KENDALI KESEIMBANGAN BERJALAN ROBOT HUMANOID KETIKA BERHENTI MENDADAK
MENGGUNAKAN LQR
OPHELIA KENES R, Dr. Andi Dharmawan, S.Si., M.Cs.

Universitas Gadjah Mada, 2022 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

UNIVERSITAS
GADJAH MADA

SKRIPSI

KENDALI KESEIMBANGAN BERJALAN ROBOT HUMANOID
KETIKA BERHENTI MENDADAK MENGGUNAKAN LQR

EMERGENCY STOP STABILIZATION CONTROL ON WALKING
HUMANOID ROBOT USING LINEAR QUADRATIC REGULATOR METHOD

OPHELIA KENES RAHARDANTE
17/409379/PA/17686

PROGRAM STUDI S1 ELEKTRONIKA DAN INSTRUMENTASI
DEPARTEMEN ILMU KOMPUTER DAN ELEKTRONIKA
FAKULTAS MATEMATIKA DAN ILMU PENGETAHUAN ALAM
UNIVERSITAS GADJAH MADA
YOGYAKARTA
2022



	a7839cd3793570061883049b93d28c9efd7d2437e57da7a3085a13a1a806f85b.pdf
	5a75065cf94fa86571a5ee112e00660f0a8839887c208c4c0d38d90ccccd573d.pdf


