IMPLEMENTASI SISTEM KENDALI PID PADA HYPER REDUNDANT MANIPULATOR ROBOT
BERBASIS OBLIQUE SWIVEL JOINT

MECHANISM SEBAGAI ROTARY STEERABLE SYSTEM UNTUK PENGEBORAN TERARAH
Muhammad Raihan Shadiq, Dr. Ir. Fahmizal, S.T., M.Sc., IPM.

Universitas Gadjah Mada, 2025 | Diunduh dari http://etd.repository.ugm.ac.id/

PROYEK AKHIR

UNIVERSITAS
GADJAH MADA

IMPLEMENTASI SISTEM KENDALI PID PADA HYPER
REDUNDANT MANIPULATOR ROBOT BERBASIS OBLIQUE
SWIVEL JOINT MECHANISM SEBAGAI ROTARY STEERABLE
SYSTEM UNTUK PENGEBORAN TERARAH

Oleh:
MUHAMMAD RAIHAN SHADIQ
21/479382/SV/19493

PROGRAM STUDI SARJANA TERAPAN TEKNOLOGI REKAYASA
INSTRUMENTASI DAN KONTROL
DEPARTEMEN TEKNIK ELEKTRO DAN INFORMATIKA
SEKOLAH VOKASI
UNIVERSITAS GADJAH MADA
2025



IMPLEMENTASI SISTEM KENDALI PID PADA HYPER REDUNDANT MANIPULATOR ROBOT
BERBASIS OBLIQUE SWIVEL JOINT
MECHANISM SEBAGAI ROTARY STEERABLE SYSTEM UNTUK PENGEBORAN TERARAH




	HALAMAN PENGESAHAN
	HALAMAN PERNYATAAN BEBAS PLAGIASI

