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{A} sistema de coordenades amb vectors unitaris a1 ,a2 ,a3
{B} sistema de coordenades amb vectors unitaris b1 ,b2 ,b3
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Interpolador Lineal

Formulari de Robótica



Algorisme de Denavit-Hartenberg (DH)

0. Numereu les unions des de 1 fins a n
començant per la base i acabant pel yaw, pitch i 
roll de l’element final (en aquest ordre).

1. Assigneu el sistema de coordenades L0 a la 
base, assegurant-vos que Z0 coincideix amb 
l’eix de la unió 1, i inicialitzeu k=1.

2. Feu coincidir Zk amb l’eix de la unió k+1.

3. Poseu l’origen de Lk a la interseció dels eixos 
Zk i Zk-1. Si Zk i Zk-1 no intersecten, utilitzeu la 
intersecció de Zk amb una normal comuna a Zk i 
Zk-1.

4. Poseu Xk de manera que sigui ortogonal a Zk
i Zk-1. Si Zk i Zk-1 són paral·lels, feu Xk
perpendicular a Zk-1, situeu-lo al llar del link i 
apuntant cap a fora.

5. Seleccioneu Yk per acabar de completar el 
sistema de coordenades Lk.

6. Feu k=k+1. Si k<n, torneu al pas 2.

7. Poseu l’origen de Ln a la punta de l’element final. 
Feu coincidir Zn amb el vector a (approach), Yn amb
el vector o (orientation) i Xn amb el vector normal de 
l’element final. Feu k=1.

8. Poseu el punt bk a la intersecció dels eixos Xk i Zk-
1. Si no intersecten, poseu-lo a la intersecció d’Xk
amb una normal comuna a Xk i Zk.

9. θk és l’angle de rotació des de Xk-1 a Xk mesurat
sobre Zk-1.

10. dk és la distància des de l’origen del sistema de 
coordenades Lk-1 al punt bk mesurat al llarg de l’eix 
Zk-1.

11. ak és la distància des del punt bk a l’origen del 
sistema de coordenades Lk mesurat al llarg de Xk.

12. αk és l’angle de rotació des de Zk-1 a Zk mesurat
sobre Xk.

13. Feu k=k+1. Si k≤n aneu al pas 8.






