
Inverse kinematic model 
Paul Method 

Arm+Wrist+ End Effector 
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Paul Method 
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Arm to wrist 
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Link a α d θ 

1 0 0 L1 θ1 

2 0 -π/2 d2 0 

3 0 0 d3 0 
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Spherical wrist 
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Wrist to End-effector 
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Link a α d θ 

1w 0 π/2 0 θ4 

2w 0 -π/2 0 θ5 

3w 0 0 0 θ6 

0 0 L6 0 
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Numerical example 
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Arm2Wrist 
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Theta1, D2,D3 
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Wrist 
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Theta 4,5,6 
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6 Rotations Robot 
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Niryo IKM 
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Niyro IKM Solutions 

θ11 

θ31 θ21 
θ51 θ41 θ61 

θ52 θ42 θ62 

θ32 θ22 
θ53 θ43 θ63 

θ54 θ45 θ64 
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θ12 

θ33 θ23 
θ55 θ45 θ65 

θ56 θ46 θ66 

θ34 θ24 
θ57 θ47 θ67 

θ58 θ48 θ68 



Example 
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Solutions 
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Homework 
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Thanks 

درجات حرية و توضح طريقة بول  6هذه المحاضرة تتيح فهم الموديل الهندس ي العكس ي لروبوت تسلسلي ذو : ملاحظة
 المستخدمة في إيجاد البارامترات

 يجب العمل على فهم هذه الطريقة بشكل جيد حتى نتمكن من استخدامها في حساب موديل السرعة العكس ي
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