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MOTTO DAN PERSEMBAHAN

MOTTO

“Imagination is more important than knowledge. Knowledge is

limited. Imagination encircles the world.”
[Albert Einstein]
“Science without religion is lame, religion without science is blind.”

[Albert Einstein]

“Everybody is a genius. But if you judge a fish by its ability to climb a

tree, it will live its whole life believing th  at it is stupid.”

[Albert Einstein]
PERSEMBAHAN

Tugas Akhir ini kupersembahkan untuk :

« Kedua orang tuaku yang sangat aku sayangi, yang selalu
memberikan semangat, doa dan kasih sayang untukku sehingga
aku dapat menyelesaikan pendidikan ke perguruan tinggi ini.

+ Pembimbingku yaitu ibu Masayu Anisah, S.T., M.T. dan ibu
Evelina ginting, S.T., M. Kom. yang sabar membimbingku.

+ Teman-teman Mekatronika 16 ELA dan ELB, terima kasih atas

semuanya.



ABSTRAK

Kontes robot pemadam api indonesia adalah salah satu cabang perlombaan
kontes robot indonesia yang selalu diadakan oleh kementrian ristekdikti setiap
tahunnya, perlombaan ini sendiri merupakan perlombaan robot berkaki yang
memadamkan api dalam arena yang memiliki empat ruangan. Beberapa
permasalahan dalam membuat robot pemadam api berkaki adalah gerakan yang
dibuat kurang baik agar waktu untuk memadamkan api menjadi singkat maka
robot ini akan memanfaatkan invers kinematic pada robot berkaki. Penelitian ini
akan membahas perhitungan invers kinematic pada kaki robot yang berfungsi
untuk mencari sudut-sudut kaki robot berdasarkan input koordinat end effector
pada sumbu X, y dan z. Memanfaatkan perhitungan invers kinematic yang
menggunakan input koordinat diharapkan gerak robot lebih baik, cepat dan mudah
dalam pemrograman. Hasil invers kinematic ini sendiri sangat memuaskan karena
gerakan yang dibuat dapat berjalan dengan baik, panjang link pada kaki dan lebar
base robot sangat mempengaruhi perhitungan sehingga desain robot sangat
penting untuk diperhatikan. Pergerakan yang telah dibuat selanjutnya akan

diprogram pada robot agar melihat pergerakan robot secara langsung.



ABSTRACT

The Indonesian fire fighting robot contest is one of the branches of the
Indonesian robot contest which is always held by the Ministry of Research and
Technology each year. This competition is a legged robot competition that
extinguishes fire in an arena that has four rooms. Some problems in the making of
a legged fire extinguisher robot are movements that are not good enough. In order
to extinguish the fire in the short time, this robot will utilize the inverse kinematic
on the legged robot. This research will discuss the inverse kinematic calculation
on the robot's feet which function to find the angles of the robot's feet based on the
input of the end effector coordinates on the x, y and z axis. Utilizing the inverse
kinematic calculations from coordinate input is expected to have better, faster and
easier robot motion in programming. The kinematic inverse result itself is very
satisfying because the result of movements can run well, the link length on the
foot and the width of the robot base greatly affect the calculation, so that the robot
design is very important to note. The movements that have been made will be

programmed in the robot to see the robot's movements directly.
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