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Abstrak
 

Lengan robot memiliki sifat-sifat dinamika tak linier yang melibatkan parameter-parameter yang berubah

terhadap waktu yang mengakibatkan sistem ini sangat kompleks dilihat dari sudut pandang kontrol.

Persamaan dinamika dari sistem lengan robot berhubungan dengan kelembaman efektif (ejective inertia)

dari masing-masing sendi (joint), kopling kelembaman antar tiap sendi, dan juga gaya gravitasi. Untuk

menangani sistem lengan robot yang sangat kompleks dan non linear ini maka digunakan fuzzy model

reference learning control (FMRLC). Pada skripsi ini akan dibalm aplikasi FMRLC dalam menangani

sistem lengan robot planar dua link Pada skripsi ini juga akan ditampilkan simulasi untuk memperlihatkan

ldnerja dari algoritma FNIRLC dalam mengendalikan posisi lengan robot planar dua link.
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