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Résumé : 

Dans ce travail, on étudie les  paramètres influençant la précision et la  répétabilité des robots 

manipulateurs industriels .A partir du modèle Denavit-Hartenberg ( D-H standards ou modifiés) et de la matrice 

de transformation généralisée, le calcul de la précision et de la répétabilité est mené dans le cas général puis 

appliqué au robot Puma 560 .Pour illustrer ce travail, un programme développé sous matlab 7.10 et mettant à 

contribution les outils de calcul symbolique de ce langage a été mis au point pour le calcul de la précision  du 

robot pour des incertitudes absolues données. La démarche adoptée a été  la suivante :  

 Choisir une pose initiale (position zéro) et évaluer analytiquement  l’erreur globale et l’erreur 

systématique. 

 Introduire  les paramètres  D-H  du robot et nombre de liaisons ainsi que les cotes d’erreur pour chaque  

paramètre dans cotre  fenêtre graphique.   

 Calculer  l’erreur systématique et l’afficher. 

 Afficher le nuage de points correspondant à la dispersion. (nuage points pour les différentes 

possibilités). 

Le travail est complété par l'application de la méthode des plans expériences pour  déterminer l’effet de 

chaque liaison (Δα, Δa, Δd) afin de corriger les erreurs de précision. Une  comparaison entre les résultats 

analytiques et la  simulation numérique clos se travail. 

Mots clés : Précision, Répétabilité, Résolution, Paramètres de Denavit-Hartenberg (D-H), paramètres statiques 

d’un robot manipulateur. 

 

Abstract : 
                 In this work, we study the parameters influencing the accuracy and repeatability of industrial robots 

manipulators. Starting Denavit-Hartenberg model (standard or modified DH) and generalized transformation 

matrix, the calculation accuracy and repeatability conducted in general and then applied to the robot Puma 560 

cases. to illustrate this work, developed under matlab 7.10 and involving symbolic computation tools of this 

language program was developed to calculate the accuracy of the robot for uncertainties absolute data. The 

approach was as follows: 

 



M I N I S T E R E  D E  L ’ E N S E I G N E M E N T  S U P E R I E U R  E T  D E  L A  R E C H E R C H E  S C I E N T I F I Q U E  

UNIV ER SIT E D JIL LAL I  L IAB ES  S ID I  B EL A B BE S  

 

F A C U L T E  D E  T E C H N O L O G I E  

▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬▬ 

 
RESUME DE MEMOIRE DE MAGISTER 

 

 

 Choose initial installation (zero position) and analytically evaluate the overall error and systematic  

error.  

   Insert the DH parameters of the robot and the number of links and error scores for each parameter in 

cutter graphics window.  

   Calculate the systematic error and display it.  

   See the cloud of points corresponding to the dispersion. (cloud points for the different possibilities).  

 The work is complemented by the application of the method plans experiments to determine the effect 

of each link (Δα, Δa, Δd) to correct inaccuracies.  

 A comparison between the analytical results and numerical simulation work has ended. 

 

Keywords: Accuracy, Repeatability, Resolution, Denavit-Hartenberg parameters (DH), static 

parameters of a manipulator robot. 

 

 ملخص 
 

 د.هاس )طزا دونافيت هارتنبرغ  فً هذا انعًم، وَحٍ انًعهًاث دراست انخأثٍز عهى انذقت وانخكزار يٍ انزوبىحاث انصُاعٍت انًخلاعبٍٍ. بذءا

حالاث. ونخىضٍح  065انخحىل، ودقت انحساب وانخكزار أخزٌج فً انعاو ويٍ ثى حطبٍقها عهى انزوبىث بىيا  انقٍاسٍت أو انًعذنت( ويعًى يصفىفت

وانخً حُطىي عهى أدواث حساب انزيشي نهذا انبزَايح انهغت وضعج نحساب دقت انزوبىث ل انشكىك  5..0هذا انعًم، وضعج ححج ياحلاب 

 نً:انبٍاَاث انًطهقت. كاٌ انُهح عهى انُحى انخا

 

 اخخٍار انخثبٍج الأونً )يىقف صفز( وححهٍهً حقٍٍى انخطأ انكهً وانخطأ انًُهدً.    

 نهزوبىث وعذد يٍ وصلاث وعشزاث انخطأ نكم يعهًت فً انقاطع َافذة انزسىياث.  د.ها()  إدراج انًعهًاث   

 حساب خطأ يُهدً وعزضه.    

 لاحخًالاث يخخهفت(.  رؤٌت سحابت يٍ انُقاط انًقابهت نهخشخج. )سحابت ٌشٍز   

 ( نخصحٍح أخطاء. Δα ،Δa ،Δdوٌكًم انعًم يٍ حطبٍق انخدارب خطط طزٌقت نخحذٌذ حأثٍز كم وصهت ) 

 يقارَت بٍٍ انُخائح انخحهٍهٍت وانًحاكاة انعذدٌت انعًم قذ اَخهج. 

 

 ت يٍ روبىث يُاور.، يعهًاث ثابخ دونافيت هارتنبرغ )د.ها( : دقت، انخكزار، انقزار، انًعهًاثمفتاحيهكلمات 

 

 
 


