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In diesem Beitrag werden Algorithmen zur positionshasierten Kraftregelung von Industrierobotern untersucht
und mit-einander verglichen. Im Unterschied zu vielen seit Jahren publizierten Ansétzen zur
Roboterkraftregelung, die an kom-merziellen Robotersteuerungen nicht oder nur schwer implementiert werden
kdnnen, da sie z. B. den Zugriff zu den Gelenkmomenten oder Motorenstrémen voraussetzen, haben die hier
betrachteten Konzepte eine moglichst einfache Struktur. Einer der vorgeschlagenen Algorithmen, der ein sehr
gutes Regelverhalten zeigt, besteht aus einem einfachen Proportionalregler mit positiver Rickfiihrung der
aktuellen Endeffektorposition.

In this paper the algorithms of position-based force control for industrial robots are investigated and compared.
A lot of approaches for robot force control published over many years cannot be implemented into commercial
robot controllers as they may need access to the joint torques or motor currents. The approaches presented in this
paper are as simple as possible. One of them is the simple proportional controller with positive feedback of the
current end-effector position. This algorithm shows very good control behavior.



