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DAFTAR ISTILAH

Bentuk invers dari matrik Jacobian yang digeneralisasikan
Degree of Freedom (derajat kebebasan) suatu manipulator
Lengan dari manipulator

Sendi dari manipulator

Salah satu solusi dari kinematika manipulator untuk
mendapatkan posisi dan orientasi dari end-effector dari
manipulator dengan diberikannya koordinat-koordinat dan
sudut-sudut dari joint manipulator lengan robot tersebut

Kebalikan dari

mendapatkan koordinat dan sudut-sudut dari joint

Direct Kinematics vyaitu untuk

manipulator lengan robot tersebut dengan diberikannya
posisi dan orientasi dari end-effector manipulator tersebut

Salah satu jenis manipulator yang ruang kerja dua dimensi

atau disebut Involving two dimensions

Sifat manipulator planar dilihat dari segi kemampuan

pergerakan manipulator mencapai end-effector
Posisi akhir dari manipulator

Ruang kerja untuk melakukan pemanipulasian terhadap

robot dengan sudut yang terbentuk

Sifat redundant yaitu dapat dapat menguraikan tugas yang

diberikan pada manipulator dengan berbagai macam
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konfigurasi manipulator dalam mencapai suatu end-

effector

Manipulabilitas Suatu ukuran berlanjut yang mengevaluasi mutu kinematik

dari mekanisme robotik.
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0 Besar sudut joint dari manipulator

] Kecepatan sudut joint dari manipulator

| Panjang link manipulator

K Matrik Gain (penguatan)

K, Matrik Gain (penguatan) untuk redundansi
t Waktu interval

templing Waktu sampling

J Matrik jacobian

J* Pseudo Inverse Jacobian

e Error posisi

Ne Norm Error (error yang bernilai positif)

X Posisi end-effector dari manipulator

X Kecepatan end-effector dari manipulator
X4 Posisi end-effector yang diinginkan (desired)
X, Posisi end-effector yang terjadi (actual)
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