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INTISARI 
 

Slider kamera merupakan salah satu alat pendukung dalam pengambilan 
video di dunia broadcast ataupun videografi yang berfungsi sebagai lintasan 
pergerakan kamera. Keuntungan menggunakan alat ini adalah hasil video yang 
didapat akan lebih dramatis. Agar bergerak lebih konsisten maka perlu dibuat suatu 
alat yang dapat mengatur pergerakan rel slider. Pada penelitian ini telah dibangun 
suatu alat yang dapat mengatur pergerakan rel slider kamera, dengan kemampuan 
mengatur kecepatan pergerakan rel slider secara konsisten. Selain itu alat ini dapat 
mengatur arah gerak rel slider dan dapat berhenti secara otomatis jika ada keadaan 
tertentu. Alat ini diberi nama slider kamera elektrik. Perancangan alat menggunakan 
hardware Arduino Nano sebagai mikrokontroler, sedangkan untuk software 
menggunakan ArduinoIDE sebagai penyusun kode program. Slider kamera elektrik 
dilengkapi dengan motor stepper NEMA 17 yang nantinya dapat menggerakan 
secara tiga sumbu. Terdapat sensor MPU 6050 sebagai pembaca getaran slider dan 
motor stepper hasil output dari pembacaan pada Arduino nano serta potensiometer 
dan joystik sebagai input dari sistem. Pada pengujian alat terdapat selisih angka 
kecepatan aktual dengan yang diharapkan sebesar angka 0,1 cm/detik serta 0,1-
0,2°/detik. Pada slider kamera elektrik ini juga terdapat getaran namun tidak parah 
dibandingkan dengan getaran slider menggunakan getaran handphone saat 
berdering dan tidak mempengaruhi video yang dihasilkan. 

 
Kata Kunci : Slider Kamera, Arduino Nano, Videografi, Potensiometer, Joystik, 
Motor stepper NEMA 17, Sensor MPU 6050
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ABSTRACT 
 
 

The camera slider is one of the supporting tools in video capture in the world 
of broadcast or videography which functions as a trajectory for camera 
movement. The advantage of using this tool is that the video results obtained will 
be more dramatic. In order to move more consistently, it is necessary to make a 
tool that can adjust the movement of the slider rail. In this research, a tool has 
been built that can adjust the movement of the camera slider rail, with the ability 
to adjust the speed of the movement of the slider rail consistently. In addition, this 
tool can adjust the direction of motion of the slider rail and can stop automatically 
if there are certain conditions. This tool is named electric camera slider. The 
design of the tool uses Arduino Nano hardware as a microcontroller, while for 
software it uses ArduinoIDE as a program code generator. The electric camera 
slider is equipped with a NEMA 17 stepper motor which can then move three axes. 
There is an MPU 6050 sensor as a slider vibration reader and a stepper motor 
output from readings on the Arduino nano as well as a potentiometer and joystick 
as input from the system. In testing the tool, there was a difference between the 
actual and expected speed figures of 0.1 cm/second and 0.1-0.2°/second. There is 
also vibration in this electric camera slider, but it is not as severe compared to 
the vibration of the slider using a cellphone vibration when it rings and does not 
affect the resulting video. 

 
Keywords: Camera Slider, Arduino Nano, Videography, Potentiometer, Joystick, 
NEMA 17 stepper motor, MPU 6050 Sensor 


