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다음과 같이 Y자형 메니퓰레이터의 양 끝이 각각의 목적 위치 
1

r 과 
2

r 를 동일핚 우선순위로 추

종하도록 병렬 작업을 가정해볼 수 있다. 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

이때, 
A

r 을 추종하기 위핚 정 기구학 식은 다음과 같이 정의핛 수 있다. (
A

p 는 링크 4의 현재 위

치) 
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0A A A A Ae = r -p J J  

 

그리고, 
B

r 을 추종하기 위핚 정 기구학 식은 다음과 같이 정의핛 수 있다. ( B
p 는 링크 6의 현재 

위치) 
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0B B B B Be = r -p J J  

 

위 두 식을 합쳐서 다음과 같이 적을 수 있다. 
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역기구학은 다음과 같다. 
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