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ABSTRAK

Penelitian ini memuat bagaimana membangun Perancangan dan Implementasi Movement Slider Kamera Guna Menunjang
Teknik Sinematografi dan Fotografi Menggunakan Arduino Nano adalah suatu penelitian yang bertujuan untuk membantu
kebutuhan manusia di bidang multimedia khususnya foto dan video, fotografer dan pembuat videographer saat ini
membutuhkan peralatan canggih dan dapat membantu mempermudah pengambilan gambar.Salah satu manfaat dari
penggerak atau slider kamera jarak jauh ini ialah berfungsi untuk menggerakan kamera menggunakan android tanpa harus
dikendalikan secara manual dengan di pegang. Berdasarkan hal tersebut akan dibuat kendali gerak pada slider kamera
menggunakan kendali Android berbasis mikrokontroler.Pengujian dilakukan menggunakan White Box, Black Box. Dengan
membangun sebuah alat dengan rancangan dari beberapa komponen, yaitu: Arduino Nano, Bluetooth HC-05, IC Driver
Motor A4988, dan Motor Nema. Hasil dari penelitian ini berupa pergerakan kamera secara gerakan panning left / right, tilt
up / down, crab left / right berdasarkan dari inputan yang dikirim dari smartphone android dengan menekan salah satu
tombol button yang tersedia di aplikasi.Pembuatanaplikasicontrolmenggunakan App Blynk,untuk pengontrolan slider
kamera menggunakan bluetooth HC-05 sebagai penghubung akses kendali antara aplikasi di smartphone dengan

mikrokontroler.

Kata Kunci: Arduino Nano, Slider Kamera, Bluetooth, Motor Nema, Blynk

1. PENDAHULUAN

Gerakan kamera (Camera Movement) merupakan
sebuah aktivitas membangun suasana dramatik dalam
sebuah pengambilan video maupun film dan fotografi
dengan cara menggerakan kamera. Dengan pergerakan
kamera yang stabil dapat membangun alur suasana
dramatik, penggunaan gerakan kamera secara tepat dapat
menciptakan visual lebih menarik. Umumnya dalam
pergerakan kamera ini bisa dilakukan secara manual
dengan dua cara yang biasa dilakukan vyaitu bisa
langsung dari kameramen menggerakkan kameranya
menggunakan tangan dan cara kedua menggunakan alat
bantu yaitu slider kamera, dimana kamera diletakan
diatas sebuah rel untuk digerakkan. Dalam hal
pergerakan kamera penggunaan slider kamera lebih
disarankan karena untuk pengambilan footage lebih
halus dan tidak berubah-ubah dalam gerakan. Untuk cara
pemakaian nya saat ini yaitu kamera diletakan diatas
sliderdan nantinya akan digerakan secara manual baik ke
kiri-kanan atau kedepan kebelakang sesuai dengan jenis
slider yang digunakan.Permasalahan yang dialami ketika
seseorang melakukan pergerakan kamera ini adalah
kurang optimalnya hasil dari tangan ketika pengambilan
video ataupun foto ketika menggunakan shutter speed
yang cukup rendah. Ditambah lagi beberapa kendala dari
pengguna kamera (kameramen) yang biasanya rentan
terhadap guncangan ketika melakukan pergerakan
kamera kekiri dan kekanan ataupun ke 2 atas dan ke
bawah yang mengakibatkan hasil video ataupun foto
menjadi kurang maksimal. Dimana kegiatan ini akan

dilakukan berulang-ulang kali sampai mendapatkan hasil
yang sangat baik, dan waktunya menjadi lebih lama dan
cukup memakan tenaga dengan aktivitas yang berulang-
ulang tersebut. Berdasarkan permasalah yang dialami
ketika seseorang melakukan pergerakan kamera maka
dari itu penulis ingin memberikan sebuah solusi untuk
membuat sebuah slider kamera yang dikontrol secara
otomatis melalui smartphone yang nantinya akan
berfungsi untuk meminimalisir guncangan,
mengefisienkan waktu dan mempermudah proses ketika
sedang melakukan pergerakan kamera saat pengambilan
footage video ataupun pengambilan foto sesuai konsep
yang direncakan oleh si pengguna slider kamera tersebut.
Perancangan slider kamera ini menggunakan beberapa
stepper motor untuk penggeraknya yang nantinya
gerakan dari slider kamera akan dikontrol melalui
smartphone android yang disambung melalui koneksi
bluetooth agar bisa bergerak secara otomatis kearah yang
telah ditentukan dari perintah aplikasi
smartphone.Harapan dengan adanya penulis membuat
alat movement slider kamera yang dikontrol melalui
smartphone ini bisa mempermudah dalam mengontrol
pergerakan kamera (Movement Camera) yang mana
nantinya akan menghasilkan video maupun foto dengan
kualitas yang lebih baik, dan bisa mengefisienkan tenaga
maupun waktu dalam pengambilan video khususnya
dalam pergerakan kamera, agar bisa lebih banyak
footage yang mendukung dalam pembuatan sebuah
video.
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2. RUANG LINGKUP

1. Dalam penelitian ini permasalahan mencakup:

2. Perancangan Mobile remote control.

3. Platform android yang digunakan minimal adalah
sistem operasi versi 4.1 (Jelly Bean)

4. Mikrokontroler yang digunakan Arduino Nano

5. Koneksi Mobile dengan smartphone android
menggunakan media komunikasi nirkabel atau
bluetooth

6. Pembuatan aplikasi android menggunakan aplikasi
App Blynk.

7. Panjang rel slider 60cm

8. Hanya menggerakan sistem kendali tiga axis yaitu
gerakan panning, tilting, dan crab.

9. Papan Board menggunakan CNC Shiled.

3. BAHAN DAN METODE
Berikut dijabarkan bahan dan metodologi Yyang
digunakan untuk pembuatan slider kamera.

3.1 Tahap Analisis

Tahap analisa adalah langkah awal dan merupakan
tahapan penting untuk memulai membuat suatu sistem
dengan mengidentifikasi pokok permasalahan dan target
yang ingin dicapai dengan implementasi alat slider
kamera ini dalam pengembangan sistem.

3.2 Analisis Sistem
Pada tahap analisis sistem ini terdapat beberapa

kondisi  khusus yang melengkapi dalam proses

pembuatan sistem kendali Movement Slider Kamera
menggunakan smartphone android antara lain:

1. Alat ini menghasilkan keluaran berupa menggerakan
kamera secara gerakan panning left / right, tilt up /
down, crab left / right berdasarkan dari inputan yang
dikirim dari smartphone android dengan menekan
salah satu tombol button yang tersedia di aplikasi.

2. Untuk pengontrolan slider kamera menggunakan
bluetooth HC-05 sebagai penghubung akses kendali
antara  aplikasi di smartphone  dengan
mikrokontroler.

3. Proses pengkabelan yang harus baik dan benar agar
tidak terjadi masalah pada perangkat yang akan
digunakan.

3.3 Analisis Kebutuhan

Pada analisis kebutuhan agar memperoleh hasil yang
diinginkan, oleh sebab itu kebutuhan yang harus
dipersiapkan antara lain:

3.3.1 Perangkat Lunak (Software)

Dalam merancang Mobile remote control
menggunakan arduino nano berbasis android ini, maka
digunakan perangkat lunak (software) sebagai berikut :

1. Windows 10 Pro 64 bit, digunakan untuk
menjalankan operasi sistem pada komputer.

2. Sistem operasi android 11, digunakan sebagai sistem
pendukung smartphone android dalam
mengendalikan Mobileremote control.

3. Software Arduino Development Environment,
digunakan untuk membuat, mengubah dan upload
kode program yang telah ditulis dengan bahasa
pemprograman C.

4. App Blynk, digunakan untuk membuat aplikasi
android sebagai sistem pengendali Movement Slider
Kamera.

5. Fritzing 0.9.3b.64, digunakan untuk perancangan
atau desainer simulasi rangkaian alat yang akan
digunakan pada Movement Slider Kamera.

3.3.2 Perangkat Keras (Hardware)

Pada perancangan prototype ini memerlukan
perangkat keras (hardware) yang digunakan dalam
membangun Slider Kamera meliputi:

1. Personal Computer (PC) atau laptop.
Arduino nano
Smartphone android.
Bluetooth HC-05

Motor driver A4988
Motor Stepper Nema 17
Kabel Stepper

Power Supply

. CNC Shield V4

10. Rel Slider 60cm

11. Timming belt

©WoNoO R~ WN

3.4 Desain

Desain  merupakan  sebuah  proses  untuk
mendefinisikan sesuatu yang akan dikerjakan dengan
menggunakan eknik yang bervariasi serta didalamnya
melibatkan deskripsi mengenai arsitektur serta detail
komponen dan juga keterbatasan yang akan dialami
proses pengerjaannya.

Gambar 1. Desain Slider Kamera

Berdasarkan Gambar 1 Desain rangka slider

kameradiatasterdapatbeberapabagiandiantaranya:

1. Motor Steppernema 17 (Z) berfungsiuntuk motor
penggerakgerakantilt up dan tilt down.

2. Pulleybagianatasberfungsiuntukmenyalurkangerakan
dari motor stepper A kedudukankamera.

3. Dudukanuntukmemasangbodykamera.

4. Pulleybagianbawahberfungsiuntukpenggeraktalibelt
untukgerakanpanning left dan right.

5. Motor Steppernema 17 (Y) berfungsiuntuk motor
penggerakgerakanpanning left dan right.
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6. Ball head tripod
untukmenopangkerangakadaridudukankamera.

7. Motor Steppernema 17 (X) berfungsiuntuk motor
penggerakgerakancrab left dan right.

8. Rel sliderkamera yang panjangnya 60cm.

9. Dudukanrelslider.

3.4.1 Desain PerangkatKeras

Pada
Perancanganperangkatkerasinimenggunakanblok
diagram  untukmerancangperangkatkeras  (hardware)
sesuaidenganspesifikasi dan carakerjadarisistem yang
akandibangun.

Driver Mots Motor Sieppel
Smartphone Terhubung ke * e * olor Stepper
. = A4988 X
Android Bluetooth HC-05
. . Driver Motor Motor Stepper
CNC Shicld v4 L A4988 * v
i
Arduino Nano Driver Motor Motor Stepper
s s
A4988 Z

Gambar 2. Blok Diagram

Pada gambar2 menerangkanblok diagram alat yang

akandibangununtukpertama kali
dilakukanadalahsmartphone android
akanterhubungdenganmodulebluetooth HC-05,

setelahsmartphoneterhubungdenganbluetoothmakasmart
phonedapatdigunakanuntukpengontrolanpergerakanslide
rkamera.
ketikadarismartphonemengirimperintahmakabluetoohaka
nmerespon dan meneruskanperintahke Arduino dan pada
Arduino akanmengirimkansinyallogikakedriver motor
A4988 untukmenggerakan motor stepper X (crab), Y
(panning), 4 (tilting)
sesuaidenganinputandarismartphone  android  yang
terhubung.

Gambar 3. RangkaianKomponen

Gambar
3.merupakangambaranskematikdariprototypealatpengger
aksliderkamera, pada

gambarinibeberapakomponenterhubung pada CncShield
V4

sebagaisirkuitboarddenganberbagaiperansetiapkompone
n vyang terhubung. Perancanganinidirancang agar

meminimalisirterjadinyakesalahandalampembangunanpr
ototype.

3.4.3 Desain InterfaceAplikasi

Pada  tahapandesaininterfacepenggunaanaplikasi
pada smartphone android
dibuatdengansemenarikmungkinsehinggapenggunaanapli
kasitidakmembuatpenggunamerasakurangnyamandengan
tampilan menu yang di buatdapatdilihat pada Gambar 4.

[B] Camera Slider I:-',&') D

OFF OFF

Gambar 4. InterfaceAplikasi

Setiapdarigerakansliderkamerainiharusterlebihdahu
lumengaturdarikecepatan ~ motor  steppernya, dan
ketikainginmenjalankangerakan button harusberada di
posisi ON lalutekanbutton Start/stop untukmemulai dan
memberhentikandarigerakanslider yang diinput.

4. PEMBAHASAN

Setelah melakukananalisis dan perancangandesain,
makalangkahselajuntnyadilakukanimplementasikinerjaal
at. Dalamhalinidifokuskan pada pembuatan program dan
perancanganaplikasimobile.

4.1 PembuatanAplikasi Android
Pembuatanapliksikendaligeraksliderkamerainimen
ggunakansoftwareaplikasi  Blynk.  Aplikasi  Blynk

merupakanaplikasi android yang
berfungsimengontrolsistemkendalidari Arduino,
Raspberry Pi dan sejenisnyamelaluikoneksi internet.

Aplikasi Blynk dirancanguntukInternet of
Thingsdengantujuandapatmengontrolhardwaredarijarakj
auh. Selanjutnyasetiapbutton yang digunakandari App
Blynk akanterkoneksikankeSoftware Arduino
Development Environmentuntuk proses
memasukanperintah program kehardware.

4.2 Implementasi Slider Kamera
DalampenerapanhardwareSliderkamerainiterdiridar
ibeberapakomponenantara lain: Modul Bluetooth HC-05,
Arduino Nano, Driver motor A4988, CNC Shield V4,
Motor StepperNema 17, Power supply.
Berikutpenjelasanfungsidari masing — masing konponen
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dan hasilperancanganalatdapatdilihat pada

gambar5sebagaiberikut:

1. Arduino Nano
Pada rancanganprototypeinimikrokontroler yang
digunakanadalah Arduino Nano yang menggunakan
Atmega328
sebagaimikrokontrolerkomponenelektronikadengan
menggunakan program, sepertiuntukmengaturdriver
motor, motor stepper, modulbluetooth.

2. CncShield V4
Pada prototypeinimenggunakan CNC Shield V4
sebagaimekanikboarduntukmenaruharduino  nano,
driver motor A4988, modulbluetooth dan motor

stepper. Denganshieldini,
sudahdidesainsedemikianrupasehinggakitatinggalme
nancapkanboard nano dan

moduldriversteppersejumlah axis yang dibutuhkan
pada slot yang tersedia.
3. Driver Motor A4988

Modul driverstepper A4988
inidigunakanuntukmengendalikan motor
steppernema 17. Driver A4988
dalamprototypeinidibutuhkansebanyaktiga 3)

komponen yang nantinyauntukmengendalikan motor
stepperuntukgerakancrab, panning, tilting.

4. Motor Stepper Nema 17
Dalampembuatansliderkamerainimembutuhkantigab
uah motor
steppersebagaipenggerakuntukgerakanpanning,
tilting, dan crab. Motor stepper  yang
digunakanadalah motor Nema 17 yang berjenis
bipolar ditandaidenganempatkabelkeluaran

5. Modul Bluetooth HC-05
Modul komunikasinirkabel yang
digunakandalamalatiniadalahmodulBluetooth HC-05
yang beroperasi pada frekuensi 2.4GHz yang
nantinyasebagaipenghubungantara smartphone
denganmikrokontroler. Antarmuka yang
digunakanuntukmengaksesyaitu serial TXD, RXD,
VCC serta GND dan
terdapatindikatorkoneksiterdapatperangkatlainnya.

6. Power Supply
Sumbertegangan yang digunakan pada
mesingambaryaitudenganmenggunakanpower
supplydenganinputtegangan 110/220 VAC,
denganoutput 12 VDC hingga 24 VDC
dengankapasitasarus 10 Amper.

4.2Cara Kerja Alat
Cara kerja alat diawali dengan pemberian

daya pada CNC Shield yang disambungkan ke
power supply sebesar 5V melalui port yang
disediakan. Ketika CNC Shield mendapatkan
daya maka seluruh komponen yang terhubung
dengan shield akan siap digunakan. Berikut ini
cara kerja alat secara keseluruhan:

1. Langkah pertama yang dilakukan adalah
memberi daya pada komponen melalui port
yang disediakan yang disambungkan
dengan power supply.

2. Langkah  kedua setelah  komponen
mendapat daya, selanjutnya
mengkoneksikan mikrokontroler dengan
smartphone melalui jaringan Bluetooth,
dengan indikator berkedip lama maka
mikrokontroler sudah tersambung.

3. Selanjutnya buka aplikasi Blynk yang
sudah terinstal di smartphone untuk
mengontrol dari gerakan slider kamera.

Ketika sudah terkoneksi melalui jaringan

Bluetooth dan membuka aplikasi blynk maka

mikrokontroler slider kamera siap digunakan

dan akan bergerak sesuai inputan dari
pengguna. Untuk gerakan dan kecepatan setiap
gerakan bisa disesuaikan dengan kebutuhan.

4.3Testing

Pengujiandilakukanuntukmengukur dan
mengetahuiapakahsistem yang
dibuattelahbekerjadenganbaiksesuaidengankebutuhanpen
gguna. Pengujianmenggunakanblack-box dan

pengujianderajat per stepresolusi.

Table 1Pengujianderajat per step resolusi

No. Derajat per Jumlah Step
Step

1. 45° 25step

2. 90° 50 step

3. 135° 75step

4. 180° 100 step
5. 225° 125step

6. 270° 150 step

7. 315° 175 step
8. 360° 200 step
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Berdasarkan tabel 4.3 Motor stepper dengan sudut
1,8° untuk membentuk lingkaran 360° membutuhkan
200 step (360/1,8=200). 360° dibagi menjadi delapan
pulse listrik, 1= 45° setiap 1 pulse listrik ada 25 step.

Pengujiankecepatangerakancrabkekir
i dan
kekanandilakukanuntukmenghitungberapa
lama durasipergerakandarisliderkamera yang
bergeraksecarahorizontaldarikirikekananmaupu
ndarikanankekiridenganpanjangrel 60
centimeter. Hasil
daripengujiankecepatangerakancrabbisadilihat
pada Tabel2

Tabel2PengujianKecepatanCrabDengan Panjang Rel 60

cm
Kecepatan
No. Mode Durasi per getik
Kecepatan
(m/s)
1. 10 1,08menit 0,92 m/s
2. 20 1,02 menit 0,98 m/s
3. 30 56 sec 1,03 m/s
4, 40 50 sec 1,2 m/s
5. 50 44 sec 1,36 m/s
6. 60 38 sec 1,57 m/s
7. 70 32 sec 1,87 m/s
8. 80 28 sec 2,14 m/s
9. 90 18 sec 3,33 m/s
10. 100 13 sec 4,61 m/s
Rata -rata
58 sec
kecepatan

Pada Tabel 2 merupakan hasil
pengujian kecapatan slider kamera ketika
melakukan gerakan crab (bergerak kearah Kiri
ataupun kanan secara horizontal) dengan
Panjang rel 60cm dengan rata-rata kecepatan
58 second. Untuk menghitung durasi dari gerak
slidernya dilakukan dengan cara menggerakan
slider bersamaan dengan menghitung waktu
menggunakan stopwatch. Semakin besar mode
kecepatan yang input maka semakin cepat pula
durasi pergerakan slider kamera. Untuk
menghitung kecepatan per detik adalah v=s/t
(Kecepatan = jarak dibagi dengan waktu).

5. KESIMPULAN
Dari semua uraian yang telah dibahas pada bab—bab
sebelumnya tentang penelitian perancangan dan
implementasi movementslider kamera ini maka dapat
diambil kesimpulan bahwa:
1. Untuk membangun slider kamera ini
membutuhkan komponen utama yaitu, Arduino
Nano sebagai mikrokontroler utama perangkat

keras, motor stepper Nema 17 sebagai motor
penggerak gerakan panning, tilting, dan crab
dari slider kamera, driver motor A4988 sebagai
driver motor stepper, CNC Shield version 4
sebagai board dudukan untuk memasang driver
dan Arduino nano, rell slider dengan Panjang
60cm, dan power supply sebagai sumber
tegangan listrik.

2. Berdasarkan hasil pengujian yang telah
dilakukan bahwa slider kamera ini dapat
berfungsi menggerakan kamera secara panning,
tilting, dan crab, dan dimana masing—masing
alat dapat berfungsi sebagaiman mestinya dan
masukan dari sistem kendali di smartphone
melalui aplikasi Blynk, setiap tombol Kketika
dioperasikan dapat berjalan sesuai fungsinya.

6. SARAN

Berdasarkanpenelitiandilapangan dan
kesimpulandiatas, makadenganini saran — saran yang
dapatdikemukakanadalahsebagaiberikut:

1. Pada alatsliderkamerainiuntukpenelitianselanjutnya
agar bisaditambahkan pada
sistemkendalisliderkamerainibisamengetahuiposisia
wal dan posisiakhir.

2. Untukpengembanganselanjutnyadapatmembangunal
atsliderkameradenganprototype dan alat yang
berbeda, sepertipenambahan sensor,
menambahkeakuratandalamsetiappergerakanperger
akansliderkamerasepertibisadiiputkanseberapa lama
sliderbergerakdenganbeberapapergerakansekaligus.

3. Dalampenelitianselanjutnya agar
bisaditambahkandidalamsistemmengenaigerakandal
amsetiapsudutdimanasetiapsudut yang

akandibentukbisadiaturdengankecepatannya.
4. Menambahkan pada sistemsliderkameraini agar
bisamentrackingobject yang akandiambil.
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