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Abkürzungsverzeichnis III

Abkürzungsverzeichnis

CFC

CTC
Computed Force Control

Computed Torque Control

DKP

DMS

Direktes Kinematisches Problem

Dehnungsmessstreifen

fb

ff

FHG

feedback

feed forward

Freigheitsgrad/Freiheitsgrade

HiL Flardware-in-the-Loop

IKP Inverses Kinematisches Problem

JS Joint Space

MIMO

MNF

MZF

Multiple Input Multiple Output

Modellgestütztes Nichtlineares Führungsfilter

Mehrgrößenzustandsfilter

NL Nichtlineares Übertragungsglied

OS Operational Space

PKM Parallelkinematische Maschine

SISO

SMB
Single Input Single Output

Sliding-Mode Beobachter

TCP Tool Center Point
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