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Keterangan

sudut antara surnbu z ;; ke sumbu z; dilihat dari sumbu X;.
sudut antara sumbu x ;.; ke sumbu x; dilihat dari sumbu z ,; )
sudut akhir putaran joint (°, rad)

kecepatan sudut link i (rps).

percepatan sudut link i (put/det’)

sudut awal yang diperintahkan oleh joint prosesor ( °, rad )

torsi yang bekerja pada joint I (kgem, Nm, 0z-in}
konstanta waktu (detik)

matriks transformasi homogen joint i terhadap joint i-1
approach vector, yaitu vektor posisi sumbu z sistern koordinat
konstanta amplifier

jarak terdekat antara sumbu z ;; dan sumbu Z;

redaman viscous beban

matriks yang mewakili efek gravitasi pada joint i

vektor posisi pusat massa link i dari joint i

jarak antara sumbu x ;) ke sumbu x; diukur sepanjang sumbu
Z;.

matriks yang mewakili efek akselerasi dari joint j terhadap
jomt i.

percepatan gravitasi
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Universitas Gadjah MadB@b0HSitiang mewakiti -ositbingsi-sdya sentrifugal dan gaya

Coriolis akibat gerak rotasi

matriks yang mewakili kombinasi gaya sentrifugal dan
Coriolis akibat gerak translasi

momen inersia (mm®, 0z-in-s)

momen inersia beban (oz-in-s? )

momen mersia motor (0z-in-s° )

momen inersia total (0z-in-s* )

konstanta derivative kontroler

gain tegangan ( Vs/rad, V/1000 rpm)

gam kecepatan ( Vs/rad, V/1000 rpm)

gain posisi

konstanta proportional kontroler

konstanta torsi (0z-in/A)

mduktansi armatur

massa hink 1 (kg)

noral vector, yaitu vektor posisi sumbu x sistem koordinat
kecepatan putaran joint i {rpm)

daya motor listrik yang digunakan pada joint i

vektor posisi joint i terhadap sistem koordinat acuan

daya motor (HP, Watt)

vektor posisi joint i+1 terhadap joint i

vekior posisi pusat massa lnk i terhadap sistem koordinat

acuan
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matriks orientasi joint i terhadap sistem koordinat acuan
matriks transformasi joint i terhadap joint i-1

matriks rotasi gabungan dari sistem koordinat acuan ke joint i
transpose dari matriks 'R,

sliding vector, yaitu vektor posisi sumbu y sistem koordinat
torsi (Nm)

waktu yang diperlukan joint untuk mencapai kestabilan
(detik)

matriks homogen yang menunjukkan lokasi joint i dari sistem
koordinat acuan

matriks orientasi sumbu x pada joint i terhadap sistem
koordinat acuan

matriks orientasi sumbu y pada joint i terhadap sistem
kocrdinat acuan

matriks orientasi sumbu z pada joint i terhadap sistem

koordinat acuan
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