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Chuy i gi u khi n  
c a Robot Công nghi p 

 
Nguy c Khoát 1,  , Ph m Minh H i 1 

1 i h c M  - a ch t 
 

TÓM T T  

B
toán 

 
 

  

1. t v  

ình ch. 

 
ình  

 0 a 
ình  

Chính vì lý do này bài báo cal thông qua 
 

 

2. u khi n Robot Rascal 

 
-  Hình 1 (Robix Rascal Project Book, 2005). 

 

 
-6 

-1400 ÷ +1400. 

2.1. ng h c thu n Robot Rascal 

  

 c 1: nh các tr c kh ng . 

 
 Tác gi  liên h  

Email: nguyenduckhoat@humg.edu.vn 
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 c 2: Xác l p h  t  n t g c c a h  t  này t i b t k  m nào trên tr c . Các tr c 

và c ch n th a qui t c tam di n thu n. L p l n th c hi c 5. 

 c 3: nh các g c m c ng vuông góc chung gi a và 1iz v i . N u 

giao v i t  t m này. N u song song v i t t i b t k  v  trí nào trên 

sao cho thu n ti n. 

 c 4: nh d ng vuông góc chung gi a và , ho ng 

vuông góc v i m t ph ng t o b i và n u và giao nhau. 

 c 5: nh th a qui t c tam di n thu n. 

 c 6 nh h  t  ng cu i . Gi  s  kh p là kh t d c 

ng nh g c b t k  trên  sao cho tuân th  quy t c bàn tay ph ng là tâm 

c a b  k p hay t u d ng c  mà tay máy ph t ng k t theo . 

N u d ng c  k t và t o thành tam di n thu n. 

 c 7: L p b ng tham s  DH cho các khâu trên robot 

 ia : kho t  m c a các tr c và . 

 : kho t  m c a các tr c và , i khi 

kh p  là kh t. 

 : là góc quay quanh tr c  t  n . 

 : là góc quay quanh tr c  t  n . 

 c 8: T  các ma tr n bi i thu n nh t b ng cách thay các tham s  trên vào. 

 c 9: Tính . Ma tr n này cho ta bi c v  i v i h  t  n n c a 

tay k p g n trên khâu cu i.  
 -    

 
t-Hartenberg 

  
 

B ng 1. B  tham s  Denavit-Hartenberg 

I li (cm) di (cm) i (radians) i (radians) 

1 9.8 15.7 0 1 +  

2 9.6 0  2 

3 6 0 0 3 

4 0 0  4 +  

5 0 11 0 5 
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Ma tr n thu n nh t QPB th  hi n m i quan h  gi a các kh p c nh: 

(1) 

v i: 
= 1 + 2 + 3 + 4; = 1 + 2 3 4; = 1 + 2 5 
= 1 + 2 + 5 ; = 1 + 2 + 3 + 4 + 5; = 1 + 2 + 3 + 4 5 
= 1 + 2 3 4 + 5; = 1 + 2 3 4 5 

2.2. ng h c Robot Rascal 

PB i sang 
c 

 -140  i các góc 
 

  góc  
B ng 2. Tham s  chuy u khi n 

 
u khi n l n 
nh t 

u khi n 
nh  nh t 

H  s  chuy i th c 

u khi ) 

 

H  s  ch nh 

(góc 00 và v  trí 
u c a 

kh p) 

1 77 -73 -18.6666 37.3333 

2 85 -89 -16.0919 -32.1800 

3 87 -84 -16.3742 24.5614 

4 83 -88 16.3742 40.9356 

. 81 -100 -15.4500 -145.0000 
 i các góc 

ng ình  
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2.3. K t qu  u khi n 

 
 Di chuy n tay máy g p v t t  vùng A chuy n sang vùng B. 
 V ng h c vùng làm vi c (qu  o chuy ng) c a 

nh 3.  

 
 

 
 

 
Hình 4.  
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3. K t lu n 
Trong bài toán 

   t bài toán 
n 

 
    

  

Tài li u tham kh o 

Desk@robix.com , 2005 

ABSTRACT 

Converting between the computational angle and the actual control 
angle on the industrial robot  

 
Nguyen Duc Khoat1, Pham Minh Hai1 

1 Hanoi University of Mining and Geology 

 
This paper discusses a practical example in controling Rascal robot through converting the 

computational angle in the inverse kinematics domain into the actual control angle on the robot. An 
illustrated example in the lab using this algorithm is also presented. 

Keywords: Robot Kinematic, Rascal Robot, Industrial Robot 


