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DAFTAR SIMBOL 

Berikut ini merupakan tata nama notasi dalam skripsi, yaitu sebagai 

berikut : 

DoF = Degree of Freedom (Derajat Kebebasan) 

ℝ3 = Matriks rotasi 3 dimensi 

(𝑔∗) = Fungsi dalam bentuk vektor 

𝑝 dan 𝑞 = Titik sembarang 

𝑟𝑖
𝑇𝑟𝑗 = Basis ortonormal 

SO = Special Orthogonal (Grup lie) 

so = Ruang vektor semua skew matrices 3 x 3 (Aljabar lie) 

SE = Special Euclidean  

𝜔 = sumbu rotasi 

�̂� = skew symmetric matrix 

𝜃 = Sudut rotasi 

𝑒�̂�θ = Mariks rotasi 

𝑣𝜃 = 1- cos θ 

𝑐𝜃 = Cos θ 

𝑠𝜃 = Sin θ 

𝑄 = Quaternion 

𝑄∗ = Konjugate quaternion 

𝜉 = Twist 

�̇�(𝑡) = kecepatan end effector 

𝑙 = Sumbu gerakan screw 

h = Pitch 

𝜔𝑎𝑏
𝑠  = Kecepatan sudut spasial 

𝜔𝑎𝑏
𝑏  = Kecepatan sudut benda 

�̂�𝑎𝑏
𝑠  = Kecepatan spasial benda 

𝑔 = Transformasi benda tegar atau matriks konfigurasi benda tegar 

𝐴𝑑𝑔= Transformasi adjoint benda tegar 

X = Posisi awal robot manipulator  

x,y, z = Endeffector robot manipulator  
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𝑣𝑥, 𝑣𝑦, 𝑣𝑧 = posisi awal robot 

𝑣′𝑥 𝑟𝑜𝑡 , 𝑣′𝑦 𝑟𝑜𝑡 , 𝑣′𝑧 𝑟𝑜𝑡 = Endeffector rotasi robot 

𝑣′𝑥 𝑡𝑟𝑎𝑛𝑠, 𝑣′𝑦 𝑡𝑟𝑎𝑛𝑠, 𝑣′𝑧 𝑡𝑟𝑎𝑛𝑠 = Endeffector translasi robot 
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