
Namun, jika setiap model
aktuator harus difabrikasi
untuk mengetahui kesesuaian
deformasi yang dihasilkan
dengan kebutuhan spesifik
rehabilitasi, tentu akan
membutuhkan banyak biaya
pencetakan.

Memenuhi kriteria

namun perlu untuk difabrikasi agar dapat digunakan

mengetahui 
berbagai relasi 

dengan pendekatan tanpa harus

variasi 
parameter yang 
menyebabkan

●

μ1 = 9,11421463 MPa μ2 = −33,3840598 MPa
μ3 = 66,817263 MPa α1 = 0,158235037 α2= 9,9333440 α3 =
− 19,8653315

●

●

𝑁 = 3, 
𝜇1 = 9,11421463 MPa
𝜇2 = −33,3840598 MPa
𝜇3 = 66,8172362 MPa
𝛼1 = 0,158235037
𝛼2 = 9,9333440

𝛼3 = −19,8653315

*tipe elemen yang paling 

banyak digunakan pada SPA

Soft robotics
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