










ABSTRACT 

The 4-DOF Zlatonov and Gosselin platform parallel robot is the further 

invention follows by the Stewart-Gough Platform. The Stewart-Gough Platform is a 

spatial mechanism in which a moving platform is connected to a fixed base with six 

extensible limbs by spherical joints. The Zlatonov and Gosselin platform is capable to· 

manipulate the performance as the Stewart-Gough Platform but in fewer axes 

. Pl'esented. First, this project report will introduce over view of variety types of robot, 

especially the parallel robot and the device that are being developed. After that, it is 

follow by the introduction of the basic of concept for the 4-DOF Zlatonov and 

Gosselin platform paraHel robot In this section the declaration of the objectives, the 

scope of the project, some problem statement and the expected outcome will be put. 

Then the literature review is presented. It wills discuses the study has been done of 

the4-DOF Zlatonov and Gosselin platform parallel robot. In this section the 

mathematical fundamental will also discussion the formula used to solve the design 

problem. The Methodology used to solve the design and fabrication problem is 

depending by· using the CAD/CAM SolidWorks software. Lastly, some 

recommendations are made for material selection. Finally, the complete improvement 

design of 4-DOF Zlatonov and Gosselin platform parallel robot is presented in 3D 

modeling by using SolidWorks. After that is follow by some suggestion and 

recommendation for this project. 



ABSTRAK 

Robot selari 4 darjah kebebasan Zlatonov dan Gosselin merupakan sesuatu 

rekaan cipta robot selari yang berlanjut daripada ciptaan platform Stewart-Gough. 

Platform Stewart-Gough ini adalah ruangan berpandu robot mekanisma ini kerana 

rekaan platform robot ini adalah bersambungan dengan tapak robot.melalui 6 lengan 

berselari. Platform Zlatonov dan Gosselin, berupaya melakukan pengawalan yang 

secekap akan platform Stewart-Gough, malahan dengan bilangan lengan.yafig.kurang. 

Bahagian pertama akan memperkenalkan se~ara. am tentang kepetbagaian teknologi 

robot, terutamanya robot selari dan alatan yang telah dibangunkan. Selain itu, 

dinyatakan teliti dengan konsep asas robot selari 4 darjah kebebasan Zlatonov dan 

Gosselin ini. Bahagian ini juga menerangkan tentang objektif, skop, masalah yang 

dihadapi serta kaedah yang digunakan untuk mengatasi masalah tersebut.Seterusnya, 

kajian selidik (ilmiah) akan dipaparkan .Bahagian ini akan membincangkan dengan 

lebih terperinci mengenai kajian yang telah dilakukan. Pada bahagian ini ia akan 

menerangkan dengan terperinci mengenai forinula yang digunakan untuk mengatasi 

masalah rekebentuk. Di samping itu, mengenai cara pembinaan yang digunakan 

untuk menghasilkan robot selari ini dail cara mengatasi masalah rekabentuk. Cara 

yang digunakan adalah menggunakan perisian 3D SolidWorks. Di samping itu, 

cadangan tentang permilihan bahan disertakan dalam bahagian ini.Akhimya, rekaan 

siap bagi robot selari 4 darjah kebebasan Zlatonov dan Gosselin yang selepas 

menambah baikan akan dipersembahkan diruangan ini. Diikuti dengan kesimpulan 

dan cadangan. 
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