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Mekanika Robot Berkaki

Robotika adalah bidang yang masih relatif baru dalam teknologi modern yang
melintasi batas keteknikan tradisional. Untuk memahami kerumitan dari robot
beserta penerapannya dibutuhkan pengetahuan teknik elektro, teknik mesin, teknik
industri, ilmu komputer, ekonomi, dan matematika.

Buku ini dilengkapi dengan pengenalan mekatronika beserta keterkaitannya
dengan robotika dan pengetahuan dasar matematika seperti halnya matriks,
determinan, dan persamaan diferensial yang sering ditemui dalam mempelajari
robotika. Materi matematika dasar ini diharapkan dapat mempermudah pembaca
dalam memahami matematika untuk robotika. Buku ini menekankan pada materi
robot yang berhubungan dengan mekanika *robotika atau tepatnya adalah
kinematika dan dinamika robot berkaki serta dilengkapi dengan contoh-contoh soal
tentang bagaimana menerapkan persamaaan kinematika dan dinamika robotika
khususnya robot berkaki.
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