diagram Histogram untuk Style 2 (a) Scene 1 (b) Scene 2 (c) Scene 

3 (d) Scene 4 (e) Scene 5  

 

Untuk percobaan digunakan dua buah gaya penempatan posisi kamera 

virtual yang berbeda. Dua dataset gaya penempatan posisi kamera virtual 

diterapkan untuk membuat animasi berdasarkan scene atau adegan yang ada. Jadi 

untuk setiap adegan maka akan menghasilkan dua buah animasi berbeda. 
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Sebelum membuat animasi, bisa juga ditambahkan beberapa efek misalkan 

efek cahaya, suara dan transisi. Setelah animasi terbentuk maka akan dilakukan 

ekstraksi koordinat terhadap frame per frame dan diumpankan ke dalam Fuzzy 

Inference System yang dibuat pada tahap keempat penelitian ini.  

Output dari sistem yang dibuat berupa nilai fuzzy yang akan dibuatkan 

diagram area dan diagram histogramnya untuk membantu analisa secara visual, 

baru diputuskan apakah animasi sudah memenuhi profile yang diharapkan. 

Penelitian ini menggunakan 3D Game engine unity untuk develop 

animasinya. Jumlah animasi yang dibuat berjumlah 10 buah yaitu untuk lima scene 

dan masing-masing scene diterapkan dua gaya yang berbeda. Gambar 5.41 

menunjukkan scene yang sama dan aksi yang sama tetapi gaya penempatan kamera 

virtual yang berbeda. Gaya pertama adalah gaya dari Quentin Tarantino sebagai 

target profiling dan gaya kedua adalah gaya berdasarkan aturan sinematografi 

secara general.  

Dari Gambar 5.41, untuk adegan berjalan misalnya, pengambilan gambar 

dengan style pertama pengambilan gambar dari belakang punggung karakter utama 

sedangkan untuk style kedua pengambilan gambar  menggunakan teknik left-side-

scrolling point of view shot. 

Untuk setiap scene dan style output akan berupa diagram area dan 

histogram. Untuk diagram area sumbu x merupakan nomor frame animasi dan 

sumbu y merupakan nilai output fuzzy. Sedangkan untuk diagram histogram sumbu 

x merupakan nilai fuzzy dan sumbu y merupakan frekuensi kemunculan nilai fuzzy 

tersebut. Gambar 5.42 adalah diagram area untuk style pertama sedangkan Gambar 

5.43 adalah diagram area untuk style kedua. Meskipun scene sama dan aksi sama 

tetapi gambar diagram area tampak sekali berbeda. 

Diagram histogram untuk style pertama dan kedua dapat dilihat pada 

Gambar 5.44 dan Gambar 5.45. Untuk style pertama yang merupakan style dari 

sutradara Quentin Tarantino pada Gambar 5.44 dapat diperhatikan bahwa modus 

dari nilai fuzzy di sisi kanan angka satu, sedangkan untuk style kedua pada Gambar 

5.45 terlihat bahwa modus terletak di sisi kiri angka satu. Jadi pada penelitian tahap 

keempat ini angka threshold adalah angka satu. Dari analisa terhadap diagram 
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histogram dapat dilakukan profiling gaya sutradara berdasarkan penempatan posisi 

kamera. 
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BAB VI 

PENUTUP 
 

 

 Pada bab penutup ini akan membahas Kesimpulan dari Hasil Penelitian dan 

Usulan Penelitian Selanjutnya. 

 

6.1 Kesimpulan Hasil Penelitian 

 Berdasarkan sintesa atas hasil penelitian, dapat disimpulkan sebagai berikut: 

1. Penempatan posisi kamera virtual secara otomatis dari virtual director pada 

lingkungan machinima terbukti dapat dilakukan dengan menggunakan logika 

fuzzy. 

2. Pengukuran profile gaya sutradara virtual dengan menggunakan algoritma 

secara otomatis yang dikembangkan terbukti mampu menjadi klasifier dengan 

menggunakan batas acuan nilai satu, jadi tidak hanya berdasarkan hasil survei 

saja, karena perhitungan hasil survei sering kali bersifat subjektif  

3. Performa penempatan posisi kamera secara dinamis dengan menggunakan 

gaya sutradara memiliki performa lebih baik yaitu 4.08 dalam skala 5 

dibandingkan dengan kamera statis sebesar 3.66 berdasarkan uji responden 

terhadap transisi dan animasi yang terbentuk. 

4. Penggunaan event selector sangat membantu dalam penelitian ini karena 

mengeliminasi urutan aksi yang tidak mungkin terjadi karena tidak sesuai 

dengan prinsip dalam dunia nyata. 

5. Pengembangan state director sangat membantu dalam menghasilkan animasi 

yang sesuai dengan prinsip sinematografi dikarenakan lintasan pergerakan 

kamera tidak hanya berbentuk kurva saja. 

 

6.2 Usulan Penelitian Selanjutnya 

 Berdasarkan hasil-hasil yang diperoleh pada penelitian ini, maka usulan 

penelitian selanjutnya perlu diperhatikan hal-hal sebagai berikut: 
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1. Perlu adanya penelitian yang dapat melakukan akuisisi pengetahuan gaya 

penempatan posisi kamera seorang sutradara secara otomatis, tidak seperti 

penelitian ini yang dilakukan secara pengamatan dan manual. 

2. Pengembangan penelitian dengan menggunakan banyak aksi termasuk 

melibatkan rintangan dan karakter NPC yang bergerak secara tiba-tiba. 

3. Perlu dikembangkan lebih banyak aturan fuzzy yang merupakan pewujudan 

gaya penempatan kamera yang sesuai dengan aturan sinematografi, 
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