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Ubersicht: Die Regelung elastischer Roboter kann mittels nichtlinearer Regler durch-
gefiihrt werden. Voraussetzung dafiir ist, daB sowohl die verallgemeinerten Koordinaten
als auch deren zeitliche Ableitung zur Verfiigung stehen. Letzteres stellt ein Problem dar,
da sich die Geschwindigkeit der Koordinaten nicht direkt messen lafit und sie mit Hilfe
eines Beobachters geschédtzt werden muff. Der vorliegende Bericht behandelt die Regelung
elastischer Roboter, wenn nur die verallgemeinerten Koordinaten mefbar sind.
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