Metodo Denavith - Hartenberg

Ubicacion de los sistemas de referencia.

Antes de aplicar este método se debera analizar la estructura del robot, para identificar la cantidad
de eslabones vy los tipos de juntas involucradas (revolutas o prismaticas). A la cantidad total de
eslabones en movimiento se le llamara n.

1. Asignar el numero 0 a la base del robot y continuar numerando sus eslabones en movimiento
desde 1 hasta n.

2. Trazar los ejes de movimiento de las articulaciones. Para una revoluta sera el eje alrededor del
cual se realiza el giro. Para una prismatica sera la linea a lo largo de la que se realiza el
desplazamiento.

3. Numerar cada eje de movimiento desde 1 (el mas cercano a la base) y acabando en n.
4. Situar el eje Z, sobre el eje de cada articulacion i+1, para i:0,...,n—1. El sentido positivo de

cada eje Z; se asigna de forma arbitraria.

i Zi Ejei+l
0 Z, Eje,
n- 1 Zn—l EJ en

5. Situar el origen de cada sistema {Si} ,para i:1,..,n—1. Considerar estos dos casos:
> L,y Z | seintersectan: situar el origen {Si} en el punto donde se cortan.

> Z,y Z,_, son paralelos: situar el origen {Si} libremente en el eje de la articulacion i+1.

i z Z. ¢ Se intersectan o {S:}
son paralelos? '

1 Z, Z, {Sl}

n-1 anl Zn,z {Snfl}
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6.

7.

10.

Situar el eje X, perpendicular entre cada par de ejes Z; y el eje anterior Z, |, para i:n—1,...,1

. Asignar de forma arbitraria el sentido positivo al eje X;.

! Zi Z|—l Xi
n _1 Zn—l Zn—2 Xn—l
1 Z1 ZO X1

Situar cada eje Y, de modo que se forme un triedro a derechas con X,y Z,, para i:n—1,...,1.

i X, Z, Y,
n- 1 X n-1 Zn—l Yn—l
1 xl Zl Yl

Situar el origen del sistema de la base {SO} sobre cualquier punto del eje Z,,. Los ejes X, y Y,

se orientan libremente, con tal de que formen un triedro a derechas.
Situar el origen del sistema de la herramienta (tool) {S } ={S;} en el extremo dtil del robot.
Situar el eje Z, de forma que sea paralelo a Z . Situar el eje X de forma que sea

perpendicular a Z, y Z . Situar el eje Y, de forma que se genere un triedro a derechas con
X, yZ,.

Determinacion de los parametros 6,d,ay «.

Ubicados los sistemas en el brazo, se determinaran los parametros 6,d,a y « . Los primeros dos

(8 yd) seran un giro y un desplazamiento sobre el eje Z, ,; los segundos dos (& y &) seran un

giro y un desplazamiento sobre el eje X,. Se llenara una tabla para i:1,...,n:

lan
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Determinar el angulo @, como el giro alrededor del eje Z, | (Z )que el eje X, (X

anterior anterior )

debe ser girado para que sea paralelo al eje X, ( X, )- El giro podra ser positivo o negativo,
respetando la regla de un tornillo a derechas.

Determinar la distancia d,como el desplazamiento del sistema {Si_l} a lo largo eje Z,,
necesario para que el eje X, , se empalme al eje X,. Se debe conservar el signo del
desplazamiento sobre el eje Z, ;.

Determinar la distancia a, como el desplazamiento del sistema {Si_l} alolargo eje X, necesario
para que el sistema {S_,} coincida con el sistema {S;}. Se debe conservar el signo del
desplazamiento sobre el eje X;.

Determinar el angulo o; como el giro alrededor del eje X, necesario para que todos los ejes del

sistema {S,_,} coincidan completamente con los ejes del sistema {S; } . El giro podra ser positivo

0 negativo, respetando la regla de un tornillo a derechas.

Sustituir los parametros 6,,d., &,

127

y ¢; en la matriz de transformacion homogéenea que relaciona

al sistema {S,_,} con el sistema {S,}:

[ cos@ —cosa;senof, senoq;senof, acosO |
o _ senod ~ cosq,cos  —senoq,cosf asenod,
I seno ¢, cos d.
0 0 0 1]

Finalmente, calcular la matriz de transformacion total como el producto de todas las transformadas

individuales.
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