Materiaty pomocnicze do éwiczen z Podstaw Robotyki, Politechnika tédzka, Instytut Automatyki,
autorzy: mgr inz. Artur Gmerek, mgr inz. Damian Pakulski

Podstawy Robotyki - ¢wiczenia, Zajecia nr 5
Temat: Notacja Denavita-Hartenberga

Przypomnienie informacji z wyktadu:
. 0§ 'Z jest osig (i + 1) — go ztacza, zwrot tej osi moze by¢ przyjety dowolnie, a kierunek
pokrywa sie z osig obrotu danego ztacza
¢ 0§ X jest wspdlng normalng do osi ztgczy i-tego i (i + 1) — go i skierowana jest w strone
ogniw o wyzszych numerach
e 0§ inest uzupetnieniem dwdch poprzednich osi do prawoskretnego, kartezjanskiego uktadu
wspotrzednych
Do jednoznacznego okreslenia potozenia kolejnego uktadu wspétrzednych wzgledem uktadu
poprzedniego stuzg nam 4 charakterystyczne wielkosci:
1. kat skrecenie a; mierzony wokét osi iX od =1Z do iZ, zgodnie z zasadg Sruby
prawoskretnej
dtugos¢ ogniwa a; mierzona wzdtuz osi iXod“1Zdo z
3. przesuniecie liniowe w ztgczu d; mierzone wzdtuz osi Hlz6d 71X do X

kat ztgcza B; mierzony wokét osi Hlzod 7 1x do X, zgodnie z zasadg $ruby prawoskretnej
A; = Rot(Z,0;)Trans(0,0,d;)Trans(a;, 0,0)Rot(X, a;)

Zadanie 1: Poda¢ parametry i zmienne taricucha kinematycznego:
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Zadanie2. Podac¢ parametry i zmienne tanicucha kinematycznego:

Zadanie 3: Podac parametry i zmienne taricucha kinematycznego:
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