Calcul des matrices pour notre robot - V2.1.2

ai ai di+1 gi+1

On ale Tableau DH suivant: (1) Lol _78/2 Z; 02 Eln/Z
2 0 0 L2 63

cos (01) —sin(61) 0

- sin(61) cos(61) 0 O
0-1 — 0 0 1
0

0 0
Pour un robot du type SCARA, sur la matrice de transformation homogene suivante, il faut avoir au lieu de’avoir 62 — 61 —m/2, 02. Icion a

remplacé 62 par 62 — 81 — /2 car pour le méme tableau DH on a fait une preuve (disponible sur Wiki) permettant de sans changer de
tableau DH, de trouver I'équation pour notre robot parallélépipéede.

cos (82 —-m/2) —sin(62-m/2) 0 L1

T = 0 0 1 h2
-2 —sin (82 —m/2) —cos(2—m/2) O O
0 0 0 1

cos(83) —sin(63) 0 O

T _[sin(@3) cos(B3) 0 O

2-effector — 0 0 1 L2

0 0 0 1

Ainsi pour Tj_,, on a:

cos[81]sin[62] cos[01]cos[62] —sin[B1] Llcos[01] —h2sin[01]
sin[B2]sin[01] sin[B1]cos[62] cos[61] h2cos[61] + L1sin[61]

Toz = .
cos[02] —sin[02] 0 h1
0 0 0 1
c0s(81) —sin(81) 0 0 cos (92 -I) —sin (92 e U
arce que sin(61) cos(®1) 0 O . 0 0 1 h2|_
P ? 0 0 1 hi —sin (92 - E) —cos (02 - E) 0
0 0 0 1 z o 2 0
cos (1) —sin(61) 0 O cos (02 —m/2) sin(—-62+m/2) 0 L1
sin(61) cos(61) 0 O 0 0 1 h2)_ car sin(x) = -sin(x)
0 0 1 hl sin (=02 +m/2) —cos(62—-m/2) O O
0 0 0 1 0 0 0 1
cos (1) —sin(61) 0 O cos (=02 +m/2) sin(—=602+m/2) 0 L1
sin(61) cos(61) 0 O 0 0 1 h2) _ car cos{-x) = cos(x)
0 0 1 hil sin (=02 +m/2) —cos(—=02+m/2) 0O O
0 0 0 1 0 0 0 1
cos (1) —sin(61) 0 O sin(62) cos(82) 0 L1
sin(61) cos(681) 0 O 0 0 1 h2
0 0 1 hil cos(62) —sin(62) 0 O
0 1

cos[oel]sin[GZ] 0 cos[B1]cos[62] —5191[91] ngos[el] 0— h21sin[91]
sin[62]sin[01] sin[B1]cos[62] cos[01] h2cos[61] + L1sin[61]
cos[02] —sin[02] 0 h1
0 0 0 1

Maintenant on multiplie To_; - Toseffector POUr Obtenir Toerrecior - AlOrs:

Toosefrector =
OCO);f[S{]Cos[%]sin[SZ] + cos[01]cos[02]Sin[03] cos[B1]cos[62]Cos[03] — cos[01]sin[062]Sin[63] —sin[61] Lilcos[01] —h2sin[81] — L2sin[61]
Cos[63]sin[01]sin[B2] + cos[02]sin[61]Sin[63]  cos[B2]Cos[03]sin[01] — sin[01]sin[62]Sin[63]  cos[61] h2cos[61] + L2cos[01] + L1sin[61]
cos[02]Cos[63] — sin[62]Sin[63] —Cos[03]sin[62] — cos[62]Sin[63] 0 hl

cos[Sl](Cos[OB]sin[62]0+ cos[62]Sin[63]) cos[61](cos[B2]Cos[63] — sir?[GZ]Sin[OB]) —sin[01] Llcgs[el] —(h2 + L2)sin[911]
sin[01](Cos[03]sin[62] + cos[82]Sin[83]) sin[B1](cos[02]Cos[63] — sin[62]Sin[63])  cos[61]  (h2 + L2)cos[61] + L1sin[61]
cos[02]Cos[63] — sin[62]Sin[63] —Cos[63]sin[62] — cos[62]Sin[63] 0 hl
0 0 0 1

pl

Maintenant les coordonnées de notre stylo dans R3 sont P3 = . Ses coordonnées dans RO seront donc :

0
0
1
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L1cos[061] — (h2 + L2)sin[61] + plcos[B1](Cos[63]sin[62] + cos[62]Sin[B3])
(h2 + L2)cos[61] + L1sin[01] + p1sin[61](Cos[03]sin[B2] + cos[02]Sin[63])
h1 + p1(cos[62]Cos[B3] — sin[62]Sin[63])

1

=P0

qu’on obtenu en faisant: PO = To_erfector - P3

L1cos[061] — (h2 + L2)sin[01] + plcos[01](Cos[63]sin[62] + cos[62]Sin[6B3])
P0’s homogenous notation is: [ (h2 + L2)cos[01] + L1sin[01] + p1sin[61](Cos[83]sin[62] + cos[62]Sin[63]) | =
h1 + p1(cos[62]Cos[B3] — sin[62]Sin[63])
—((h2 + L2)sin[01]) + cos[61](L1 + p1Cos[63]sin[82] + p1lcos[62]Sin[63])
(h2 + L2)cos[01] + sin[01](L1 + p1Cos[63]sin[62] + p1lcos[62]Sin[63])
h1 + plcos[62]Cos[63] — p1sin[62]Sin[63]

X —((h2 + L2)sin[081]) + cos[61](L1 + p1Cos[63]sin[62] + p1lcos[62]Sin[63])
Now we are solving the linear system (y) = (h2 + L2)cos[61] + sin[61](L1 + p1Cos[83]sin[62] + plcos[02]Sin[B3]) | to find
z h1 + plcos[62]Cos[63] — p1sin[62]Sin[63]
61, 62, 63



