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CONVENZIONE DI DENAVIT-HARTENBERG CLASSICA E MODIFICATA

(Prof. Fischetti P.) 

Matrici di rotazione  
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Esempio Braccio Planare 2DOF 
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HARTENBERG CLASSICA E MODIFICATA 
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di=|| Xi -Xi-1|| Zi-1 
 

ai=|| Zi -Zi-1|| Xi 
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Esempio Braccio Planare 2DOF: 

 

Parametri Joint-link nella convenzione D-H Classica 

Link,i  di  ai-1 
1  0  a1 
2  0  a2 

DH-MODIFICATA 
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Esempio Braccio Planare 2DOF: 
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Link,i  di  ai-1 
1  0  0 
2  0  a1 
 

Riferimenti: 

http://jntuhceh.ac.in/web/tutorials/faculty/873_ic29-2014.pdf 

 


