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Niveau : Master 2, Automatique et systems

TD Robotique Durée 1 Heure 30 min

TD 2: Modele géométrique direct et inverse

Exercice 1:

Considérez le manipulateur schématisé dans la Figure suivant:
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1. Déterminer les parametres de Denavit-Hartenberg.

2. Déterminer les différentes matrices de transformation entre les articulations.
3. Déterminer le modele géométrique direct.

Exercice 2 :

Soit le manipulateur évoluant dans un plan et décrit dans la figure
suivante. Calculer le modele géométrique direct et inverse du robot.
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Correction
Exercice N°01
1) Les axes des reperes
A% A2 A 2
> [L» r}—» X2
X0 X1 L
P d
AT T a1 @2 X3
v Z3
2) Tableau de DH de ce robot:
ai oli d; (3]
1 a1 0 o 0
2 az 0 0 o]
3 0 T -d ok
3) Le modéle géométrique direct (M%)
1 O O a1 qu _qu 0 aZqu
01 0 0 S, Cg, 0 a,Sq
MO — Ml — 2 2 294,
1 0 0 1 qqf °2 0 0 1 0
0O 0 0 1 0 0 0 1
Cqs Sqs 0 0 Cqz —Sq; 0 a; +a,Cq,
2 Sqg3 —Cq; 0 0 0 _ O 1_[Sqz Cqz O a,;5q;
Mi=l 0 o -1 —q|Me=MixMa=| g 0 QU
0 0 0 1 0 0 0 1
C(az +q3) S(qz +q3) 0 a; +a,Cq;
Mg — M(l) * M% * M% — S(qZ + q3) _C(QZ + q3) 0 a,5q;
0 0 -1 q, —d
0 0 0 1
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Exercice N°02
Exemple 1: robot planaire a 2 segments (RP)

Probleme
[Pz, py]T donné.
q = [911 dQ]T?
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On a le modeéle géométrigue direct suivant:
Py = ds cos b
Py = dz sinfy

Une démarche analytique simple permet de déterminer le modeéle
géométrique inverse. En effet, nous avons que :

61 = arctan(py/ps), do = \/}m

3 TD Robotique AIB.ABDELGHANI



