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บทท่ี 3 จลนศาสตร์ขา้งหนา้และผกผนั
Forward Kinematics and Inverse Kinematics
• สายโซจ่ลนศาสตร ์(kinematic chain)

• จลนศาสตรข์า้งหนา้โดยวิธีการของเดนาวิท-ฮารเ์ทนบอรก์ (Denavit-Hartenberg)





Link Description

• Links : a set of bodies connected by joints.

• Joint : forming a connection between two links

• Lower pair : being used to describe the connection between a pair of 
bodies when the relative motion is characterized by two surfaces 
sliding over one another.







Two Parameters define the relationship 
between two lines
• Link length = ai-1 measured between two joint axes. The line is 

perpendicular to both axes.

• Link twist = i-1 angle between axis i-1 and axis I when both axes lay 
down on a plan whose normal is the perpendicular line.







Link-Connection Description





























Modified Denavit Hartenberg Notation

หนังสือบางเล่ม เช่น Introduction to Robotics: Mechanics and Control (ฉบับท่ี 3) ใช้
พารามิเตอร์ DH ที่ดัดแปลง (ใกล้เคียง) ความแตกต่างระหว่างพารามิเตอร์ DH แบบคลาสสิก (ไกล) 
และพารามิเตอร์ DH ที่ดัดแปลงคือตำแหน่งของการยึดระบบพิกัดกับข้อต่อและลำดับของการแปลง
ที่ดำเนินการ


























































	สไลด์ 1: RBE 3005  วิศวกรรมหุ่นยนต์ (Robotics Engineering)
	สไลด์ 2: บทที่ 3 จลนศาสตร์ข้างหน้าและผกผัน Forward Kinematics and Inverse Kinematics
	สไลด์ 3
	สไลด์ 4: Link Description
	สไลด์ 5
	สไลด์ 6
	สไลด์ 7: Two Parameters define the relationship between two lines
	สไลด์ 8
	สไลด์ 9
	สไลด์ 10: Link-Connection Description
	สไลด์ 11
	สไลด์ 12
	สไลด์ 13
	สไลด์ 14
	สไลด์ 15
	สไลด์ 16
	สไลด์ 17
	สไลด์ 18
	สไลด์ 19
	สไลด์ 20
	สไลด์ 21
	สไลด์ 22
	สไลด์ 23
	สไลด์ 24: Modified Denavit Hartenberg Notation
	สไลด์ 25
	สไลด์ 26
	สไลด์ 27
	สไลด์ 28
	สไลด์ 29
	สไลด์ 30
	สไลด์ 31
	สไลด์ 32
	สไลด์ 33
	สไลด์ 34
	สไลด์ 35
	สไลด์ 36
	สไลด์ 37
	สไลด์ 38
	สไลด์ 39
	สไลด์ 40
	สไลด์ 41
	สไลด์ 42
	สไลด์ 43
	สไลด์ 44
	สไลด์ 45
	สไลด์ 46
	สไลด์ 47
	สไลด์ 48
	สไลด์ 49
	สไลด์ 50
	สไลด์ 51
	สไลด์ 52

