








ABSTRAK 

Projek ini menerangkan berkenaan dengan pertunjukan pengulangan oleh robot selari 

kerana mempunyai kebolehan untuk bergerak dalam halaju yang tinggi. Berdasarkan 

kepada kenyataan itu, tujuan projek ini adalah untuk menganalisa pertunjukan 

pengulangan oleh robot selari dalam kebolehan yang ada. Terdapat dua alat yang direka 

khas untuk menganalisa kebolehan robot selari ini iaitu pemegang pen dan meja \J<)leh 

laras yang setiap satu digunakan bersama sepanjang projek ini. Melalui projek ini, 

kaedah yang digunakan untuk mendapatkan keputusan termasuklah percubaan, 

pengaturcaraan, and menganalisis data. Tatacara untuk menganalisis bukanlah 

bergantung kepada buku manual tetapi ianya di buat sebelum percubaan ini dijalankan. 

Daripada keputusan yang diterima, beberapa jenis bentuk dilukis di atas kertas graf 

untuk dianalisis. Daripada graf maka analisis dapat dilakukan berkaitan dengan 

pengkajian robot selari dalam aspek pertunjukan pengulangan dan ketepatan untuk 

bergerak. Daripada keputusan yang diperolehi juga, robot selari ini dapat di nilai. 



ABSTRACT 

This project presents the repeatability performance of a parallel robot because the 

capability in movement and its ability to move in high speed. Regarding that, the project 

purpose is to analyze the repeatability performance of parallel robot in their tasking 

capability. There are two special devices that have been designed to perform the task 

analysis which are pen gripper and adjustable table and each device are function togeU!er .. 
:; 

during the testing. Through the project, the methods that are used to get the result 

include testing, programming, and analysis data. The procedure of the task analysis are 

not supported by the robot' s manual book but it is been made and created during and 

before the task beiin. From the result achieved, various types of graph can be performed 

and man¥ ~yses can able to be made. From there an assumption can be made 

n~gfl(ding the repeatability and accuracy of the robot. Regarding to the result that 

obtained also, the repeatability of the parallel robot can be evaluated. 
' 








































