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In diesem Beitrag werden die Mdoglichkeiten der kfdfoment-Regelung an Leichtbaurobotern aufgezdigt. die
Versuche werden zwei Roboter verwendet, einer istemem internen Kraft-/Moment-Sensor ausgestatiet dem
anderen Roboter werden die Motorstrome der Antriebe Ermittlung der Krafte verwendet. Bei den neist
kommerziellen Systemen ist es schwierig, Kraftralgglrithmen zu implementieren. Haufig sind die
Programmfunktionalitdten sehr eingeschrankt. Beilder verwendeten Systemen sind Algorithmen zwaftkegelung
vorprogrammiert. Diese Algorithmen sollen in diesd@uitrag getestet und bewertet werden. Hierfur waide
Testumgebung verwendet, in welcher der Roboterrgegee feste Oberflache drickt. Die Kontaktkraftdvivahrend
des Versuchs gedndert. Zudem soll durch eine komageifgabe die Kraftregelung getestet werden.



