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รายการสัญลกัษณ์ 

 
Alpha   = องศาท่ีเส้น Normal ของผวิหนา้ช้ินงานกระทาํกบัระนาบ X-Z ของหุ่นยนต ์

D elta   =  องศาท่ีปลายแขนหุ่นยนต ์กระทาํกบัช้ินงานในแนวรอบแกน x,y 
[ ]Dt x   = อนุพนัธ์ของ x 

xJ   = Jacobian Matrix สาํหรับการหา Singularity แบบ DKS 

1lBaseL  = ระยะจากจุด Origin ถึง Actuator ดา้นซา้ย 

_ 1inp Ll   =   ความยาวของ Link Input ของแขนกลดา้นซา้ย 

_ 1out Ll   =   ความยาวของ กา้นโยง Outputของแขนกลดา้นซา้ย 

OffsetPx   = ระยะจากจุด Origin ของหุ่นยนตไ์ปถึงตาํแหน่งปลายแขนในแกน x 
OffsetPy   = ระยะจากจุด Origin ของหุ่นยนตไ์ปถึงตาํแหน่งปลายแขนในแกน y 

PxU   = ระยะจากจุด Origin ของหุ่นยนตไ์ปถึงตาํแหน่งปลายแขนบนในแกน x 
PyU   = ระยะจากจุด Origin ของหุ่นยนตไ์ปถึงตาํแหน่งปลายแขนบนในแกน y 

1qEL   = มุมของแกน Revolute Joint ดา้นซา้ย 

1, 1qIL θ  = มุมของแกนตน้กาํลงัดา้นซา้ย 

2, 2qIL θ  = มุมของแกนตน้กาํลงัดา้นขวา 

1THETA L  = มุมของแกน Actuator ดา้นซา้ยล่าง 

 

 

 

 

 

 

  


