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ABSTRAK 

Projek ini menekankan kepada kinematik songsang robot iaitu pergerakan 

yang tidak melibatkan jisim ataupun daya. Sebelum model kinematik songsang ini 

diaplikasikan, rekabentuk robot telebih dahulu perlu dihasilkan. Rekabentuk ini 

dihasilkan daripada perisian SOLIDWORK. Daripada rekabentuk robot inilah 

pergerakan dan kestabilan dapat ditentukan. 

Dalam projek ini, model kinematik songsang perlu diaplikasikan dalam 

rekabentuk robot untuk pergerakan robot ke hadapan ataupun ke belakang. Dalam 

projek ini, rekabentuk melibatkan 3 jenis rekabentuk robot yang dihasilkan, 

pergerakan robot ke hadapan dan pergerakan kaki robot. Untuk kinematik songsang 

pula melibatkan pergerakan 1, 2 , dan 3 darjah kebebasan, model keseluruhan 

kinematik songsang dan koordinat hujung kaki robot. 
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ABSTRACT 

This project stress to inverse kinematics of a robot that is movement not 

involve mass or force. Before model inverse kinematics this apply, the design of 

robot need produced. This design produced from software SOLID WORK. From this 

design, movement and stability can be decided. 

In this project, model of inverse kinematics need to be applied in the design 

of robot for movement forward or backward. This design involving 3 design type of 

robot, forward movement and feet movement of robot. To inverse kinematics also 

involving movement 1, 2 , and 3 degree of freedom, overall model of inverse 

kinematics and tip of the feet coordinate robot. 






































