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La síntesis de respuestas dinámicas en robots 
redundantes bajo control de impedancia sigue 
dependiendo de métodos iterativos, optimización o 
prueba y error. Esto dificulta imponer razones de 
amortiguamiento específicas y garantizar estabilidad 
considerando la dinámica real del robot.

Desarrollar una metodología analítica capaz de calcular 
directamente los parámetros de amortiguamiento de 
manipuladores redundantes a partir de razones de 
amortiguamiento deseadas.

▪ Se desarrolló una metodología analítica que sintetiza 
directamente la respuesta dinámica de manipuladores 
redundantes a partir de razones de amortiguamiento 
deseadas, sin optimización iterativa.

▪ La eliminación sistemática de los modos de energía 
potencial cero permitió obtener una formulación 
positiva definida y soluciones estables para sistemas 
redundantes..

A partir de la configuración del robot, el Jacobiano, la 
matriz de masa y la rigidez cartesiana deseada, la 
metodología transforma el sistema al espacio articular y 
elimina los modos redundantes (ZP).  Mediante análisis de 
autovalores, se establecen ecuaciones que relacionan las 
razones de amortiguamiento deseadas con los 
coeficientes de amortiguamiento. De esta forma, se 
resuelven de forma directa para obtener la matriz de 
amortiguamiento que sintetiza la respuesta dinámica 
requerida.

Se evaluó la metodología en un robot Panda de 7 DoF 
considerando dos escenarios: una tarea cartesiana de 3 
coordenadas (4 DoF redundantes) y una tarea de 5 
coordenadas (2 DoF redundantes). Se obtuvo una 
reproducción precisa de las razones de amortiguamiento 
deseadas y un desempeño superior al método 
convencional

▪ Los resultados en un robot Panda de 7 DoF 
demostraron alta precisión en la imposición de razones 
de amortiguamiento para distintas tareas cartesianas.

▪ Al considerar la masa, rigidez y configuración del robot, 
la metodología proporciona una solución general y 
físicamente consistente para el control de impedancia.

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