Description of a position

We will describe the position of a point in space with a position vector. Components of 
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 have numerical values that indicate distances along the axes of {A}. Each of these distances along an axis can be thought of as the result of projectiong the vector onto the corresponding axis.
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Description of an orientation

Rotation matrix describes {B} (moving frame) relative to {A} (reference frame). The components of any vector (
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) are simply the projections of that vector onto the unit directions of its reference frame. Hence, each component of  
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 can be written as the dot product of a pair of unit vectors. 
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Mappings involving general frames
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or
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Summary of the link parameters in terms of the link frames
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Summary of link-frame attachment procedure
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Türkçesi
Koordinat eksenlerini, robot eklemlerine yerleştirirken dikkat edilecek hususlar
1. Eklemlerin eksenlerini (dönel (revolute) eklem için dönme ekseni, prizmatik eklem için hareket doğrultusu) belirleyiniz. 
2. {i}. ve {i+1}. eksenler arasındaki normal doğruyu (eğer eksenler kesişiyorsa kesişme noktasını) belirleyiniz. Normal doğrunun {i}. ekseni kestiği noktayı (ya da kesişme noktasını) orijin olarak tanımlayın.   
3. {i}. eksen doğrultusunda 
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 eksenini yerleştirin.
4. 
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 eksenini, {i}. ve {i+1}. eksenler arasındaki normalin doğrultusu boyunca (eğer eksenler kesişiyorsa {i}. ve {i+1}. eksenlerinin oluşturduğu düzleme normal olacak doğrultuda) yerleştirin.
5. Eğer birinci eklem değişkeni (birinci eklem prizmatik ise 
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, dönel eklem ise
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) 0 ise, {0}. ve {1} koordinat eksenleri çakışık çizilmedir. 
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Inverse Kinematics
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