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Manipuladores Subatuados

• Considere um manipulador com np juntas passivas e na
juntas ativas.

• Divide-se o vetor das posições, q, em:

• ⇒ juntas controladas

• ⇒ juntas restantes
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• O vetor qc pode conter:

1 - somente juntas passivas ⇒ Estratégia P

2 - juntas ativas e passivas ⇒ Estratégia AP

3 - somente juntas ativas ⇒ Estratégia A

• Controle de manipuladores subatuados:

Estratégia P ou AP  ⇒ Estratégia A
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Manipuladores Subatuados

• Particionando a equação dinâmica de manipuladores 
totalmente atuados:

• Isolando       na segunda linha e substituindo na primeira: 
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Manipuladores Subatuados

• Estratégia AP:

• Estratégia P:

• Estratégia A: 

• Forma geral
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Manipuladores Subatuados

• Forma geral

• Torque calculado + PD

bqM ca += &&τ
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