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ประมวลศัพท์และคาํย่อ 

 

Actuator  = ตวัขบัเร้าโครงสร้างหุ่นยนตใ์หเ้คล่ือนท่ี 

CCW = ทวนเขม็นาฬิกา (Counter ClockWise) 

Coupler Curves = เส้น Curve แสดงระยะกวาดของปลาย End Effector 

DKS                                = สภาวะการเกิด Singularity แบบใกล ้Origin (Direct Kinematic  

Singularity) 

DOF  =  ระดบัความเป็นอิสระของกลไก (Degree of Freedom) 

Dexter Area = ระยะเคล่ือนท่ีท่ีหุ่นยนตมี์ DOF ครบถว้นตามสมรรถนะของหุ่นยนต ์

EEF  =  อุปกรณ์ท่ียดึติดตายตวัหรือสามารถถอดเปล่ียนได ้(End Effector) 

FEA = การหาผลลพัธ์โดยประมาณของสมการอนุพนัธ์ (Finite Element 

Analysis) 

Inverse Jacobian = Matrix แปลง Error แนวแกน สู่ค่า Error แนวมุมเพ่ือนาํไปชดเชย 

Inverse Kinematic = จลนศาสตร์ผกผนั การหามุมตน้กาํลงัท่ีทาํให้ปลายแขนหุ่นยนตเ์ขา้สู่

เป้าหมาย 

Forward Kinematic = จลนศาสตร์ไปขา้งหนา้ เป็นการหาตาํแหน่งปลายแขนหุ่นยนต ์จากค่า

มุมตน้กาํลงั 

Linkage = กา้นโยง  

mm. = มิลลิเมตร (milimetre) 

PKM = กลไกคู่ขนาน (Parallel Kinematic Manipulator) 

Pose = ท่าทางตาํแหน่งของหุ่นยนต ์ 

Repeatability = ความสามารถในการทาํซํ้ า เคล่ือนไหวปลายแขนหุ่นยนตเ์ขา้สู่จุดเดิม 

RR/RRR = ขอ้เป็นแบบ Revolute 5 ตวั โดยตวัขบัเร้าเป็นแบบ Revolute 2 ตวั 

Working Space  = ระยะเคล่ือนท่ีท่ีหุ่นยนตท่ี์เขา้ถึงได ้

Serial Robot = แขนกลแบบกลไกอนุกรม 

Parallel Robot = แขนกลแบบกลไกขนาน  


