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rägh

eitsm
om

en
t

u
n
d

sin
d

seh
r

sch
o
ck-

u
n
d

vibration
sresisten

t.

●
N

a
ch

te
il:

N
u
r

in
n
erh

alb
gerin

ger
T
em

p
eratu

rgren
zen

ein
setzb

ar.

●
S
ch

eib
en

fü
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fü
r

d
en

R
ad

iu
s

w
ird

N
u
ll.

●
D

er
R
ob

oter
d
reh

t
sich

au
f
d
er

S
telle.

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

9
8

1
1
.
N

o
v
e
m

b
e
r

2
0
0
5

A
B

T
A

M
S

F
a
c
h
b
e
re

ic
h

In
fo

rm
a
tik

K
a
p
ite

l:
S
e
n
so

re
n

in
d
e
r

R
o
b
o
tik

A
b
sch

n
itt:

A
n
w
e
n
d
u
n
g
:
In

k
re

m
e
n
ta

lg
e
b
e
r

V
o
rw

ä
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fü

r
S
ervoan

trieb
e.

P
h
D

th
esis,

T
ech

n
isch

en
U

n
iversität

C
arolo-W

ilh
elm

in
a

zu
B
rau

n
sch

w
eig,

2002.
h
ttp

://w
w

w
.ifr.in

g.tu
-b

s.d
e.

P
ro

f.
J
.
Z
h
a
n
g

V
o
rle

su
n
g
:
A

n
g
e
w
a
n
d
te

S
e
n
so

rik
S
e
ite

1
1
5

1
1
.
N

o
v
e
m

b
e
r

2
0
0
5


