
Regelungstechnische Methoden in der Robotik 

(Zusatzfolie) Beispiel: 2DoF Manipulator 
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Man bestimme den minimalen
Parametersatz und den Regressor
für folgendes System:

Übung: Bestimmung Minimalparametersatz
und Regressorbildung
Hinweis: Drei Spalten des Regressors stellen sich 
als linear abhängig heraus =>Reduktion des 
Parametersatzes.


