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Notation de Denavit-Hartenberg pour un robot à chaîne
ouverte simple.

I. Description des articulations:

� Robot rigide :

n articulations (i=0, 1, …, n) = n degrés de liberté

Segmenti est mobileparrapportausegmenti-1.

Notation de Denavit-Hartenberg 

Segmenti est mobileparrapportausegmenti-1.

� Axe i est défini par une ligne dans l’espace, autour du quelle
segment i tourne ou se déplace par rapport au segment i-1.
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� Un segment est spécifié par 2 paramètres qui définissent la
situation relative de deux axes dans l’espace :

1. Distance perpendiculaire commune(ai-1) : distance entre deux
axes consécutifs i-1 et i. C’est une distance perpendiculaire
commune à zi et zi-1. Cette ligne existe toujours et elle est
unique sauf dans le cas où les deux axes sont parallèles
(nombreinfini delignesdemêmelongueur
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(nombreinfini delignesdemêmelongueur

Cas spécial: intersection des deux axes
αi-1 est mesuré dans le plan contenant les deux axes, mais son sens
est inconnu. Dans ce cas, on est libre de choisir le signe
arbitrairement.

2. Orientation relative de deux axes consécutifs(αi-1) : angle entre
l’axe i-1 et l’axe i. Il est obtenu en « vissant » l’axe i-1 vers l’axe i.
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II. Description de connexions entre segments (articulations)
II.1 Les segments intermédiaires de la chaîne

� Une articulation est spécifiée par 2 paramètres :
1. Glissement(di) : distance sur l’axe commun entre ai-1

et ai.
2. Rotation(θi) : angleentreai-1 et ai. Il est obtenuen
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2. Rotation(θi) : angleentreai-1 et ai. Il est obtenuen
« vissant » ai-1 vers l’axe ai autour de l’axe zi.

� Si l’articulation i est de type prismatique, alors di est
variable.

� Si l’articulation i est de type rotoïde, alorsθi est variable.
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II.2 Les articulationsextrêmes (première et denière) du robot

� a0 = an = 0, α0= αn= 0.

� Si l’articulation 1 de type rotoïde, la position 0 deθ1 peut
être choisie arbitrairement et d1= 0.

� Si l’articulation 1 de type prismatique, la position 0 de d1

peutêtrechoisiearbitrairementet θ1= 0.
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peutêtrechoisiearbitrairementet θ1= 0.

� Les mêmes conventions sont appliquées à l’articulation n.
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III . Convention d’attachement des repères aux segments du robot

III.1 Convention d’attachement des repères aux segments
intermédiaires du robot

� L’axe zi du repère i coïncide avec l’axe d’articulation i. Il
correspond au déplacement (rotoïde ou prismatique) du
segment i par rapport au référentiel i-1.

L’origine du repèrei est localiséeà l’intersectionde a avec
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� L’origine du repèrei est localiséeà l’intersectionde ai avec
l’axe d’articulation i.

� L’axe xi du repère i coïncide avec ai d’articulation i. Le sens
est dans le sens de ai (de l’axe i à l’axe i+1).

Cas spécial: ai = 0, uxi est choisi normal au plan deuzi etuzi+1.

� uyi est défini par la règle de la main droite.
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III.2 Convention d’attachement des repères aux segments
extrêmes (premier et denier) du robot

� Attacher un repère de référence fixe (arbitraire) à la base
du robot (articulation 0 (c0)). Les repères de toutes les
articulations sont exprimés par rapport à ce repère.

� Puisque le repère 0 est arbitraire, choisiruzi coïncidant
avecl’axe 1 quandla variablearticulaireθ1= 0 oud1= 0.
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avecl’axe 1 quandla variablearticulaireθ1= 0 oud1= 0.
� a0 = 0, α0= 0.
� Si l’articulation n de type rotoïde, le sens de xn coïncide

avec xn-1 quandθn= 0 et l’origine du repère n est choisie
tel que dn= 0.

� Si l’articulation n de type prismatique, le sens de xn est
choisi tel queθn= 0 et l’origine du repère n est choisie sur
l’intersection de xn-1 et l’axe d’articulation n quand dn= 0.
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ai= distance deuzi-1 à uzi mesurée surxi-1 (ai est
toujourspositiveounulle)

Notation de Denavit-Hartenberg (modifiée)

La convention de Denavit-Hartenberg, dans sa version d’origine,  
est appliquée à un robot à chaîne ouverte simple. Pour appliquer 
cette convention à un robot à chaîne fermée, nous utiliseront la 
notation suivante

toujourspositiveounulle)

αi= angle deuzi-1 àuzi mesurée autour deuxi-1

di= distance deuxi-1 à uxi mesurée surzi-1 (le signe
est déterminé par rapport à l’origine de repère i-1)

θi= angle deuxi-1 àuxi mesurée autour deuzi
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