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Cinématique directe 



Exemple d'un robot sériel a cinq articulations rotoïdes 





Placer les référentiels DH 



Référentiel F0 



Référentiel F1 



Référentiel F2 



Référentiel F3 







Paramètres DH 



Paramètres DH 



Paramètres DH conformes avec le robot réel 





Équation de la cinématique directe 



Validation dans la configuration zéro 



Validation dans une autre configuration 


