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Mechanizmusok, zart lancd robotok és az [1] irodalomban bemutatott koteleken felfiiggesztett szervizrobot
esetén, a kinematikai leirds és a dinamikai modell egyszertsitése érdekében célszeri lehet, a rendszer szabadsagi
fokainak szdmat meghalad6, specidlisan vélasztott leir6 koordindtdkat haszndlni. Ilyen leiré koordindtdk a [2]
irodalomban bevezetett természetes koordindtdk, melyek alkalmazdsa esetén a rendszer tdmegmatrixa konstans és
altaldban elkeriilhetd az Osszetett trigonometrikus fiiggvények haszndlata a kinematikai Osszefiliggésekben, mely
tulajdonsdgok segitik a dinamikai modell valds idejli szimuldciéjat. Ugyanakkor a természetes koordindtdkkal
modellezett rendszer mozgdsegylete differencidl algebrai egyenlet (DAE), mely esetben a hagyomdnyos robot
modellekre az irodalomban megtaldlhaté kiszdmitott nyomatékok médszerén alapulé pozicidszabalyozas kdzvetleniil
nem alkalmazhaté.

Jelen tanulmdny célja a kiszdmitott nyomatékok moddszerének altaldnositdsa nem minimdlis szdmu altaldnos
koordindtdval modellezett, alulaktudlt robotok poziciészabdlyzdsara. Természetes koordindtdk alkalmazdsét
feltételezve a vizsgélt robotok mozgasegyenlete

Mi+®2=Q+Hu, ¢=0 (1

alakban adhaté meg, ahol Me ™ a tomegmitrix és ®q=09¢p/dqe ™" a nem minimdlis szdmd koordinitdk
kozotti kapcesolatot kifejezé geometriai kényszerek Jacobi métrixa. Az (1) egyenletben Qe [1" jeloli a beavatkozd
vagy aktudtor erdkon kiviili dltalanos eréket, He [1 ™ a beavatkozé erékhoz tartozé bemeneti métrix és ue ]’ az
aktudtor er6k vektora. Feltételezve, hogy a rendszer alulaktudlt (I <n) az inverz dinamikai feladat az el6irhatd
koordinatdk fiiggvényében, az aktudtor er6k mozgasegyenletbdl torténd kifejezésével nem oldhaté meg kozvetleniil.

Alulaktudlt DAE modell esetén, a [3] irodalomban ko6zolt médszer helyett, célszerli a mozgdsegyenletet a
beavatkozé erék nullterére vetitetni a V= Null(H")" transzformaciéval. Az igy kapott n—1I egyenlet irja le a
rendszer nem szabdlyozott dinamikdjat. Tovdbbi m egyenletet jelentenek a geometriai kényszerekbdl szdmithato
gyorsuldsok. A szabdlyozisi feladatot a geometriai kényserekhez hasonlé alakban a ¢, = g(q)—p(t)e 0! szervo
kényszerekkel adhatjuk meg, ahol p(t) az el6irt mozgas melyet a koordindtdk fiiggvényeként g(q) definidl. A
szervo kényszerek gyorsuldsok szintjén val6 figyelembe vételével a nem szabdlyozott mozgést leir6 egyenlet
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ahol Gq=9dg/dq és Kp ill. Kp az alkalmazott PD szabélyozds erdsitési tényezd mdtrixai. A (2) egyenletbdl
meghatdrozhatok a sziikséges (| gyorsulds és A Lagrange multiplikator értékek, melyekkel a beavatkozé erd

u=H'Mj+H'®] (q)1-H'Q,. 3)

osszefiliggéssel szamithatd, ahol H' az 4tviteli matrix (Moore-Penrose) altaldnositott inverze.
A bemutatott médszer alkalmazhatésagat az ACROBOTER robot [1] szabdlyozdsanak szimuldcidja és a Quanser
2DoF pantograffal, mint zart 1ancu sikbeli robottal, végzett kisérletek igazoljak.
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