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ABSTRAK 

Kinematik merupakan geometri pergerakan melibatkan kedudukan, halaju, 

dan pecutannya tanpa mengambil kira jisim atau daya yang terlibat dengan 

pergerakan tersebut Vector dan matrik algebra akan digunakan untuk membina suatu 

pendekatan umum dan sistematik bagi menghurai dan mewakilkan lokasi link bagi 

lengan robot dengan merujuk kepada suatu rangka rujukan tetap. Terdapat dua 

pendekatan yang biasa digunakan di dalam menyelesaikan masalah kinematik. 

Pertama adalah kinematik depan atau terns (forward or direct kinematics) dan 

keduanya kinematik songsang (inverse kinematics). Analisis kinematik hadapan 

adalah untuk mencari kedudukan terakhir satu lengan robot. Di hujung analisis ini 

satu model kinematik hadapan dapat diterbitkan dengan menggunakan kaedah 

kinematik hadapan bagi robot yang telah direkabentuk 
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ABSTRACT 

Kinematics can be described as geometrical movement that involves position, 

velocity and its acceleration without considering the mass and force that associated 

with the movement. Vector and algebra will be used to build one general approach to 

describe and represent one fix reference structure. There are 2 approaches that are 

commonly used to solve kinematics problem. Firstly, by using the forward or direct 

kinematics, while the other one is by using inverse kinematics. Forward kinematics 

is used to determine position of the robot's leg. By the end of the analysis, one 

kinematical model will be derived based on the designed robot. 




































