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Convenzione di Denavit-Hartenberg
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e sisceglie 'asse; giacente lungo I'asse del giuntet 1

e si individua O; all'intersezione dell’asse; con la normale
comune agli asst;_; e z;, € conO; si indica l'intersezione
della normale comune cof_;

e Si assume l'asse; diretto lungo la normale comune agli
assiz; 1 ez; con verso positivo dal giuntoal giunto; + 1

e sisceglie 'assg; in modo da completare una terna levogira
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e Definizione non univoca della terna:

*

con riferimento alla tern&, per la quale la sola direzione
dell’assez, risulta specificata: si possono quindi scegliere
arbitrariament®), edz

con riferimento alla terna, per la quale il solo asse, ri-
sulta soggetto a vincolo (deve essere normale all’asse):
infatti non vie giunton + 1, per cui none definitoz,, e lo
si pud scegliere arbitrariamente

guando due assi consecutivi sono paralleli, in quanto la
normale comune tra di essi n@univocamente definita

guando due assi consecutivi siintersecano, in quanto il verso
di z; € arbitrario

quando il giunta; € prismatico, nel qual caso la sola dire-
zione dell’asse;_; e determinata
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Parametri di Denavit-Hartenberg
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a; distanza dD; daO;;
d; coordinata su;_ di O};

«; angolo intorno all'asse;; tra 'assez;_; e lI'assez; valutato
positivo in senso antiorario;

9¥; angolo intorno all'asse;_; tral'asser;_; e I'asser; valutato
positivo in senso antiorario.

e a; € ; SON0 sempre costanti
e se il giuntoe rotoidalela variabilee ¥;

e se il giuntoe prismaticola variabilee d;
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e Trasformazione di coordinate
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Procedura operativa

1.

Individuare e numerare consecutivamente gli assi dei giunti;
assegnare, rispettivamente, le direzioni agli agsi. ., z,_1

Fissare la terna base posizionandone l'origine sull’agsegli
assizy e yp sono scelti in maniera tale da ottenere una terna
levogira

Eseguire i passidaabper: =1,...,n — 1:

3.

5.

Individuare l'origineO; all'intersezione diz; con la normale
comune agliassi; 1 ez;. Se gliassk;_1 e z; sono paralleli e

il giunto ¢ e rotoidale, posizionar@; in modo da annullarég;;

se il giunto: e prismatico, sceglier®; in corrispondenza di
una posizione di riferimento per la corsa del giunto (ad esempio
un fine-corsa)

Fissare I'asse; diretto lungo la normale comune agli assi
e z; con verso positivo dal giuntoal giuntos + 1

Fissare I'assg; in modo da ottenere una terna levogira

Per completare:

6.

Fissare la terna, allineando:,, lungo la direzione dt,,_; selll
giunton e rotoidale, ovvero scegliendg in maniera arbitraria
se il giunton e prismatico; fissare I'assg, in accordo al puntd

Costruire pei = 1, ..., n latabella dei parametui;, d;, «;, 9;

8. Calcolare sulla base dei parametri di cui al puhte matrici

10.

di trasformazione omogene&. ' (¢;) peri = 1,...,n

CalcolareT?(q) = AY... A" 1 che fornisce posizione e
orientamento della ternarispetto alla tern@

Assegnatel’? e T, calcolare la funzione cinematica diretta
T?(q) = TCT T che fornisce posizione e orientamento della
terna utensile rispetto alla terna base



