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Abstrak

Abstrak — Teknologi memiliki peran yang sangat penting.
Peran teknologi telah banyak digunakan diberbagai kehidupan
manusia saat ini. Semakin tingginya tingkat mobilitas masyarakat
saat ini merupakan faktor dikembangkan teknologi yang lebih efisien.
Pemanfaatn teknologi banyak dipergunakan dalam lingkungan
masyarakat saat ini, misalnya : lingkungan yang berbahan kimia,
yang berbahaya disentuh langsung oleh tangan manusia. Robot
dengan jari-jari sangat bermanfaat untuk robot humanoid, dimana
dewasa ini perkembangan robot semakin menyerupai manusia,
sehingga detail jari-jaripun mau tidak mau harus se-fleksible dan
terlihat persis layaknya jari-jari manusia. Fungsi yang dapat dengan
jelas terlihat adalah pada robot penari, dimana dengan
menambahkan fleksibelitas pada jari robot, robot yang dilombakan
(KRSI) dapat terlihat menari layaknya tarian manusia.

Kata kunci - Arduino,potensiometer,fleks  sensor,inmoov
fingerstarter
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Abstrak

Technology has a very important role. The role of
technology has been widely used in various human life today. The
increasingly high level of community mobility is now a factor in
developing more efficient technology. The use of technology is widely
used in today's society, for example: a chemical environment, which
is directly touched by human hands. Robots with fingers are very
useful for humanoid robots, where the development of robots
increasingly resembles humans, so that the detail of the fingers would
inevitably be as flexible and look exactly as human fingers. The
function that can be clearly seen is the dancer robot, where by adding
flexibility to the robot's finger, the robot that is contested (KRSI) can
be seen dancing like a human dance.

Keywords - Arduino, potentiometer, flex sensor, inmoov finger starter
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