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Introdução
Neste projeto foram aplicados algoritmos de identificação
para estimar os parâmetros dinâmicos de um manipulador
espacial  com o modelo  descrito através do Manipulador
Dinamicamente  Equivalente.  Foram  aplicados  os
algoritmos gradiente e mínimos quadrados para verificar a
capacidade  desses  algoritmos.  Um  sinal  de  entrada
suficientemente  rico  foi  aplicado  como  trajetória  de
referência para a posição das juntas enquanto um sistema
PID com controle de torque calculado é responsável pelo
obedecimento da trajetória Foram feitas simulações para o
caso do manipulador espacial com duas juntas.

Resultados e Discussão
Simulações foram feitas para um manipulador planar de
base livre  flutuante com duas juntas ativas.  Uma lei  de
controle de torque calculado mantinha o manipulador em
uma trajetória  com um sinal  de entrada suficientemente
rico (Ioannou, 2006) fornecida mesmo com as incertezas
dos parâmetros.
Primeiramente  a  partir  do  Modelo  Dinamicamente
Equivalente(Liang,  1997)  foram  feitos  os  cálculos  para
isolar as variáveis desejadas, ou seja, os parâmetros de
inércia e centro de massa
Identificação  dos  parâmetros  de  inércia – Foram
usados dois algoritmos para a identificação dos valores de
inércia. No primeiro caso os parâmetros desejados foram
definidos como [I2   I3]T = [0.0076   0.006]T. E no segundo
caso  os parâmetros  desejados foram definidos como [I2

I3]T = [0.02   0.01]T  como pode ser visto nas figuras 1 e 2
respectivamente.
Identificação  dos  parâmetros  de  centro  de  massa –
Para o centro de massa os valores foram definidos como
[lc2   lc3]T = [0.096   0.077]T. No caso do centro de massa,
os  parâmetros  desejados  não  são  possíveis  obter  de
maneira linear no modelo do manipulador dinamicamente
equivalente.  Logo  utilizando  o  melhor  jeito  de  obter  as
variáveis de centro de massa temos que os parâmetros de
interesse são [lc2

2   lc3   lc3
2]T = [0.0092   0.077   0.0059]T

como é demonstrado na figura 3.

Figura  1. Estimação dos  parâmetros  de  inércia  com  o
algoritmo gradiente.

Figura  2. Estimação dos  parâmetros  de  inércia  com  o
algoritmo dos mínimos quadrados.

Figura 3. Estimação dos parâmetros de centro de massa
usando  os  algoritmos  gradiente  e  mínimos  quadrados
respectivamente

Conclusões
Neste  projeto  os  resultados  das  simulações  mostraram
que os algoritmos utilizados são eficazes e com um bom
desempenho.  No  manipulador  tratado  neste  projeto,  a
importância  do  resultado  deve  ser  reforçada  pois  a
recalibração  deve  ser  feita  automaticamente  pois  uma
recalibração manual dos parâmetros não é viável
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