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Sintesis de Respuestas Dinamicas de Manipuladores Roboticos
Redundantes

PROBLEMA
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La sintesis de respuestas dinamicas en robots

redundantes bajo control de impedancia sigue (@)

dependiendo de metodos iterativos, optimizacion o sont3

prueba y error. Esto dificulta imponer razones de 0 ‘ R
amortiguamiento especificas y garantizar estabilidad / iy

considerando la dinamica real del robot.
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Desarrollar una metodologia analitica capaz de calcular
directamente los parametros de amortiguamiento de
manipuladores redundantes a partir de razones de
amortiguamiento deseadas.

PROPUESTA
A partir de la configuracion del robot, el Jacobiano, la
matriz de masa y la rigidez cartesiana deseada, la Start | Compute
metodologia transforma el sistema al espacio articular y WS
elimina los modos redundantes (ZP). Mediante analisis de ‘
. . /
autovalores, se establecen ecuaciones que relacionan las ¥(a), J() ,
razones de amortlg.uamle.nto deseadas con los M(q), K, Sharactaristin
coeficientes de amortiguamiento. De esta forma, se desired Z's bolynomial
resuelven de forma directa para obtener la matriz de l
amortiguamiento que sintetiza |la respuesta dinamica i
requerida. Map system to .
1 joint space Obtain 2m
M(q)G + Cq + Kq = T,y | L equations
7 l using
Kug=0 | M =s"Ms ' =s7CS K'=S"KS IMPOSEAAS
v Positive v l
4 = [ 0 I ] definite system ,
- __(MI)—IKI _(MI)—lcl
- v . Solve for C¢
D., = (KD~ M ‘ W= i, pe—lo S
\. gp
v
{ ) Remove ZP l
9; = cos (&) | Ao =rcos O, & g simBL), T=1,. .. ,2m mode
: * i | 4 (=)
Zifo ar?™ ¥ cos((2m — k)6;) = 0 }
2; = [ Co = "digE (e, C) son- Co) ] )
Zk:O ar?™ *sin((2m — k)6;) = 0
RESULTADOS
Se evalud la metodologia en un robot Panda de 7 DoF
considerando dos escenarios: una tarea cartesiana de 3 3 0.027
coordenadas (4 DoF redundantes) y una tarea de 5 = — Arbitrary Method
-: q
coordenadas (2 DoF redundantes). Se obtuvo una S 001} — lterative Method
reproduccidn precisa de las razones de amortiguamiento Q Synthesis Method
deseadas y un desempeno superior al meétodo E
convencional o Oy \7&‘:”* '
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CONCLUSIONES
" Se desarrolld6 una metodologia analitica que sintetiza " Los resultados en un robot Panda de 7 DoF
directamente la respuesta dinamica de manipuladores demostraron alta precision en la imposicion de razones
redundantes a partir de razones de amortiguamiento de amortiguamiento para distintas tareas cartesianas.

deseadas, sin optimizacion iterativa.
= Al considerar la masa, rigidez y configuracion del robot,

" La eliminacidon sistematica de los modos de energia la metodologia proporciona una solucién general vy
ootencial cero permitid obtener una formulacion fisicamente consistente para el control de impedancia.
oositiva definida y soluciones estables para sistemas
redundantes..

El articulo completo puede ser encontrado en el siguiente link: https://ieeexplore.ieee.org/abstract/document/11313005




	Diapositiva 1

