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Bewegungsgleichungen des Systems:

Drehimpuls des Arms A bezogen auf seinen Schwerpunkt SA
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Transformation vom Drehimpuls des Arms A auf den Gesamtschwerpunkt SG des Roboters
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Bahngeschwindigkeit von SA bei Rotation des Arms B um SG
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Drehimpuls des Arms B bezogen auf den Gesamtschwerpunkt SG
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Drehimpuls des Gesamtsystems
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Drallsatz bzgl. SG
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Einsetzen des Drallsatzes zum Arm A
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Sonderfall: Antriebsmoment M
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Die Rotation des Arms A hervorgerufen durch das Antriebsmoment M
A
 bewirkt eine Rotation

des Arms B um den Gesamtschwerpunkt SG mit der Winkelbeschleunigung
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Die Bewegung des Arms A beeinflusst die Steuerung von Arm B.


