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1.1 Seldlas 5qaJ 

$ 
ejak tahun 1970·, 
lengan banyak (m 
lengan tunggal bi 

memegang satu benda ser 

Nakono mengusul 
2 lengan yang menangan 
koordinasi berdasarkan 
rangka obyek, selanjutn: 
kerangka. 

Pada tahun 1980­
masuki tahap sangat mau 
Cara definisi vektor tugll! 
kontrol dengan lingkar te 
obyek terkait, disamping 
teoritis latar belakang y31 
topik lebih maju untuk 
dalam hal mengontrol 2 
obyek, distribusi gaya al 

pada obyek. 
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