PERGERAKAN JARI TANGAN PROSTETIK MENGGUNAKAN
AKTUATOR MUSCLE WIRE DENGAN
INPUT VOICE COMMAND

Disusun Oleh :
Nama : Linda
NRP : 0922047

Jurusan Teknik Elektro, Fakultas Teknik, Universitas Kristen Maranatha,
JI. Prof.Drg.Suria Sumantri, MPH no.65, Bandung, Indonesia.
Email : ong.linda@hotmail.com

ABSTRAK

Dewasa ini, perkembangan teknologi robotika terutama dalam pergerakan robot
dibuat sehalus mungkin menyerupai pergerakan pada manusia terutama pada bagian jari
tangan robot. Muscle Wire yang memiliki prinsip kerja seperti otot pada manusia dapat
menggantikan motor servo yang pergerakannya kaku. Pada pengembangan kedepannya, jari
tangan prostetik yang digerakkan oleh muscle wire dapat digunakan oleh penyandang tuna
daksa (club-hand).

Adapun, penelitian tugas akhir ini dibatasi pada pergerakan lima jari tangan yang
menampilkan banyaknya jari satu sampai lima yang akan diperintah oleh suara menggunakan
modul Vrbot. Selain itu, sistem kontrol pada jari tangan prostetik menggunakan sistem loop
terbuka. Muscle wire yang terhubung pada setiap jari akan dialiri arus listrik keluaran pin
PWM Arduino Severino yang diperkuat menggunakan Transistor BJT 2N2222A. Selain itu,
prinsip mekanisme tuas diperlukan untuk memperbesar simpangan tarikan pada jari tangan
prostetik karena maksimum kontraksi muscle wire hanya 8% dari total panjangnya.Metoda
yang akan digunakan adalah Metoda Penelitian Eksperimen.

Berdasarkan data yang diambil, arus daerah kerja maksimum rata-rata muscle wire
yang terpasang pada mekanisme tuas adalah 311 mA dengan respon waktu pergerakan jari
30.8s. Respon waktu ini tidak cukup cepat sehingga muscle wire perlu dialiri arus maksimum
lalu dialiri arus daerah kerja agar umur pemakaian muscle wire lebih panjang . Gaya
maksimum jari rata-rata yang dihasilkan adalah 0.314N. Selain itu, persentase keberhasilan
modul Vrbot dalam mendeteksi suara dalam kebisingan 38-43dB lebih tinggi dibandingkan
dalam kebisingan 50-58dB dengan perbedaan 11%. Pergerakan Jari Tangan Prostetik
menggunakan aktuator muscle wire dengan Input Voice Command berhasil direalisasikan
dengan bantuan mekanisme tuas dan modul Vrbot sebagai pendeteksi suara.
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ABSTRACT

Nowadays as robotic technology developed, particularly in the movement of robot is
being made as real as humans’ such as hand’ fingers movement. Thus, muscle wire which has
similar working principle to human’s muscle could be used to replace motor servo which has
rigid movement. Therefore, for further development of this final project, hand’s finger
prosthetics using muscle wire could be applied for disabled people (club-hand).

The movement of hand’s fingers prosthetic prototype in this final project is strictly
prohibited to display fingers of one to five which is commanded by voice using VRbot
module. Moreover, system control of hand’s finger prosthetic is done using open loop control
system. Muscle wires which are connected indirectly to each finger are going to be supplied
by current from PWM pin of Arduino Severino. Transistor BJT 2N2222A is used as current
driver. Furthermore, as maximum contraction of muscle wire is only 8% of its length,
principle of lever mechanism is required. Experimental Research methodology is used in this
final project .

Based on the result of data and analysis, maximum current active region of muscle
wire which is integrated with lever mechanism is 311 mA and its time response is 30.8s.
Time response could be fastened by supplying maximum current to the muscle wire,
followed by supplying active region current, which will prevent muscle wire from
damaging. Average maximum strength of hand’s finger prosthetics prototype is 0.314N.
Additionally, the successful percentage of VRbot module in detecting voice is in level noise
of 38-43dB vyield 11% higher compared to 50-58dB. As a result, the movement of Hand’s
finger prosthetics prototype in this final project has been successfully realized with the aid of
lever mechanism and Vrbot module as voice-recognition.

Key words . Arduino, Lever Mechanism, Muscle Wire, Hand’s fingers prosthetic,
VRbot Module
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