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SARI  

Dalam studi ini, dibahas workingspace dan inverse kinematic Mekanisme Paralel 

3-URU Translasi Murni. Mekanisme ini terdiri dari base, tiga rantai kinematik, dan 

platform yang dapat bergerak secara translasi dalam sistem koordinat ruang. 

Konfigurasi paralel ini memberikan keuntungan dari segi kestabilan dan 

kekakuannya yang relatif tinggi, respon kinematik yang lebih cepat, dan 

karakteristik dinamis yang lebih baik. Mekanisme 3-URU (Universal Revolute 

Universal) merupakan penyederhanaan dari mekanisme 3-5R. Konfigurasi 

diharapkan dapat menghilangkan masalah kerumitan struktur. 

Analisis workingspace mekanisme ini dilakukan dengan bantuan simulasi Software 

Autodesk Inventor 2017 untuk mendapatkan konstanta kinematik yang memenuhi 

spesifikasi volume workingspace. Selanjutnya inverse kinematic dilakukan dengan 

bantuan Software Maple untuk mendapatkan hubungan pergerakkan platform dan 

join aktif yang berada di base. Selanjutnya formulasi inverse kinematic tersebut 

divalidasi dengan menggunakan Software Autodesk Inventor 2017. 

Berdasarkan hasil analisis workingspace, telah diperoleh hubungan antara dimensi 

konstanta kinematik dengan volume workingspace. Konstanta kinematik tersebut 

berupa jari-jari base, panjang rantai kinematik dan jari-jari platform. Hubungan 

antara dimensi konstanta kinematik dan volume workingspace tersebut didapatkan 

berdasarkan hasil simulasi dari beberapa luas workingspace pada bidang horizontal 

(x-y) dan ketinggian arah vertikal z. Di sisi lain telah berhasil diperoleh formulasi 

inverse kinematic untuk mekanisme 3-URU Translasi Murni yang telah divalidasi 

dengan simulasi CAD Autodesk Inventor. 

Kata Kunci : Workingspace, inverse kinematic, mekanisme paralel 3-URU 

translasi murni. 

 


