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Notation de Denavit-Hartenberc

Notation de Denavit-Hartenberg pour un robot a chai
ouverte simple.

|. Description des articulations:
Robot rigide :
n articulations (=0, 1, ..., n) = n degrés de liberté
Segmer | es mobile pal rappor aL segmer i-1.

Axe i est défini par une ligne dans I'espace, autour du que
segment i tourne ou se déplace par rapport au segment i-1.
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Notation de Denavit-Hartenberc

Un segment est spécifié par 2 parametres qui définissent |
situation relative de deux axes dans I'espace :

1. Distance perpendiculaire commu(e,) : distance entre deux
axes consecutifs i-1 et i. C'est une distance perpendiculaire
commune a zet z,. Cette ligne existe toujours et elle est
unique sauf dans le cas ou les deux axes sont parallele
(nombreinfini de lignes de méme longueu

2. Orientation relative de deux axes consécufds,) : angle entrg
'axe I-1 et I'axe i. Il est obtenu en « vissant » ['axe i-1 vers I'ax

Cas spécial intersection des deux axes

a;, est mesuré dans le plan contenant les deux axes, mais so
est inconnu. Dans ce cas, on est libre de choisir le
arbitrairement.
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Notation de Denavit-Hartenberc

Il. Description de connexions entre segments (articulations)
II.1 Les segments intermédiaires de la chaine

Une articulation est spécifiée par 2 parametres :
Glissemen{d) : distance sur ’'axe commun entrg a
et a.

Rotatior (6,) : angle entre 3, el a. || es obtent er

« Vvissant » g, vers I'axe aautour de I'axe z

Si l'articulation 1 est de type prismatique, alors est
variable.

Si larticulation | est de type rotoide, aloBsest variable.

T. AL-ANI, Département Informatique, ESIEE-PARIS




Notation de Denavit-Hartenberc

11.2 Les articulationsextrémes (premiere et deniere) du robot
=a=0,0,=0a.=0.
Si l'articulation 1 de type rotoide, la position O 8gpeut
étre choisie arbitrairement ef=O0.

Si l'articulation 1 de type prismatique, la position O de

peu étre choisie arbitrairemer el 6,= 0.
Les mémes conventions sont appliquées a l'articulatio
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Notation de Denavit-Hartenberc

lll . Convention d’attachement des reperes aux segments du roh

1.1 Convention dattachement des reperes aux segme
iIntermediaires du robot

L’axe z du repere i coincide avec l'axe d’articulation 1.
correspond au déplacement (rotoide ou prismatique)
segment i par rapport au reférentiel i-1.

L’origine du reperci es localisét a l'intersectior de a avel
I'axe d’articulation 1.

L’axe x; du repere i coincide avec darticulation i. Le sens
est dans le sens de(de I'axe i a 'axe i+1).

Cas special a = 0, u,; est choisi normal au plan dg; etu,,,.
u,; est défini par la regle de la main droite.
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Notation de Denavit-Hartenberc

1.2 Convention d’attachement des reperes aux segm
extrémes (premier et denier) du robot

Attacher un repere de reféerence fixe (arbitraire) a la b
du robot (articulation O (). Les reperes de toutes le
articulations sont exprimeés par rapport a ce repere.

Puisque le repere O est arbitraire, choisjy coincidant
ave(l'axe 1 quancla variable articulaire 8,= 0 ou d,= 0.

gy =0,0a,=0.

Si 'articulation n de type rotoide, le sens deooincide

avec x_, quand6 = O et I'origine du repere n est choisi
tel que d= 0.

Si l'articulation n de type prismatique, le sens deest

choisi tel qued,= O et I'origine du repere n est choisie s
I'intersection de X, et 'axe d’articulation n quand g O.

6
T. AL-ANI, Département Informatique, ESIEE-PARIS




Notations de Denavit-Hartenberg
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Notation de Denavit-Hartenberg (modifiée

La convention de Denavit-Hartenberg, dans sa version d’origine,
est appliquee a un robot a chaine ouverte simple. Pour appliquer
cette convention a un robot a chaine fermeée, nous utiliseront la

notation suivante

a= distance de  a u,, mesuree sur (a est

toujours positive ou nulle)

o,=anglede  au, mesurée autour de; ,
d=distance de au, mesurée sur, , (le signe
est determiné par rapport a lI'origine de repere |
O=anglede au, mesurée autour de,
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Notation de Denavit-Hartenberg modifiée
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