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EMD Systèmes mécaniques articulés et robotique 

Exercice N°1 (5 pts) 

 

Trouver la matrice de transformation 

homogène T02 entre le repère R0 et le repère 

R2 

 

 

Exercice N°2 (15 pts) 

Soit le robot manipulateur PRPR (voir figure) 

1. Trouver les paramètres de Denavit-Hartenberg. 

2. Ecrire toutes les matrices de transformation homogènes 

3. Déduire le modèle géométrique directe 

4. Trouver la matrice Jacobéenne J  

5. Déduire les vitesses linéaires du point O4 par rapport au repère R0 

 

Bonne chance 

z2 

y2 



Université Mohamed Khider – Biskra   Département de Génie Mécanique 
Faculté des Sciences et de la Technologie   Master 1 Construction Mécanique 

 
 

Solution 

Exercice N°1 
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Exercice N°2 

Les paramètres de Denavit-Hartenberg 

 ai i di i 

1 0 0 L1 0 

2 L2 /2 0 2 

3 L4 0 L3 0 

4 0 0 L5 4 
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Jacobéen 
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Pour i=1 articulation prismatique 
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Pour i=2 articulation rotoide 
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  Pour i= 3 articulation prismatique 
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Pour i=4 articulation rotoide 
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