PROBLEMA DE D-H

El robot de la figura es un Kuka KR-16 de 6 GDL. Se pide:
a) Situar los sistemas de coordenadas de cada eslabén segun el algoritmo de Denavit-Hartenberg,
considerando el robot en la posicion sefialada en la figura y partiendo del sistema (x0,y0,z0)

indicado. Tomar como sentido positivo el indicado en la figura.

b) Obtener la tabla mas simple de los parametros de Denavit-Hartenberg del robot
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c) Obtener la posicion (x,y,z) del origen del sistema 1 (x1,y1,z1) mediante las correspondientes
matrices de transformacion cuando la articulacion 1 ha rotado 45 grados.



CALCULO DE LOS PARAMETROS DE DENAVIT-HARTENBERG:

El método para posicionar los triedros de referencia es el sigmiente:

1. Elegir un sistema de coordenadas fijo (X, Y. %) asociado a la base del robot, que en
ocasiones vendra dado como un dato conocido.

2. Localizar los ejes de cada articulacion. El sistema de la base debe rotar o trasladarse
segin el eje Ly, apareciendo la primera variable de rotacion 8 o desplazamiento d;.
Los siguientes triedros deben situarse de forma que Z; sea el eje sobre el que gire la
articulacion i+1 un angulo 8- o se traslade un desplazamiento d 1. El gje Z, del
extremo del robot se situara después.

3. Los sentidos positivos de giro o traslacion de las articulaciones se pueden elegir
arbitrariamente, desde un punto de vista formal, pero es conveniente que coincidan
con el sentido de giro positivo de los motores del robot, para que los parametros
formales coincidan con los reales.

4 Paraide ] an-1, situar el origen del sistema 1 en la mnterseccion del eje z; con la linea
normal comun a z;] ¥ #;. 51 ambos ejes se cortan situarlo en el punto de corte v 51 son
paralelos situarlo al principio de la articulacion i+]1.

3. Una vez que tenemos fijados los ejes Ziy v Z; se elige Xj en la normal comin a
ambos. La eleccion del sentido es arbitraria. pero convine mantener ~la que mas se
parezca a X;.1. 51 son paralelos se elige sobre la linea normal que corta ambos ejes.

6. El eje Y; debe completar el triedro a derechas.

7. Situar el ultimo sistema en el extremo del robot de modo que Z, coincida con la
direccion de Ly v Xy se elige como en el punto 3.

Una vez situados los sistemas de referencia de cada articulacion se asignaran los
parametros de D-H. Se representaran en una tabla con tantas filas como grados de
libertad tenga el brazo del robot, v donde en cada columna apareceran los signientes
elementos:

a) oy - angulo de separacion del eje 71 v el eje Z; sobre el plano perpendicular a X,
utilizando la regla de la mano derecha. que definira el signo.
b) a; : distancia mas corta entre los ejes Z;1 v Z; a lo largo de X con el signo defimdo
por el sentido de este tltimo.
¢) 0i : angulo que forman los ejes Xi-1 y Xi sobre el plano perpendicular a Zi-1, utilizando la regla de la
mano derecha, que definird el signo. En articulaciones giratorias se trata de la variable que define el
angulo girado por la articulacién y se deja a cero.
d) di: distancia a lo largo del eje Zi-1 desde el origen del sistema (i-1) hasta la interseccién del eje Zi-1 con
el eje Xi. En el caso de articulaciones prismaticas serd la variable de desplazamiento.



