SEL0364 - Controle nao linear 05/2018
Projeto: Controle de um manipulador robético (R. Kelly)

Considere o robo pelicano estudado no Cap. 5:

e Projete um controlador do tipo torque calculado (exemplo 10.2, pg. 244). O objetivo
do sistema de controle é que as juntas do robo sigam as trajetorias da pg. 145.

e Utilize o modelo da pg. 140 e os valores de parametros fisicos da pg. 132.

e Represente o sistema em malha fechada no espaco de estados e verifique que é uma
equacao linear.

e Prove a estabilidade assintética da origem para o sistema em malha fechada.

e Simule o sistema de controle em Matlab.
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