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LAMPIRAN



LAMPIRAN | : ILUSTRASI PENELITIAN DALAM DOMAIN ROBOT

ROBOT
g
X Non Kombinasi Humanoid
G . Mobile Non Mobile dan Animaloid,
© Mobile Mobile Extra-ordinary
2 - -
C .
g Robot Arm Mobile Robot Beroda Mobile Under Water
2| | (Manipulator) - Type holonomic Manipulator Robot
S| | -Hingga N-Joint(DOF) - Type nonholonomic
x| | RigidAm Mobile Robot Berkaki Walking Robot Flying Robot
Q| [-NonRedundant - Jumlah kaki d
2| | Redundant Arm engan 27?
e) -Jumlah DOF Manipulator o
N
Kecerdasan Buatan Teknologi Prosessor,
_E (Artificial Intelligent) Sensor dan Aktuator
% ANALISA ANALISA
c - Fuzzi KINEMATIK DINAMIK -Embedded
& - Artifical Neural Microcentroller
@ Network | Ve | | -vision
< - Genetik l ______ [ — i ______ --—Linear torque
L - Adaptive leaming = ¥ = motor
2] - Knowledge based KONTROL | |-dII.
KONTROL PEMCDELAN KELASAKAN
PERGERAKAN DINAMIK (ROBUST)
| — \ -
Ny ¥ \2
c
0
= ‘
3 -Navigasi -Konvergensi
g -Path planning -Kglasakan melawan gangguan
o -Obstacle avoidance (Disturbance rejection/
@ -Koordinasi gerak multi-robot cancellation)
2 -Bebas singularitas -Reuseability
i -Dan lain-lain -Controlability
< L || -Danlain-lain

*) Sumber Endra pitowarno (2006)
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LAMPIRAN 111 : FOTO ROBOT

Proses Merangkai Robot Penjinak Bom

Gigi Transmisi, Actuator dan Baut Roda Robot Penjinak Bom
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LAMPIRAN IIl : FOTO ROBOT (Lanjutan)

Robot Prnjinak Bom setelah dirakit
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LAMPIRAN 111 : FOTO ROBOT (Lanjutan)

Pengujian Robot Penjinak Bom di dalam ruangan
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LAMPIRAN 111 : FOTO ROBOT (Lanjutan)

Robot Penjinak Bom diikut sertakan dalam Pameran Teknologi
di Kabupaten Bantaeng pada Agustus 2008
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LAMPIRAN 111 : FOTO ROBOT (Lanjutan)

Robot Penjinak Bom diikut sertakan dalam Pameran Teknologi
di Kabupaten Bantaeng pada Agustus 2008

Securit _
ROBO IROBOT

Robot Penjinak Bom di libatkan juga gambarnya dalam pembuatan Profil
| Inhas vann dihnat nleh Communitv | aharatnrvy FISIP | Inhag 200K
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LAMPIRAN IV: CONTOH PERHITUNGAN

Aplikas perhitungan DH parameter untuk Kinematika Maju (Forward
Kinematic) dapat kita lihat pada perhitungan-perhitungan parameter pada

Manipulator 4 DOF.

MOBILE MANIPULATOR (Loop @ 1)
a7 T T T T T T T T

06 .

0.5 r .

0.4 - 1

0.3f

02r

Pergerakan pada sumbu Y (m)

0.1 F

% 01 02 03 04 05 05 07 08 09
Pergerakan pada sumbu X (m)
Gambar Konfigurasi Manipulator Robot 4 DOF

Diketahui :

L1 = 042m ?1 = 47,45

L2 =021lm ?2 = 22691°

L3 = 008m ?3 = 85,64

L4 = 020m ?24 = Q°
Permasalahan :

Tentukan posis dari end effector dari konfigurass manipulator robot 4

DOF diatas?



LAMPIRAN IV: CONTOH PERHITUNGAN (Lanjutan)
DH Parameter :

i-l i (X (Ey 75 7
0 1 0 0 0 ?, ? 47,45
’ ’ ?
1 2 0 277 0 7,72 2?2277
. Iz ]
2 3 0 277 0 7,7 22077
’ 2
3 4 0 277 0 7,7 7
Rumus umum adalah :
??, ?7?, ? 299
N 07792200 20290 250 29070
ol : :
' ??????’2? 77777’7”’ ????? ???’????
? ? ? ?

Berdasarkan Tabel DH Parameter maka transformasi matriks setiap sumbu adalah
sebagai berikut :
1. Transformasi matriks untuk Sumbu 1 ?3? ?adalah :

22222277 ?2M272?’ ? ?
72 22227 @277 22222227@727 22 2776,

299 274 :
7T 2e29227@Re?  2727222°@=2 2772 2277Q
? ? ? ?
2227 290277 2 2
5 2NID 2P72727 2 2
o, 27277 2297 2,
77 ? ? 2 7
? ? 2 9

2. Transformasi matriks untuk Sumbu 2 ?7? ?adalah :

29972922977 27229777 ? 7,
150 SMM222DI@227 22222222°@277 2M? 2 MG,
P e 2292 °GRe? 2272222727 @2e? 2227 227°G
? ? ? ?
29M297 D22 2 22
2100 9227222 227222 2 7,
7 ? ? 22
2 2 2 2



LAMPIRAN1V: CONTOH PERHITUNGAN (Lanjutan)
3. Transformasi matriks untuk Sumbu 3 ?7??adalah :

297 299277 2 M 29977 ? ?,
100 SN 27R@I22 222 2222°@227 27?2 2 MG,
200 T MeGne? 2297@? 2972 2227G@
? ? ? ?
29277 299222 2 27?
199 2B 22222 2 2,
- ? ? ?
? ? ?

4. Transformasi matriks untuk Sumbu 4 ?3? ?adalah :

2992 27 ? 2,
20 n SN 2@2222 22222722 2M 22 2M2G,
2T Tmaaen 22 277722 22722 27798
? ? ? ?
2 7 2 277
2 7 29 ?
20 9 o) ! [ )
205 T ?
2 9 ?

Jadi pergerakan lenganlengan manipulator dari dasar (base) sampa sumbu 4
dapat kita lihat pada persamaan dibawah ini:
a=120202 10

?

- Pergerakan lengan dari dasar (base) menuju sumbu 2 yaitu :

2 — 2 2
37 = 57357
2222 292P292 2 2 292772272 2D222 2 27?
27227 272222 2,.270227 299992 2 7,
? ? 2 9 ? ? 29
2 2 2 9 ? ? 27
22222227 2D292222 2 2D27977
297222222 2W2222922 2 2022297,
? ? ? ?
? ? ? 2



LAMPIRAN IV: CONTOH PERHITUNGAN (Lanjutan)

Jadi posis

X2

Y2

X dan y dalam sumbu 2 adalah

- Pergerakan lengan dari dasar (base) menuju sumbu 3 yaitu :

?
2? =

ANININIY

X<
&
]

Y3

29227 279272

? ?

2?97

2022272 2 2P 722227

2P2222227 2 ?2M00°7, ,27°2?
? ? ? o
? ? ? ?

22992 2277 7 2P??°

229922 2?7 2PI??

N 5 ’ :

? ? ?
x dan y dalam sumbu 3 adalah

ANII?

- Pergerakan lengan dari dasar (base) menuju sumbu 4 yaitu :

?
2?7 =

s
I

T
1

2 ?

5?7 57

22997 22727 2 22?7 ? ?

279992 297 2 2WI. 2 9

2?2227 227277 ? 22227 pn?
? ? ? 2
? ? ? ? ?

?2?227927 2 2222777 272?9277°

K?P222722 2 22W27977 ?W227°,

' ? ? ? ? '
? ? ? ?

X dan y dalam sumbu 4 adalah

?222222?2(m)



LAMPIRAN 1V: CONTOH PERHITUNGAN (Lanjutan)
- Pergerakan lengandari dasar (base) menuju end effector yaitu :

91

Persamaannya . :
Jadi :
= 020 + 0,08.
+0,21
+042.
= 055897 m
= 020 + 0,08.
+0,21
+042.
= 0,10002 m
0.35

0.25

0.2

0.15

0.1

0.05

0.3 -

0

0.1 0.2 0.3 04 0.5 0.6 0.7

Grafik Pergerakan Manipulator Robot dari dasar (base)
sampai ujung end effector
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LAMPIRAN V: CONTOH PERHITUNGAN

Aplikasi perhitungan DH parameter untuk Kinematika Mundur (nverse
Kinematic) dapat kita lihat pada perhitunganperhitungan parameter pada

Manipulator 4 DOF.

MOBILE MANIPULATOR (Loop @ 1)
a7 T T T T T T T T

06 .

0.5 r .

0.3f

02r

Pergerakan pada sumbu Y (m)

° 01 o0z o0z 04 05 05 07 08B 009
Pergerakan pada sumbu X (m)
Gambar Konfiguras Manipulator Robot 4 DOF
Y ang digunakan pada Robot Penjinak Bom

Diketahui :

L1 =042m xr = 05897 m

L2 =021m yr = 0,10002m

L3 = 0,08m X = m

L4 = 020m y = m
Permasalahan :

Karena , Tentukan ?



LAMPIRANYV: CONTOH PERHITUNGAN (lanjutan)

a Menentukan Persamaan ?,

Rumus:
2 = m ol l? )7 7'-’?
| 2 7
Dimana:
x = 227777 m
y = 222222 m
L1 = 042m
L2 = 021m
Jadi :

2% = 7777

? 2 2 2
VRN 2 2NWIN 2R 2222,

?229R20777?

2 = 227

b. Menentukan Persamaan ?,

2 79
) = 29999917 299999 L
.? HEr ...? . HEr HE ’)
Dimana :
X = 222?27 m
2, = 7,7 ?2,%
= 7272272 222®@27?2777
= 27272277’
r = 2720272 227R@727??27°7 2 P72 @=2277°7
Jadi :

2, = 4745

93



LAMPIRANYV: CONTOH PERHITUNGAN (lanjutan)

c. Menentukan Persamaan ?, :

Rumus:

Jadi:

12 2,2 2,

47,45°
227°

2.7 277 2°2.?2,.?7 72,7

B A

Vi

(727 2972999 2 257

22,7 2,2292 M52 2,7 2,27 2, 22292, 2 2,22 2,922 2,
22,2 2,72221 2 2,227 7,2 2,22 2,272 2,

2,272,222 22,2 2,722,222 2,

arc cos

2,27,
222222722262222722222272 2222222272

:

arccos 222729277

360,09°

12 2,2 2,
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LAMPIRAN VIl : PERGERAKAN MOBILEROBOT HASIL SIMULAS

Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada surmbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan Robot (Loop : 1)

Pergerakan Robot (Loop : 2)

Pergerakan Robot (Loop - 3)

100 100
%0 Ed )
80 i 80
z H
bl S Lo
=
60 £ {e
50 EN ]
0 § @ ]
Yl ) P
& H
0 ) 2 P 8
0 10 0
0
CIECIRE] 60 70 80 90 10 L 0 B 70 80 90 10 FT] 0 8 70 0 9 0
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robat (Loop - 4) Pergerakan Robot (Loop : §) Pergerakan Robot (Loop : 6)
10 100 100
%0 EY %0
& 80 80
£ €
il S S
= >
60 £ o £
50 2 =0 = 50
0 § g w
0 2w )
g -4 4
0 0 kol
10 0 0
0 0 0
0 0 20 30 40 &0 60 70 80 @0 100 0 20 30 40 s 60 70 80 90 100 0w 60 70 8 90 1
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 7)
100 Pergerakan Robot (Loop : 8) Pergerakan Robot (Loop : 9)
100 100
%0
E 90
0
&0 a0
7 = -
S -
&0 z
g™ 60
50 3
E 50
o |3
§w ol
El g
g a0 0
Eal o
2 kol
0
0 10
0
CIECIRE] 60 70 80 9@ 1m0 0 0
Pergerakan pada sumbu X (cm) [T 50 60 70 80 9 100 ] 0 B 70 80 9 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop  11) Pergerakan Robot (Loop : 10) Pergerakan Robot (Loop - 12)
100 100 100
%0 E %0
0 &0 &0
T £
Il S S
> >
60 Zw £
50 EN-| EN
0 § § o
El ) )
a 4
Eol 2 kol
0 10 10
0 0 0
(IR 80 90 0 0 0 2 30 40 & & 70 80 9 1w 0 10 20 30 40 50 60 70 80 @0 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop  14) Pergerakan Robot (Loop : 13) Pergerakan Robot (Loop - 15)
100 100 100
%0 %0 %0
80 80 a0
£ €
bl S 2
> >
&0 £ £
50 EN- EN-
0 § g 4w
El ) )
a 4
Eol 2 kol
10 10 10
0 0 0
[CIE] 0 70 80 90 100 0 20 70 80 90 100 [CIE] 0 80 90 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 17) Pergerakan Robot (Loop : 16) Pergerakan Robot (Loop - 18)
100 100 100
il E %0
80 80 80
£ €
bl S 2
= >
60 g £
50 E 2 50
0 §w g w
Yl 2w 2@
& 4
0 2 bl
0 0 10
0 0 0
[CE] 80 9 100 0 20 70 80 90 100 [CIES] 80 90

0 70
Pergerakan pada sumbu X (cm)

Pergerakan pada sumbu X (cm)

60 7
Pergerakan pada sumbu X (cr)
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PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI (Lanjutan)

Pergerakan Robot (Loop : 20) Pergerakan Robo (Loop : 19) Pergerskan Robo (Loop : 21)
100 " 100
90 0 90
80 80 80
a3 £ a3
= 70 2 70 < 7
> > >
g 60 E 60 E 60 8
e & 50 )
E 40 E 40 E 40
) ) )
-4 a &
2 8 2 2 8
10 10 10
10 20 60 70 80 90 100 10 20 0 70 80 90 100 10 20 0 60 0 8 90 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 23) Pergerakan Robot (Loop © 22) Pergerakan Robot (Loop © 24)
100 100 100
90 S0 90
a0 Eil Eil
= £ / £
g, 70 S 70 = 7
- > =
2w g g S
s @ & @ = @
& 40 E 40 E 40
R g 30 230
& & &
20 20 20
10 10 10
I3 0 0
0 20 30 40 80 80 70 8 90 10 10 20 30 40 50 6 70 8 9 100 10 20 0 40 50 60 70 8 @ 10
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loap : 25) Pergerakan Robot (Loop © 26) Pergerakan Robot (Loop © 27)
100 100 100
a0 a0 a0
80 80 80
- = T y
Sn S S &
> > >
iw e iw E
g 3= g g
§ § @ 5w
) g a0 )
& d &
20 il 20
10 10 10
10 20 B0 70 B 90 100 10 20 0 0 70 80 90 100 10 20 0 60 0 8L 90 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 29) Pergerakan Robot (Loop © 28) Pergerakan Robot (Loop © 30)
100 100 100
90 90 90
80 80 80
B T &
= 7 = 7 < 70
> > =
‘E 60 E 60 '§ 60
= 5 = & = 5
g § @ s
2w ) 2 @
4 4 &
20 20 20
10 10 10

0 20 3% 40 5 60 70 80 90 10 0 2 3 40 80 e 70 8 e 1w 0 2 @ 40 5 6 70 8 80 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (em)
Pergerakan Robot (Loop : 32) Pergerakan Robo (Loop : 31) Pergerakan Robot (Loop : 33)
100 100 100
e El El
S a a
3 3 £ §
Sn S S
> > =
o L E
s 5 ERE 2w
g § @ s
2w 2w 2@
d d 4
2 2 2
10 10 10
0 0 0
0 2 ® 40 5 & 70 @ 9 10 0 20 3 40 & 60 70 @ 9 1w 0 2 % 40 5 & 70 80 9 1
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergsrakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 34) Pergerakan Robot (Loop : 35) Pergerakan Robo (Loop : 36)
100 100 100
e E Bl
B & 8
£ £ £ y.
Sn S S
> = > g
iw Ew iw
ERE 5 @ ERE
5@ 5 @ 5§ @
8 8 g B
& x L3 3E
-4 E 4
2 2 2
10 10 10

0 0 0 40 5 60 70 80 90 im0 0 1 3 40 & 60 70 80 @ 1m0 0 2 30 40 50 60 70 60 90 1m0
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada surmbu X (crm)



PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI

Pergerakan Robot (Loop : 37)

Pergerakan Robot (Loop - 38)

(Lanjutan)

Pergerakan Robot (Loop : 39)
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100
%0 @ @
0 & E:
z D B o z
S S S
> - >
z - B 2
g w iw fw
= 50 z s Ea-
§ 4 s @ § @
) E3E] 2 .
-4 T a
Eal 2 2
0 0 10
] 60 70 80 9@ 1m0 LD T L] 0 80 0 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada sumbu X (crm)
Pergerakan Robot (Loop : 40) Pergerakan Robot (Loop : 41) Pergerakan Robot (Loop : 42)
100 100
£ @ 0
80 80 e
£ £ g
S & S
> > >
£w £ w £w
g %0 £ 50 g %
g4 § §®
2@ g a0 e
-4 a a
0 Edl 2
0 0 10
0 0
CIECIRE] 60 70 80 9 1m0 CIECIRE] 60 70 80 9 1m0 0 10 20 30 40 & 60 70 80 9 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cim) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 43) Pergerakan Robot (Loop : 44) Pergerakan Robot (Loop : 45)
100
il 0 e
80 Ed &
£ £ =
S S Sn
= = =
£ o €@ £
= @ £ 50 s =
g w § o s
] Y s 0
-4 & H
0 2 2
0 0 0
0
[CE] 0 70 80 90 100 0 20 30 40 & 60 70 80 %0 100 U] 0 80 %0 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 46) Pergerakan Robot (Loop : 47) Pergerakan Robot (Loop : 48)
100 100
90 @ El
80 il &
T &5 = =
S S Rl
> ) = >
£ £ w £®
| £ 50 E-]
g 5w 5
) 2w 2 n
a & a
0 Edl 2
0 0 0
0 0
0 0 50 60 70 50 100 CIECIRE] 60 80 90 100 LIS 0 80 % 100
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop - 49) Pergerakan Robot (Loop : 50) Pergerakan Robat (Loop : 51)
100
90 Ed Eil
&0 L 80
T T £
8 Sn s
s s £
- € ® £®
ERE I & 5
§ 40 5 4 g 4
) L 2 »
& & -
20 2 2
10 0 10
0 20 I 40 0 870 9 100 0 W 2 30 40 5 60 70 80 N0 10 10 20 3 40 S 60 70 80 90 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop - 52) Pergerakan Robot (Loop : 53) o Pergerakan Robot (Loop : 54)
100
90 £ %
&0 - il
£ T £
S S S
> = >
g ® g w € &
= 50 Ea- ) L
§ 40 § 40 s 4
k4 £ §
) 5 0 e
& & a
20 2 e
10 10 10
0
0 10 2 30 4 5 B0 70 80 90 100 0 0 20 3 40 s B0 70 8 %0 100 0 2™ 30 40 s 60 70 8 90 100

Pergerakan pata sumbu X (cr)

Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan pada sumbu X (em)



PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan Hobot (Loop : 55)

Pergerakan Honot (Loop : 5b)

(Lanjutan)

Pergerakan Koot (Loop : 57)
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100
El £y EY
a0 Y Y
£ a3
B! S Sn
> >
& e B
E R R
a 5§ o § o
El ) 2 .
-4 a
2 2 2
10 10 10
0
TR % w70 % 10 (TR 0 e 70 & o 10 TR 0 B w0
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 58) Pergerakan Robot (Loop : 59) Pergerakan Robot (Loop : 60)
100
Ed £y £y
a & &
3 3
! S Sn
> >
& 2w 2w
50 s @ E
w0 5@ 5@
| ) )
d d
2 2 2
10 10 10
0
20 % 4 5 6 7/ 8 90 1 0 20 3 40 & 60 70 @ 9 1 0 2 % 40 5 6 70 @ 9 10
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Laop - 61) Pergerakan Robot (Loop : 62) Pergerakan Robot (Loop : 63)
100 100
Y e 0
8 B &
3 3
7 Sn Sn
> >
& E E
E ERE) R
w0 5@ 5@
El 2w 2 »
-4 a
2 2 2
10 10 10
0 0
0 2 @ 70 E 0 2 40 5 6 70 @ 9 10 0 0 220 3 40 5 e 70 60 @ 0
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (em)
Pergerakan Robot (Loop : 64) Pergerakan Robot (Loop : 65) Pergerakan Robot (Loop : 66)
100 100
El e 0
a0 S &
T T
k! S Sn
> >
& £w iw
E ERE) ERE)
o 5@ 5@
El 2w 2.
-4 -4
2 2 2
10 10 10
0 0
o 10 % w7 o 10 o 1w o &0 CIE T o 10 o 0 @ w0 0
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 67) Pergerakan Robot (Loop : 65) Pergerakan Robot (Loop : 69)
100 100
El e 0
a0 B &
T T
! Sn o)
> >
& fw £w
E s @ s @
w© 5@ 5w
El 2w 2
-4 a
2 2 2
10 10 10
0 0
o 0 m » 40 o e 7 9% 10 o 10 m 3 40 @ e 70 e w0 0 o 1 » o 40 @ e 70 e s 0
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 70) Pergerakan Robot (Loop : 71) Pergerakan Robot (Loop : 72)
100 100
El £y Ed
8 & 8
3 3
bl S S
> =
& 2w 2w
E ERE ERE
© 5@ 5 @
0 2 )
4 d
2 2 2
10 10 10
%o a0 % 0 @ & 0 @ 8 1 W 3 40 & e 70 8 9@ %o w 4 & @ 70 8 @ o

Pergerakan pata sumbu X (cr)

Pergerakan pada sumbu X (cm)

Pergerakan pada sumbu X (crm)




PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI

Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan HoDOt (LOOP * £3)

Vergerakan Kovot (Loop : /4)

(Lanjutan)

Pergerakan Robot (Loop : 75)

99

100
0 El P
0 0 @
B £
n S s
> -
&0 iw 2w
50 = 50 )
a0 £ @ § 4
El 2w s 0
& 3
2 2 2
0 10 10
0 0 60 0 @ @ 10 CIETIT] 0 B w0 10 CREETIT] 0 B @ 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop - 76) Pergerakan Robot (Loop : 77) Pergerakan Robot (Loop  76)
100
0 El El
0 % )
3 3
n Sn S n
> >
&0 iw iw
50 s 50 £ 50
0 §w §w
El 2 » 2 n
a a
) 0 kil
0 10 10
0
0 10 0 60 70 8@ 9 10 0 0 2 @ 40 & 60 70 8@ 9 10 0 0 2 @ 40 & 60 70 @ 9 10
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 79) Pergerakan Robot (Loop : B0) Pergerakan Robot (Loop : B1)
100
EY El El
o 0 )
T B
o S S
> =
&0 iw fw
5 = 5 ERE]
o §© § o
El 2w 2w
a H
2 2 2
10 10 10
R 0 0 2 @ 40 & 60 70 @ 9 10 0 0 2 @ 40 & 60 70 @ 9 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop - 62) Pergerakan Robot (Loop : 83) Pergerakan Robot (Loop - 82)
100 100
0 ) 0
& & &
£ 3
n Sn S
> =
&0 iw ie
50 & 5@ ERE
o 5o 5 ©
El 2 . )
-4 -4
2 2 2
10 10 10
0 0
(ETIT] 60 70 @ e 10 (TR 0 CRETRL (ETIT] Y
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (em)
100 Pergerakan Robat (Loop - 85) Pergerakan Robot (Loop : 66) Pergerakan Robot (Loop : 87)
100
<@ ) £y
& & &
£ 3
n £ S
&0 A A
iw iw
« & 5@ ERE
o § @ 5@
Yl |- 2w
& &
s 2 2
0 10 10
%0 % 40 @ & 70 @ 0w
Pergerakan nada sumbu X (m) 0 0 20 W 40 @ e 70 @ 9 1o R
g Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (cm)
- Pergerakan Robot (Loop - 88) Pergerakan Robot (Losp - 89) Pergerakan Robot (Loop : 90)
0 P 0
& @ @
£ T
n & n s
> =
&0 iw Zw
50 = @ s @
o 5 © § ©
4 ®
* g o 2
g 5
20 n .
10 10 0
W 2™ 30 40 S0 60 70 80 %0 100 0 0 2 3 40 s B0 70 @ L 100 0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Pergerakan pada surmbu X (cm)

Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan pada sumbu X (em)



PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI

Pergerakan Robot (Loop - 91)

Pergerakan Robot (Loop : 92)

(Lanjutan)

Pergerakan Robot (Loop : 93)

100

100
90 ] El
&0 & El
£ T B
s & S
> > =
£ £w fw
z 2 %0 £ 50
§ w0 5w )
) 2w 2 »
a a H
Edl 2 2
0 0 0
0 2 50 &0 70 50 10 L] 0 80 %0 10 L] 0 80 %0 10
Petgerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada sumbu X (crm)
Pergerakan Robot (Loop  94) Pergerakan Robot (Loop : 95) Pergerakan Robot (Loop : 96)
100 100 100
90 o0 @
80 &0 il
£ T T
S S & n
> > =
£ £ £ w
| z 50 £ 50
g § @ §©
) ) 2w
a a &
0 0 Edl
0 0 0
0 0
0 0 50 60 70 80 90 100 0 0 20 30 40 5 60 70 80 9 100 ] 60 70 80 90 1m0
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop - 97) Pergerakan Robot (Loop : 96) Pergerakan Robot (Loop : 99)
100 100
%0 o0 0
&0 80 &
3 T B
S ) £
> > -
gw €@ e®
R s 50 Y
§w s g ®
3 g 30 e
& & E
kol 0 2
10 0 10
02 0 &0 80 90 10 0 0 70 80 90 0 L] 0 80 %0 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 100) Pergerakan Robat (Loop : 101) Pergerakan Robot (Loop : 102)
100 1
90 El El
&0 &0 8
€ £ T
S k) &
et > >
£ £ e
LR E 2 %0
5w §w § @
I g a0 3]
@ a &
Edl El 2
10 10 1
0
o 1 2 0 6 70 80 90 100 020 0 70 80 90 100 0o w2 0 T
Pergerakan pada sumbu X (em) Pergerakan pada sumbu X (crm) Pergerakan pada sumbu X (crm)
Pergerakan Robot (Loop : 103) Pergerakan Robot (Loop : 104) Pergerakan Robot (Loop : 105)
100
90 % 0
a0 8 a0
g B s
s S
g 2 il
2w G 60
= 50 £ z =0
5w 5@ 5 0
2 @ el 5 3
a & 4
20 2 2
10 10 10
0
0 0 2 30 4 s B 70 9 10 0 W 2 30 40 s B0 70 80 0 10 0 0 2 3 40 s B0 70 @ L0 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 106) Pergerakan Robat (Loop : 107) Pergerakan Robot (Loop : 108)
100
%0 0 0
0 80 -
T T T
S o] £
> > >
2w 2w Zw
= 50 e e
g w § @ 5o
g § §
g g a0 g 2
-4 a a
kol 2 2
10 10 10
0 20 3 40 s 60 70 80 @0 10 0 0 20 30 40 & 6@ 70 8 o 100 0 0 20 30 40 & 6 70 80 e 100

Pergerakan pada sumbu X (crm)

Pergerakan pada sumbu X (er)

Pergerakan pada sumbu X (em)



PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI

Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu ¥ (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

(Lanjutan)
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Pergerakan Robot (Loop : 109) Pergerakan Robot (Lop : 110) Pergerakan Robot (Loop + 111)
100 100
EY EY 0
EY EY &
£ £
o Sn S
= b
&0 HE iw
50 s 5 & w0
o 5 4 5§ o
El 2w )
H a
2 2 2
0 10 10
0 )
o 0 2 5 e 70 60 o0 10 o 10 o &0 T GG 0 e 70 & @ 10
Pergerakan pata sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 112) Pergerakan Robot (Losp + 113) Pergerakan Robot (Loap + 114)
100 100
EY 0 £y
EY EY &
£ T
o S o
= >
&0 HE iw
5 s 5 & =@
a0 § © 5w
El 2w )
H a
2 2 2
0 10 10
0
o 10 2 0 & 70 @ 9 0 W 2 % 40 5 e 70 e @ i 0 10 2 3% 40 5 e 70 e e o
Pergerakan pata sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop - 115) Pergerakan Robot (Losp - 116) Pergerakan Robt (Loap - 117)
100 100
0 EY 0
EY EY &
£ £
n S S
- >
&0 HE iw
50 s & & =@
o 5 5 ©
8 g
EY Y Y
E a
2 2 2
0 10 10
0
o 0 2 = 40 0 e 70 @ e o W 2 % 40 s e 70 e e i 0 10 2 3 40 & e 70 e e 0
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 118) Pergerakan Robot (Loop : 119) Pergerakan Robot (Loop + 120)
100 100 [
EY EY o
EY EY EY
£ £
™ S S
= =
0 iw iw
50 s 5 & 0
0 5 4 §
El 2w )
H a
2 2 2
10 10 10
0
o 0 2 0 0 8 @ 10 (G 60 T GG 0 e 70 8 @ 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (em)
Pergerakan Robot (Loop - 121) Pergerakan Robot (Losp - 122) Pergerakan Robot (Losp - 123)
100 100
EY £y ey
EY EY Y
£ T
n S o
- >
60 HE fw
50 - & 50
0 § 4w §
El 2w )
H a
2 2 2
10 10 10
0 0
o 0 2 0 & 70 @ o0 im0 o 0 2 3 40 5 e 70 e @ i 0 10 2 3 40 5 e 70 e e o
Pergerakan pata sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 12¢) Pergerakan Robot (Loop - 125) Pergerakan Robot (Losp - 126)
100 100
0 £y 0
EY EY EY
3 3
™ S &
e e
60 £w fw
50 £ 50 g @
0 §© 5 ©
Ell 2w 2w
4 4
2 2 2
10 10 10
%o 2 @ 0 % @ 70 8 s m % i @ 0 % e 7 8 w0 im o 10 2 3 40 & 60 70 80 e 10

Pergerakan pada sumbu X (crm)

Pergerakan pada sumbu X (crr)

Pergerakan pada sumbu X (em)




PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI (Lanjutan)

Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm) Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (crm)

102

Fergerakan Kobot (Loop : 121) Pergerakan Kovo (Loop | 1.25) Pergeraan oot (Loop £ 1)
100
El 0 E
a0 & &
T T
n Sn £
> >
Y iw iw
E ERE) ERE
w 5w 5w
El 2w )
-4 a
2 2 2
10 10 10
0 2 B 70 e @ 0 o 10 o 0 @ w0 0 o 0 » 0 80 70 8 @ im0
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 130) Pergerakan Robot (Loop  131) Pergerakan Robot (Loop : 132)
100
Y EY %0
S Y &
a3 £
7 Sn Sn
> >
& E B
E R ERE
o 5§ o 5§ o
El 2w )
-4 a
2 2 2
10 10 10
0 2 7 8 e 1w o 0 » o 40 s e 70 e s 0 o 0 2 30 40 8 e 70 e s 0
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (em)
Pergerakan Robot (Loop : 133) Pergerakan Robot (Loop : 134) Pergerakan Robot (Loop : 135)
100
B 0 E
E Y &
£ £
b Sn S
> >
B Zw L
E R ERE
0 5w 5w
4 g
Y L3 L3
a a
2 2 2
10 10 10
0 2 @ 40 5 & 70 8 0 10 o 10 2 30 40 8 e 70 & s 0 o 10 2 o 40 & e 70 & s 0
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 136)
Pergerakan Robot (Loop : 136) Pergerakan Robot (Losp - 137) 10
100
%0
E 0
a0 Y ®
= £
£ S
™ S b
> z
z 2w
z £
& fw £
H ERE
E ERE 8
s § 4
© 5@ £
§ g 2
0 e &
& 2
2 2
10
10 10
o 0 » 0 80 70 8 @ 1m0
0 B 70 e w0 0 0 10 0 40 80 60 70 & s 0 Pergerakan pada sumbu X (em)
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 139) Pergerakan Robot (Loop | 140) Pergerakan Robot (Loop | 141)
100
Y EY %0
& Y &
a3 £
7 Sn Sn
> >
& E B
E R ERE
o 5§ o 5§ o
El 2w )
-4 a
2 2 2
10 10 10
0 2 7 8 e 1w o 0 » o 40 s e 70 e s 0 o 0 2 30 40 8 e 70 e s 0
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (em)
Pergerakan Robot (Loop : 142) Pergerakan Robot (Loop | 143) Pergerakan Robot (Loop : 144)
100
El £y E
a0 o &
3 3
b Sn S
> =
& 2w 2w
E ERE) ERE
0 5@ 5@
0 2 n 2 m
4 d
2 2 2
10 10 10
%0 % 4 @ e 70 @ % o 0 10 2 3 40 80 60 70 e s o W0 2 % 40 5 0 70 80 e 10

Pergerakan pada sumbu X (cr)

Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan pada sumbu X (erm)




PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI

Pergerakan Robot (Loop - 145)

Pergerakan Robot (Laop - 148)

(Lanjutan)

Pergerakan Robot (Laop : 147)

103

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

8

Pergerakan pada sumbu ¥ (cm)

8

50 60 70
Pergerakan pada surmbu X (cm)

Pergerakan Robot (Loop - 148)

0 &0
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop - 143)

100

0
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop : 150)

100

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

B8 5 8 8 3 8 8

=)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

B8 5 8 8 3 8 8

=)

0 10 20 3 40 50 60 70 8
Pergerakan pada surmbu X (cr)

Pergerakan Robot (Loop - 151)

0 0 40 s 60 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop : 152)

100

0 0 0 40 50 60 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop : 153)

100

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu ¥ (em)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

0 10 20 3 40 50 60 70 8
Pergerakan pada surmbu X (crm)

Pergerakan Robot (Loop - 154)

90

100

0 W o s e 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop © 155)

0

100

0 0 0 40 s 60 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop © 158)

100

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

8 8 3 8 8

8

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

8 8 3 8 8

8

0

s 6 0
Pergerakan pada surmbu X (cr)

Pergerakan Robot (Loop - 157)

100

0 e 70 &
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop © 158)

Edl

100

0 e 70
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop © 159)

100

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

B8 5 8 8 3 8 8

=)

Pergerakan pada sumbu ¥ (cm)

B8 5 8 8 3 8 8

=)

0 10 20 3 40 50 60 70 8
Pergerakan pada surmbu X (cr)

Pergerakan Robot (Loop - 160)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

0 0 20 3 40 50 60 70 8
Pergerakan pada surmbu X (crm)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

B 8 5 8 8 3 8 8

0 0 40 s 60 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop : 161)

Eil

100

0 0 0 40 50 60 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan Robot (Laop : 162)

Eil

100

=)

Pergerakan pada sumbu Y (cm)

B8 5 8 8 3 8 8

=)

0 0 40 50 60 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

El)

0 20 30 40 50 60 70 80
Pergerakan pada sumbu X (em)

El)




PERGERAKAN MOBILE ROBOT HASIL SIMULASI

(Lanjutan)
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Pergerakan Robot (Loop : 163) Pergerakan Robot (Loop : 164) Pergerakan Robot (Loop : 165)
100 100
0 90 0
80 80 &
T T
S il &
> - >
g 60 i
= 50 z o = 50
g w i fa
) g 2.
-4 4 -4
kol kol 2
0 10 0
0w 60 70 80 90 1m0 02 0 B 70 80 9 10 L] 0 80 %0 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 165) Pergerakan Robot (Loop : 167) Pergerakan Robot (Loop : 168)
100 100
%0 %0 0
80 80 -1
£ £ T
S S &
> = >
g e fw
= 50 ERE el
g w 5 © s
) ) 2 »
& H d
Eol Eol 2
10 10 0
0 0
[CRE] 60 70 80 90 10 [CRE] 60 70 80 90 10 0 20 30 40 & 60 70 80 % 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 169) Pergerakan Robot (Loop : 170) Pergerakan Robot (Loop : 171)
100 100
%0 %0 @
0 0 E:
T £ T
S S £
> = >
£ w £w fw
= 50 ERE| 2 %0
§ 4 5w § @
) ) 2 .
& T -4
Eal Eal 2
0 0 10
0 0
0 10 20 30 40 5 60 70 80 @ 10 0 10 20 30 40 5 60 70 80 @ 10 0 0 20 30 40 & 6 70 80 @ 10
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (crm)
Pergerakan Robot (Loop : 172) Pergerakan Robot (Loop : 173) Pergerakan Robot (Loop : 174)
El El 0
& 2 a0
T T T
S S )
> o b
i= i= i=
8 %0 £ 50 g w0
§ w0 5 4 5@
g g §
e & 0 3k
& Ed E
il 2 il
0 0 10
o w2 0 B0 70 8 L 100 o w2 0 B0 70 8 L 100 0 W@ 220 3 40 50 6 70 80 S0 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 175) Pergerakan Robot (Loop : 176) Pergerakan Robot (Loop : 177)
0 0 0
- - -
T £ £
S ) s
= = b
i £® i
£ %0 g 0 g 0
gw 5w § w©
§ § §
g g2 g2
-4 Ed Ed
2 2 2
0 0 0
0 10 20 30 40 & 6 70 80 e 100 0 0 20 30 40 & 6 70 80 e 100 0 0 20 30 40 & 6 70 80 e 100
Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm) Pergerakan pada sumbu X (cm)
Pergerakan Robot (Loop : 178) Pergerakan Robot (Loop : 179) Pergerakan Robot (Loop : 180)
%0 0 0
&0 & &
= N =
& P ) S
= =
g e -] fw
g 50 50 E 50
5 @ 40 § 40
H &
& @ 0 g 3
4 4
k) 0 ) 8
0 10 10
0 W 2 30 40 5 60 70 8 90 100 10 20 3@ 40 5 60 70 80 9 100 10 20 3@ 40 5 60 70 80 9 100

Pergerakan pada sumbu X (cr)

Pergerakan pada sumbu X (em)

Pergerakan pada sumbu X (em)




PERGERAKAN MANIPULATOR ROBOT HASIL SIMULAS

FOERE WANPULATOR {Laid | 13

ur *

i1
Enst
>
£
£
Eu:l- /1'
*
Eas
jLE

S S T— U— U U W
03 a4 03 ¢ or  0E

g padd sursbe X i

HCDLE MARPLLATOR flack - 2h

I 13 ®
uir A
i . . i A
L{ o0t gz 23 04 05 OB Dy 0OE a8
Frogaman pods surbs X ()
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 5)
07
08 1
Eos —
>
2
S os g
3
=
2
g
c o3 J
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®
5oz i
o
0.1 1
0 o1 02 03 04 05 06 07 08 03
Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 7)
07
08 1
Eaos E
=
2
ERr j
3
©
g
c 03 J
£
©
®
g0z i
a
0.1 1
0 o1 02 03 04 05 06 07 08 09

Pergerakan pada sumbu X (m)

Frsgaman peis mambs ¥ i Fupgacaban B s Bamin ¥

P 50 pusti mamba ¥ i)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

=
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- E

D1 03 01 04 OF Q8 Or Q08 @8
g didan peda suri ¥ m
- ADEILE. WM PLLATOR Flaag © 11
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it
L
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ni [ ny na ns nE nr nn o
Pargiivnis ks qurslra X )
07 WICIALE BUARESLLATTN QLosp 1
oe
s
HE]
o3 )r(
k] / \l\ 1
r :
wit S
@ pr. 0¥ g 0F OF DT pa. 0f
Py i el srrtn ) (1)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : B)
o7
06 B
05 1
04 4
03 Bl
02 1
o1 b
o . L L L L L . L
0 0.1 02 03 04 05 06 07 0.8 09

Pargerakan pada sumbu X (m)
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PERGERAKAN MANIPULATOR ROBOT HASIL SIMULASI (Lanjutan)

o7

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 9)

s o o o
S & &

o
[X]

Pergerakan pada sumbu Y (m)

01 q
v / L L L . L L L L
0 01 02 03 0.4 05 06 o7 0.8 09
Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 11)
o7
0.6 Ei
Eus 1
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2
£ 04 g
@
k]
2
< 03 4
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g
5 02 4
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0.1 B
L L L L L L L L
i} 01 02 03 04 05 06 o7 08 09
Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 13)
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06 4
Eus 4
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2
o4 ]
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o
H
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]
g
5 02 4
a
0.1 1
o L I L L L L . L
o 01 02 03 04 05 06 07 08 08
Pergerakan pada sumbu X (m)
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Fpsgraban padi g b el
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 10)

06

Pergerakan pada sumbu Y (m)

A

01 1
o L L L L L L L .
1] 01 02 03 0.4 05 06 o7 08 09
Pergerakan pada sumbu X {m)
MOBILE MANIPULATOR {Loop : 12)
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0 L L L L L L L L
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Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 14)
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o1 B
IV L L L L . L L L
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Pergerakan pada sumbu X (m)
i WOBLE WANPLLATOR (Lipp. 15
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Dugirh i s bevin




PERGERAKAN MANIPULATOR

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y ()

Pergerakan pada sumbu Y (m)

o7

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 17)

0B

05

0.4

03
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01

o7
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Pargerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop . 19)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 21)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 23)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

a7
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ROBOT HASIL SIMULASI (Lanjutan)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

pada sumbu Y (m)

Pergerakan

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

o7

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 16)
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Pargerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 20)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 22)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 24)
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o
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Pergerakan pada sumbu X (m)



PERGERAKAN MANIPULATOR

MWODILE WAMPULATOR (Loop |21

I — i —r i “ ..
"-‘ ml 12° @81 04 iR e
Fivy ik el §
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 27)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop © 25)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
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MUDILE MANIFULATUR |LO0p © 20)

a7

06

0s

Pergerakan pada sumbu Y (m)

07

01 02 03 04 05 06 07
Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop . 26)
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Pergerakan pada sumbu Y (m)
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0B
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Pergerakan pada sumbu Y (m)
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\ \ . , \
01 02 03 04 05 06 07
Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 30)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 32)
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Pergerakan pada sumbu Y ()
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Pergerakan pada sumbu X (m)
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Pergerakan pada sumbu Y (m)

Y (m)

pada sumbu

Pergerakan

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 33)

a7

o
@

o
2

o
=

o
w

o
S

o

03 04 05 08
Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 35)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 37)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 39)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 34)
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Pergerakan pada sumbu X m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 38)
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Pergerakan pada sumbu i {m)
MOBILE MANIPULATOR (_ogp . 38)
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Pergerakan pada sumbu X ()
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MOBILE MANIPULATOR {_oop : 41)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Logp : 43)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop - 45)
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Pergerakan pada sumbu ¥ (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop - 47)
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Pergerakan pada sumbu Y (m)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
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110

(Lanjutan)

42)
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Pergerakan pada sumbu Y (m)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 44)
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Pergerakan pada sumbu Y (m)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 46)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
MOBILE MANIPULATOR (Loop : 46)
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¥ (m)

Pergerakan pada sumbu

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop © 49)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 51)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 63)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 55)
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Pergerakan pada sumbu Y (m) Pergerakan pada sumbu ¥ (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y {m)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 50)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 52)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 54)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 56)
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Pergerakan pada sumbu Y (m)

pada sumbu ¥ (m)

Pergerakan

pada sumbu ¥ (m)

Pergerakan

Pergerakan pada sumbu Y (m)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 57)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 58)
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paga sumau ¥ (m)

rergerakan

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)
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MOBILE MANIPULATOR {Loop : 56)
7

B
5

[N

3

IV L L

03 04 05 06 07
Pergerakan pada sumbu X (m)

0.2

MOBILE MANIPULATOR (Loop : B0)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
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Pergerakan pada sumbu X (m)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 64)
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Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y ()
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 65)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop © 67)
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Pergerakan pada sumbu X (m)

MOBILE MANIPULATOR (Loop : 63)
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Pergerakan pada sumbu Y (m) Pergerakan pada sumbu Y (m)

Pergerakan pada sumbu Y (m)
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MOBILE MANIPULATOR (Loop : 66)
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clc
clear all
O/(F:::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::
%  TRAJECTORY (LI NTASAN)
R I I
0/@:::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::::
%Buat Lintasan
nn=1;
for i=0.1:0.01:0.3;

yp(nn) =i

xp(nn) =0. 3;

yl (nn) =i

x| (nn) =xp(nn) +0. 29;

nn=nn+1;
end;
nn=nn-1;
for i=0.3:0.01:0.55;

yp(nn)=0. 3;

xp(nn) =i

yl (nn) =0. 3;

xI (nn) =i +0. 29;

nn=nn+1;
end;
nn=nn-1;

for i=0:0.01:0.25
yp(nn) =abs(i-0.3);
xp(nn)=0. 55;
yl (nn)=yp(nn);
xI (nn) =xp(nn) +0. 29;
nn=nn+1;

end;

O/O{'***************************************************

% FORMULA

%vhsukan awal

| 1=0. 42; 9% anjang |l engan 1
| 2=0. 21; 9%anj ang | engan 2
| 3=0.08; 9%anj ang | engan 3
| 4=0. 21; 9%anj ang | engan 4

nox=1;
whi | e no<=nn

O/dr***************************************************

% FORMULA MENDAPATKAN KI NEMATI K | NVERS

teta2(no)=-acosd(((xp(no)”2)+(yp(no)"2)-(l1r2)-
(12n2))/(2*11*12));
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k1(no) =l 1+l 2*cosd(teta2(no));
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k2(no) =l 2*si nd(t et a2(no));
r(no)=sqrt((kl(no)”2)+(k2(no)"2));
tetal(no)=acosd(xp(no)/r(no))-(-acosd(kl(no)/r(no)));
| andal(no)=tetal(no)+teta2(no);

t et a3(no) =0;

t et a4( no) =0;

%{'***************************************************

%  STRUKTUR LENGAN #1

R i I
noo( no) =no;
n=1;
dbuf f x1=0; % nitial point sb.x
dbuf f y1=0; %nitial point sb.y
for i=0:0.01:11; %Panj ang Lengan
z1(n)=i;
x1(n)=(z1l(n)*cosd(tetal(no))) +dbuffxl
y1l(n)=(z1l(n)*sind(tetal(no)))+dbuffyl
bbuf f x1=x1(n); %End point sb.x
bbuf fyl=y1l(n); %End point sb.y
n=n+1;
end;

bbuf f xx1(no) =bbuf f x1;
bbuf fyyl(no)=bbuffyl;

%***************************************************

%  STRUKTUR LENGAN #2

A
n=1;
dbuf f x2=bbuf f x1; % nitial point sb.x
dbuf f y2=bbuf fy1; %Wnitial point sh.y
for i=0:0.01:12; %Panj ang Lengan
z2(n)=i
x2(n)=(z2(n)*cosd(!l andal(no))) +dbuffx2
y2(n)=(z2(n)*sind(l andal(no))) +dbuffy2
bbuf f x2=x2(n) ; %End point sb.x
bbuf f y2=y2(n); %End point sb.y
n=n+1;
end;

bbuf f xx2( no) =bbuf f x2;
bbuf f yy2( no) =bbuf fy2;

%*******************************k*****k‘k*‘k**k‘k*‘k**k**‘k**k

%  STRUKTUR LENGAN #3

A e i
n=1;

dbuf f x3=bbuf f x2; %Unitial point sh.x
dbuffy3=bbuffy2; %nitial point sb.y
for i=0:0.01:13; %anj ang Lengan

z3(n)=i;
x3(n)=(z3(n)*cosd(teta3(no))) +dbuffx3
y3(n)=(z3(n)*sind(teta3(no)))+dbuffy3
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bbuf f x3=x3(n); %End point sb.x
bbuf f y3=y3(n); %End point sb.y
n=n+1;

end;
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bbuf f xx3( no) =bbuf f x3;
bbuf f yy3(no) =bbuf fy3;

O/O{'***************************************************

%  STRUKTUR LENGAN #4

n=1;

dbuf f x4=bbuf f x3

dbuf f yd=bbuf fy3

for i=0:0.01:14;
z4(n)=i;

% nitial
% nitial

%Panj ang Lengan

x4(n)=(z4(n)*cosd(tetad(no)))+dbuffx4;
y4(n)=(z4(n)*sind(teta4(no))) +dbuffy4,;
%End point sb.x
%End point sb.y

bbuf f x4=x4(n);
bbuf f yd=y4(n);
n=n+1;

end;

bbuf f xx4( no) =bbuf f x4;

bbuf f yy4(no) =bbuf f y4;

Ygcf=figure; %Aktifkan bila ingin menganbi

poi nt sb. x
point sb.y

gambar

%{'***************************************************

% PLOT KE LAYAR

bbuf f xx2( no) =bbuf f x2;
bbuf f yy2( no) =bbuffy2;
ger akx(no, nox+1) =dbuf f x1;
ger aky( no, nox+1) =dbuf fy1;
ger akx(no, nox+2) =bbuf f x1;
ger aky(no, nox+2) =bbuffy1l;
ger akx(no, nox+4) =bbuf f x1;
ger aky( no, nox+4) =bbuf fy1;
ger akx( no, nox+5) =dbuf f x1;
ger aky(no, nox+5) =dbuf fy1;
pl ot (xp,yp, 'b-",
xl,yl,"g-",...
dbuf f x1, dbuffyl,' no',
bbuf f x1, bbuffyl,' no', ..
bbuf f x2, bbuffy2,' go', ..
bbuf f x3, bbuffy3,' ' ro",

bbuf f x4, bbuffy4,' ro
x1,yl,"r-",..

X2,y2, r-", ...
x3,y3,"r-", ..
X4,y4, " r-", ...

ger akx, geraky,'ro', ...
0,0,0.9,0.6,...

%.engan
%engan
%.engan
%.engan
%Posi si
%Posi si
%Posi si
%Posi si

#1
#2
#3
#4
Lengan
Lengan
Lengan
Lengan

#1
#2
#3
#4
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"LineWdth', 2,...

' Mar ker EdgeCol or
' Mar ker FaceCol or
" Mar ker Si ze', 7);
x| abel (' Pergerakan pada sumbu X
yl abel (' Pergerakan pada sumbu Y

title([' MOBILE MANI PULATOR (Loop :

Dok

g

(m");
m")

(m

mobile m

' Hunﬁstr(no),‘)‘])
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O/dr**************************‘k**k**********************

del t at =0. 02;
dur asi (no) =noo( no) *0. 02;

no=no+1; %I'RANTI TI ON GENERATOR
nox=nox+1;
pause( 0. 000000001); %ANI MATE GENERATOR

end;



