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Abstract

ABSTRACT. This article discusses a forward kinematics space for a robotÃ¢Â€Â™s hand with
n arms in two dimensional Euclid space. The kinematics space of the robotÃ¢Â€Â™s hand is
obtained by employing some geometrical transformations, those are rotation and dilatation. The
solution of this problem is represented by a function corresponding a set of pairs of hinge
configuration with a set of pairs of robotÃ¢Â€Â™s position and hand endpoint
direction.Keywords: Geometry Transformations, RobotÃ¢Â€Â™s Hand n-arms, Forward
Kinematic Problem. ABSTRAK. Artikel ini membahas tentang ruang gerak kinematik ke depan
tangan robot dengan n lengan pada ruang Euclid berdimensi dua. Ruang kinematika tangan
robot ini diperoleh dengan menggunakan beberapa tranformasi geometri yaitu rotasi dan
dilatasi. Penyelesaian masalah kinematika ini direpresentasikan oleh suatu fungsi yang
mengaitkan antara himpunan pasangan pengaturan sendi dan himpunan pasangan posisi dan
arah ujung tangan robot.Kata Kunci: Transformasi Geometri, Tangan Robot n-lengan,
Permasalahan Gerak Kinematik ke Depan.
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