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ABSTRAK 

 

Pada penelitian ini dibahas konfigurasi struktur rantai kinematik mekanisme 

paralel tiga derajat kebebasan translasi murni berbasis jumlah konstanta kinematik 

dan komponen mekanik. Analisis gerak translasi dilakukan dengan dua cara yaitu 

simulasi dan teoritik. Untuk menganalisis gerak translasi secara simulasi 

dilakukan dengan menggunakan software CAD yaitu Autodesk Inventor, 

sedangkan untuk analisis secara teoritik menggunakan software olah data yaitu 

Microsoft Excel dengan landasan perhitungan berdasarkan teori screw. Analisis 

gerak translasi ini dilakukan dengan tujuan mendapatkan desain CAD untuk dua 

puluh jenis konfigurasi rantai kinematik menggunakan sambungan revolute dan 

prismatik yang disertai jumlah konstanta kinematik yang harus diberikan untuk 

menghasilkan gerak translasi murni. 

 

Evaluasi yang dilakukan dengan membuat tahapan penelitian yaitu berupa 

pembuatan part mekanisme seperti base, link, dan platform serta dilanjutkan 

dengan proses assembly dari masing-masing part. Selanjutnya simulasi respon 

kinematik berupa perpindahan posisi platform dengan orientasi yang tidak 

berubah dilakukan dengan melakukan simulasi CAD. Tahapan berikutnya adalah 

evaluasi secara teoritik berdasarkan teori screw untuk mendapatkan arah 

constraint gerak. 

 

Berdasarkan hasil dari simulasi yaitu perpindahan posisi platform dari dua 

puluh konfigurasi struktur rantai kinematik tidak mengalami kemiringan sehingga 

orientasi gerak platform tidak mengalami perubahan, disamping itu juga diperoleh 

jumlah konstanta kinematik untuk masing-masing konfigurasi. 

 

  

Kata kunci : kinematik, mekanisme translasi, rantai kinematik, constraint gerak


