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Cinématique directe 

Dans ce cours, nous allons décrire une méthode 
systématique pour développer le modèle cinématique d'un 
robot sériel à n articulations.  
Cette méthode consiste en deux étapes principales :  

1. Placer un référentiel sur chaque lien du robot; 
2. Ensuite, pour chaque paire de référentiels 

consécutifs, trouver quatre paramètres géométriques 
qui décrivent la pose de l'un par rapport a l'autre. Il 
s'agit de la méthode Denavit-Hartenberg qui a été 
proposée en 1955 et reste toujours la méthode de 
loin la plus utilisée en robotique sérielle. 



Méthode Denavit-Hartenberg 

Pour résoudre la cinématique directe d'un robot sériel spatial à n articulations (rotoïdes ou 
prismatiques), il est presque inévitable de placer un référentiel sur chaque lien du robot, chose 
que nous n'avons pas eu besoin de faire dans l'exemple de la section précédente. Ainsi, dans le 
cas d'un robot à n articulations, donc à n+1 liens, le modèle de la cinématique directe du robot 
sera exprimé par l'équation suivante : 
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Algorithme pour obtenir les paramètres DH 
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Equation de la cinématique directe 
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Exemple d'un robot sériel a cinq articulations rotoïdes 
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