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ABSTRAK 

 

Kebutuhan akan sarana untuk pemindahan benda yang berbahaya dan 

berisiko tinggi menjadi ide Tugas Akhir dalam merealisasikan robot peniru 

gerakan jari tangan yang dapat menjadi peran pengganti tangan manusia dalam 

memindahkan benda berbahaya sehingga dapat menekan resiko dari kegiatan 

tersebut. 

Pada Tugas Akhir ini digunakan kombinasi sensor accelerometer 

ADXL345 dan sensor magnetometer HMC5883L untuk mendeteksi posisi 

pergelangan tangan dan tiga buah flex sensor untuk mendeteksi posisi jari tangan. 

Dari hasil pembacaan masing – masing sensor akan menggerakkan jari tangan 

robot dan pergelangan tangan robot secara wireless menggunakan bluetooth. Hasil 

pembacaan sensor akan diolah dan ditampilkan pada komputer.  

Berdasarkan percobaan yang dilakukan dalam Tugas Akhir ini, Robot 

dapat memindahkan benda dengan beban maksimum 52 gram dengan jarak 

perpindahan maksimal 22 cm. Dari percobaan yang telah dilakukan terdapat 

selisih waktu antara gerakan tangan dan robot tangan berkisar dari 0,51 hingga 

1,06 detik dikarenakan kecepatan motor servo tidak secepat pergerakkan jari 

tangan. 

 

 

Kata Kunci : flex sensor, sensor accelerometer, magnetometer, motor servo, 

bluetooth. 
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ABSTRACT 

 

The need of removing dangerous and high risk objects become an idea of 

Final Project in realizing robotic arm motion impersonator.Robotic arm motion 

impersonator could be the role of surrogate human hand in moving the dangerous 

objects, so that could reduce the risk of that activity. 

In this Final Project, the combination of accelerometer ADXL345 sensor 

and magnetometer HMC5883L sensor were used to detect the position of wrist. 

Three pieces of flex sensor were also used to detect the position of fingers. The 

readings of each sensor will move the robot’s fingers and wrist wirelessly by 

using bluetooth. The readings of sensors will be processed and displayed on the 

computer. 

Based on the experiments conducted in this Final Project, robot is able to 

move the objects with maximum load of 52 grams and the maxmimum distance of 

moving objects is 22 cm. Based on the experiments conducted, there is a time 

difference between fingers motion and robot’s hand about 0.51 until 1.06 second 

because the servo motor is not as fast as finger movement. 

 

 

Key Words : flex sensor, accelerometersensor, magnetometer, motor servo, 

bluetooth. 
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