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El problema de control…
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El modelo del actuador típico…

• El motor DC controlado por voltaje de armadura
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Ecuaciones eléctricas

Ecuaciones mecánicas
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Control del motor



Universidad Simón Bolívar

Control independiente de las junturas
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Control de posición y velocidad
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Control basado en el modelo: Par calculado
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Control basado en el modelo: Par calculado
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Control basado en el modelo: Par calculado
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Control en el espacio cartesiano
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