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Motto

“Success IS not a final and failure is not an initial”

“The more you give, the more you will get”
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BIONIK JARI TANGAN

INTISARI

Suatu alat teknologi telah mengalami kemajuan yang pesat pada masa sekarang ini
yang telah membantu mempermudah pekerjaan manusia .salah satunya adalah Robot
bionik jari tangan. Robot bionik jari tangan ini merupakan sebuah robot berbentuk
tangan manusia sungguhan, dimana memiliki lima jari yang menyerupai jari
manusia.

Untuk menggerakkan robot bionik jari tangan di gunakan motor servo yang
menggerakkan setiap jari dari robot yang dikontrol menggunakan flex sensor pada
tangan manusia yang terhubung pada sarung tangan dan dilakukan pengolahan data
dari Flex sensor menggunakan Arduino uno.

Kata kunci: Flex sensor,Motor servo, Arduino Uno.
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BIONIK FINGERS

ABSTRACT

A tool technology has progressed rapidly in recent times that has helped facilitate
human work .One of them is Bionic finger Robot hand. Bionic robot's fingers is a
real human hand-shaped robot, which has five fingers that resemble human finger.
To move the robot bionic fingers in use servo motors that move each finger of the
robot is controlled using flex sensors on human hands that is connected to the glove
and do the processing of data from Flex sensor using the Arduino uno.

Keywords: Flex sensors, servo motor, Arduino Uno.
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