(Zusatzfolie) Beispiel: 2DoF Manipulator

Man bestimme den minimalen
Parametersatz und den Regressor
fur folgendes System:

{71 =My, + MG, +C0G +Cu0, + 9,
7, =M, + M0, +C,0 +Cu0, + 9,

M, =m, (I} +2lI1_,cos(q,))+ I, +1,
My, =M, = 2m2|02|1 COS(Qz) +1,

M., =1
e h=-mahlc2 sin(az)

Cy1=Ndy Cyp =h(G +d)

Co1 =—hgy Cyy =0 Ubung: Bestimmung Minimalparametersatz

und Regressorbildung

_ Hinweis: Drei Spalten des Regressors stellen sich
91 = (Mley +mal)g cos(ay) + malcog cos(Ar +d2) i jinear abhangig heraus =>Reduktion des

go = m2|c29 cos(ql + q2) Parametersatzes.
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