3.Numerical Solution of Robot Equation

-trajectory of motion x(t) fiFig c),d) -phase curves ′x x( ) fiFig a), b) -Poincare sections ′ − x nT x nT

( ) ( ) fiFig.e), f)

-Power spectrum; coordinate domain fi frequency domain (obtained through Fast Fourier Transforms) fi Fig g), h)

-150 -100 -50 0 50 100 150

-1000

-500

0

500

1000 (a)

x‘

x^{-100 -50 0 50 100}

-500

0

500 (b)

x‘

x

0 10 20

-150

-100

-50

0

50

100

150 (c)

x

t^{20000 20010 20020}

-100

-50

0

50 100 (d)

x

t

-50 0 50 100 150

-1000

-500

0

500

1000

(e) x‘ x_{89, 272285589, 272286089, 272286589, 272287089, 272287589, 272288089, 2722885}

0, 46306

0, 46308

0, 46310

0, 46312

0, 46314

0, 46316

0, 46318 (f)

x‘ x

0, 0 0, 2 0, 4 0, 6 0, 8 1, 0 1, 2 1, 4 2

4

6

8

10

12 (g) lo g( 10_k P_ω ) ω/ω 0 0, 0 0, 2 0, 4 0, 6 0, 8 1, 0 1, 2 1, 4 4

6

8

10 12 (h) lo g( 10_k P_ω ) ω/ω 0

-6,9 -6,8 -6,7 -6,6 -6,5 -6,4 -6,3 -6,2

-0,4

-0,2

0,0

0,2

0,4 (a)

x‘

0,0 0,2 0,4 0,6 0,8 1,0 1,2 1,4 2

4

6

8

10 (b)

lo g( 10^k

P^ω )

70,310 70,315 70,320

1,1980

1,1981

1,1982

1,1983

1,1984

1,1985

1,1986

1,1987

1,1988

1,1989 (c)

x‘

0,0 0,2 0,4 0,6 0,8 1,0 1,2 1,4 4

6

8

10

12 (d)

lo g( 10^k

P^ω )

0 20 40 60 80 100 120 140

-2000

-1500

-1000

-500 0 500 1000

1500

2000 (e)

x‘

x 0,0 0,2 0,4 0,6 0,8 1,0 1,2 1,4 4

6

8

10

12 (f)

lo g( 10^k

P^ω )

ω/ω_0

Fig.2. Poincare map (a),(c),(e) and power spectra (b),(d),(f). LogL=1.6 for (a),(b), logL=1.8 for (c), (d), and for (e),(f) LogL=3.2; t=20000-20546.13.