
Lezione 25/03/2004  
 

a) Controllo di manipolatori: modello dinamico motore-riduttore collegato al modello dinamico del robot 
(vedi file pdf “Controllo di Manipolatori Rigidi”). 

b) Architetture di controllo (vedi file pdf “Introduzione alle architetture per il controllo dei manipolatori”). 






