O seguinte exemplo ilustrard o uso da dindmica de um manipulador com dois graus de
liberdade, ilustrando a andlise feita anteriormente. A dindmica deste robd é dada por
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Nesta simulacdo foram usados os seguintes parametros

m =1

I, =1

m, =2
5, =30°
I, =012
I, =05
I, =0.25
l..=0.6

O robd, inicialmente em repouso em (g, =0,q, =0), é comandado para
(q, =60°,9,, =90°). Os resultados sdo mostrados na simulag&o.
Para o controlador PD foram usados o0s seguintes parametros K, =1001 ;

K, = 20K, . Observa-se na simulacdo que o controlador PD leva o robd a posicdo desejada
ap06s um transiente eswtavel!



