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ABSTRAK

RANCANG BANGUN DUA LENGAN ROBOT BERJARI
MENGGUNAKAN SENSOR FLEX SEBAGAI
SENSOR GERAK JARI TANGAN
BERBASIS ARDUINO

(2016; 66 Halaman + xvi Halaman + Daftar Pustaka + Lampiran)

M ALIEF KURNIADI PUTRA
TEKNIK ELEKTRO

TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Dua Lengan Robot Berjari sudah banyak dibuat dan digunakan pada
industri automotif dan alat elektronik. Perancangan dua lengan robot berjari dibagi
menjadi dua bagian, bagian pengendali pada lengan manusia (Transmitter) dan
Lengan Robot Berjari (Reciever). Dua Lengan robot berjari ini menggunakan
Arduino mega 2560 pada lengan pengendali (Transmitter) dan lengan robot
berjari (Receiver). Media pengiriman data wireless pada transmitter dan receiver
digunakan Bluetooth HC-05. Jari tangan robot dikendalikan oleh Flex Sensor
Spectra Symbols 4.5 inch Series SEN 08606 dengan memanfaatkan resistansi dari
Flex Sensor melalui derajat kelengkungannya. Flex Sensor adalah sensor
lengkungan dengan fisik yang fleksibel sehingga dapat mengikuti pergerakan jari
tangan manusia. Range resistansi sebuah Flex Sensor berkisar 10 KQ — 35 KQ.
Perubahan nilai resistansi Flex Sensor berbanding lurus dengan dengan derajat
kelengkungan yang diberikan pada fisik Flex Sensor. Nilai derajat kelengkungan
Flex Sensor berkisar dari 0°-180°. Flex Sensor sebagai pengendali lengan robot
berjari memiliki persentase (%) kesalahan pengukuran sebesar 6% - 11,4%. Nilai
resistansi yang didapat dari Flex Sensor akan menggerakkan motor servo HS-81
yang akan menggerakkan jari-jari tangan robot. Dibutuhkan keseimbangan
perancangan antara mekanik dan elektronik untuk menghasilkan kinerja dua
lengan robot berjari yang maksimal.

Kata kunci :Arduino, Bluetooth HC-05, Flex Sensor, Receiver, Resistansi



ABSTRACT

DESIGN OF TWO FINGERED ARM ROBOT USING FLEX SENSOR AS
MOTION SENSOR FINGER HAND ARDUINO BASED

(2016; 66 Pages + xvi Pages + Bibliography + Attachment)

M ALIEF KURNIADI PUTRA
TEKNIK ELEKTRO

TEKNIK ELEKTRONIKA
POLITEKNIK NEGERI SRIWIJAYA

Two-fingered arm robot is already manufactured and used in the
automotive industry and electronics. The design of the two-fingered arm robot is
divided into two parts, the controller on a human arm (Transmitter) and fingered
arm robot (Receiver). Two-fingered arm robot uses an Arduino Mega 2560 on the
controller arm (Transmitter) and fingered arm robot (Receiver). Media data
transmission wireless at the transmitter and receiver using Bluetooth HC-05.
Finger hand robot is controlled by Spectra Flex Sensor 4.5 inch Symbols Series
SEN 08 606 by utilizing the resistance of Flex Sensor through degrees of
curvature. Flex Sensor is a curvature sensor with a flexible physical which can
follow the movement of a human finger. Range of flex sensor resistance from 10
KQ until 35 KQ. Changes resistance of Flex Sensor value is directly proportional
to the degree of curvature given on the physical Flex Sensor. The value of
curvature degree of Flex Sensor range from 0° until 180°. Flex Sensor as
controller-fingered arm robot has a percentage (%) of measurement error from
6% until 11.4%. The resistance value from Flex Sensor will control the servo
motor HS-81 which will move the fingers of the robot hand. Required balancing
between mechanical and electronic design to produce the maximum performance
of the two-fingered arm robot.

Keywords : Arduino, Bluetooth HC-05, Flex Sensor, Receiver, Resistansi
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