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Manipuladores Subatuados

Considere um manipulador com 7, juntas passivas e 7,
juntas ativas.

Divide-se o vetor das posi¢oes, g, em:
g. € R"* = juntas controladas

g, € R"" = juntas restantes
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e O vetor g, pode conter:

1 - somente juntas passivas = Estratégia P
2 - juntas ativas e passivas = Estratégia AP

3 - somente juntas ativas = Estratégia A

e Controle de manipuladores subatuados:

Estratégia P ou AP = Estrategia A
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 Particionando a equag¢ao dinamica de manipuladores
totalmente atuados:

a Mar Mac qy
_Mur Muc_ éc bu

 Isolando ¢, na segunda linha e substituindo na primeira:

1 . 1
Ta = (Mac _MarMurMuc)qc +(ba _MarMu bu)

r

7, =M(q)g, +b(q,9)
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Estratégia AP:

_1 . _1
Tg = (Mac _MarMurMuc)qc + (ba _MarMu bu)

r

Estratégia P:
1 . 1
Ta = (Mau _MaaMu Muu)Qu +(ba _MaaMuabu)

a

Estratégia A:

Tg = Maaéu +ba

Forma geral

T, =z\7qc+1§
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* Forma geral

T, =]\7qc +b

* Torque calculado + PD

T :]\7(&]'5’ +K,e+K, é)+b
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