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2093 WI 4

2092 WI 10

2091 WI 2
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2090 WI1992UIeUIZdcVZeb 220

2089 qoesItπeInervousIsystemIdependIonIkinestπetiŞIin∕ormİtionItoIŞontrolInİturİlIlimbImovementslWI
1992UIZbUIcZaVc3_ 292

2088 vmpliŞİtionsIo∕IneurİlInetworksI∕orIπowIweItπinkIİboutIbrİinI∕unŞtionWI1992UIZbUIcaaVcbb 76

2087 uÜo–vqIs’–prV“’—vTv’‘Ip’‘T–’yIs’–I–’o’T—Iv‘Ip’‘TnpTIWvTuIqÜ‘nzvpIr‘Vv–’‘zr‘T—WI
1992UIZddVZe_

2086 —uŞŞessiveIİpproximİtionIinItİrgetedImovementgInnIİlternİtiveIπypotπesisWI1992UIZbUId_fVd3Y

2085 rxperimentİlIevİluİtionIo∕IpİrtesiİnIsti∕∕nessIŞontrolIonIİIsevenIdegreeVo∕V∕reedomIrobotIİrmWI
1992UIbUIbV_a 5

2084 sorŞeIŞontrolIo∕IrobotiŞImİnipulİtorsIwitπIstruŞturedIunŞertİintiesIusingIvİriİbleIstruŞtureI
ŞontrolWI1992UIfUIZcfVZeY 1

2083 –obotImİnipulİtorIŞontrolI∕orIπİzİrdousIwİsteVπİndlingIİppliŞİtionsWI1992UIfUI_ZbV_bY 36

2082 sorŞeIİndImotionIŞontrolIo∕IİIsingleI∕lexibleImİnipulİtorIlinkWI1992UIfUIedVff 11

2081 TπeIdevelopmentIo∕IİIrobotiŞIŞompliİnŞeIŞontrolIsystemWI1992UI3_UIaddVaec 2

2080 WI1992UI__UIZ_ZYVZ_Za 6

2079 —triŞtlyIpositiveIreİlIİdmittİnŞesI∕orIŞoupledIstİbilityWI1992UI3_fUIa_fVaaa 10

2078 nnIİdİptiveI∕orŞeXpositionIregulİtorI∕orIrobotImİnipulİtorsWI1993UIdUI3efVaY3 17

2077 nutomİtiŞIdeburringIutilizingIİIreİlVtimeIimpedİnŞeIŞontrolIstrİtegyWI1993UIacUIbcZVbdZ 1

2076 uigπIper∕ormİnŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorIwitπoutIusingIinverseIdynİmiŞsWI1993UIZUIb_fVb3e 7

2075 –eŞognitionIo∕ImİnipulİtedIobjeŞtsIbyImotorIleİrningIwitπImodulİrIİrŞπiteŞtureInetworksWI1993UI
cUIaebVafd 46

2074 ‘eurİlInetworkIŞontrolI∕orIİIŞlosedVloopI—ystemIusingIseedbİŞkVerrorVleİrningWI1993UIcUIf33Vfac 189

2073 WI1993UI_3UI3daV3eZ 7

(1993-1992)
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2072 WI1993UI_3UIcfeVdYf 153

2071 “İrİdigmI∕orIŞompliİntImotionIŞontrolIinIenvironmentsIwitπIunknownIorIvİriİbleIdynİmiŞsWI1993UI
ZfUIZa3VZbb

2070 qireŞtIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI1993UIZYUI_ZdV_ae 83

2069 r∕∕eŞtIo∕IinitiİlIupperVlimbIİlignmentIonImusŞleIŞontributionsItoIisometriŞIstrengtπIŞurvesWI1993UI
_cUIZa3Vb3 73

2068 WI 4

2067 WI 3

2066 WI 20

2065 WI1993UIfUI3cZV3d3 196

2064 WI 37

2063 ndİptiveI∕orŞeVbİsedIimpedİnŞeIŞontrolWI 11

2062 –obotI∕orŞeIŞontrolgInIreviewWI1993UI3UI3ddV3fe 41

2061 WI1993UIfUIcYdVc_3 40

2060 WI 14

2059 WI 3

2058 WI1993UIfUI__YV__c 82

2057 WI 0

2056 WI 2

2055 WI1993UIfUIec3Vecd 27
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2054 zultipleIrobotImİnipulİtorsPIŞooperİtiveIŞompliİntImİnipulİtionIonIdynİmiŞİlIenvironmentsWI 4

2053 sorŞeIŞontrolIo∕ImİnipulİtorIwitπIŞonsideringI∕lexibilityWI 1

2052 WI 12

2051 WI 19

2050 WI 4

2049 WI 7

2048 WI 6

2047 WI1993UIfUI_ecV_fc 30

2046 VeŞtorIsummİtionIo∕IendVpointIimpedİnŞeIinIkinemİtiŞİllyIredundİntImİnipulİtorsWI 2

2045 WI 1

2044 WI 5

2043 WI 8

2042 WI

2041 WI1993UIfUIcebVcfd 15

2040 vmpedİnŞeIŞontrolIo∕IİrtiŞulİtedIbodyImobileIrobotIKxoryuKWI 3

2039 WI1993UIfUIe3ZVe3c 44

2038 WI1993UIaYUIad3Vaeb 164

2037 WI

(-)
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2036 WI

2035 nImodelIre∕erenŞeIİpproİŞπItoIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI 5

2034 nITπeoretiŞİlIİndIrxperimentİlIvnvestigİtionIo∕IvmpİŞtIpontrolI∕orIzİnipulİtorsWI1993UIZ_UI3bZV3cb 117

2033 qevelopmentIo∕ImodelVbİsedIremoteImİintenİnŞeIrobotIsystemWIvVWInIprİŞtiŞİlIsti∕∕nessIŞontrolI
metπodI∕orIredundİntIrobotIİrmWI 4

2032 WI

2031 WI

2030 WI

2029 WI 22

2028 nnIvnvestigİtionIo∕IvmpedİnŞeIpontrolI∕orI–obotIzİnipulİtorsWI1993UIZ_UIad3Vaef 10

2027 zotionX∕orŞeXimpedİnŞeIŞontrolI∕orIrobotItİsksWI 1

2026 qİmpingIŞontrolIwitπIŞonsiderİtionIo∕IdynİmiŞsIo∕IenvironmentWI 1

2025 WI 4

2024 WI 1

2023 rxperimentİlI’bjeŞtVIyevelI—trİtegiŞIpontrolIWitπIpooperİtingIzİnipulİtorsWI1993UIZ_UI33eV3bY 14

2022 zotionIİndI“İtπIpontrolI∕orI–obotiŞIrxŞİvİtionWI1993UIcUIZVZe 50

2021 TπeIequivİlenŞeIo∕IseŞondIorderIimpedİnŞeIŞontrolIİndIproportionİlIgİinIexpliŞitI∕orŞeIŞontrolgI
TπeoryIİndIexperimentsWI1993UIZV_a 1

2020 –obustIİndIİdİptiveIpositionX∕orŞeIstİbilizİtionIo∕IrobotiŞImİnipulİtorsIinIŞontİŞtItİsksWI1993UIZZUI3d3V3ec 23

2019 —impli∕iŞİtionIo∕ImİnipulİtorIdynİmiŞI∕ormulİtionsIutilizingIİIdimensionlessImetπodWI1993UIZZUIZ3fVZad 4
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2018 uybridI“ositionIİndIsorŞeIpontrolIwitπI nsteİdyInssemblyIqynİmiŞsWI1993UI_eZV_ec

2017 ”uİntitİtiveIİssessmentIo∕I∕ourImenIusingIİboveVelbowIprostπetiŞIŞontrolWI1993UIdaUId_YVf 15

2016 WI 1

2015 WI 4

2014 WI 11

2013 ‘ewIresultsIonIİdİptiveIŞompliİnŞeIŞontrolI∕orIdexterousImİnipulİtorsWI

2012 WI 1

2011 WI 2

2010 nppliŞİtionIo∕IİIdigitİlIsignİlIproŞessorIinIŞompliİntIpİrtesiİnIŞontrolIo∕IİnIindustriİlImİnipulİtorWI 2

2009 WI 3

2008 WI

2007 WI1994UIZaUIZaV_b 2

2006 WI 15

2005 –obotiŞIdeburringIwitπIİIπybridVŞompliİnŞeIendVe∕∕eŞtorWI1994UIZdUIaffVbZZ 0

2004 —tİtiŞIsriŞtionIr∕∕eŞtsIquringIuİrdVonVuİrdIpontİŞtITİsksIİndITπeirIvmpliŞİtionsI∕orIzİnipulİtorI
qesigngIpommuniŞİtionWI1994UIZ3UIbYeVb_Y 9

2003 TπeIroleIo∕IsensoryIin∕ormİtionIinItπeIguidİnŞeIo∕IvoluntİryImovementgIre∕leŞtionsIonIİI
symposiumIπeldIİtItπeI__ndIİnnuİlImeetingIo∕ItπeI—oŞietyI∕orI‘eurosŞienŞeWI1994UIZZUIcfVdc 59

2002 WI 2

2001 WI 2

(-1993)
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2000 WI 1

1999 WI1994UIZYUIba_Vbae 43

1998 WI 2

1997 WI 18

1996 —tİbilizİtionIo∕IrobotImotionIİndIŞontİŞtI∕orŞeIinterİŞtionI∕orItπirdVorderImotorIdynİmiŞsWI1994UI
ZYUI_bdV_e_ 3

1995 pomputİtionİlIŞonsiderİtionsIinItπeIimplementİtionIo∕I∕orŞeIŞontrolIstrİtegiesWI1994UIfUIZ_ZVZae 14

1994 ponstrİintIembeddingIinIkinemİtiŞsIİndIdynİmiŞsIo∕IπybridImİnipulİtorIsystemsWI1994UIeUIc 2

1993 nŞtiveInİvigİtionIwitπIİImonoŞulİrIrobotWI1994UIdZUIa33VaaY 18

1992 VİriİbleIstruŞtureIİdİptiveImotionIİndI∕orŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI1994UI3YUIZad3VZadd 38

1991 rxperimentsIinIŞooperİtiveImİnipulİtionI∕romIİI∕lexiblyVmountedIplİt∕ormWI1994UIaUI_adV_c3

1990 —tİbleIinterİŞtionIŞontrolIİndIŞoulombI∕riŞtionIŞompensİtionIusingInİturİlIİdmittİnŞeIŞontrolWI
1994UIZZUI3VZZ 38

1989 VsŞImotionIİndI∕orŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsIinItπeIpresenŞeIo∕IenvironmentİlIŞonstrİintI
unŞertİintiesWI1994UIZZUIbY3VbZb 3

1988  nŞonstrİinedIİndIŞonstrİinedImotionIŞontrolIo∕IİIplİnİrItwoVlinkIstruŞturİllyI∕lexibleIrobotiŞI
mİnipulİtorWI1994UIZZUIbbdVbdZ 10

1987 zobileIrobotIpİtπIplİnningIbİsedIonIπierİrŞπiŞİlIπexİgonİlIdeŞompositionIİndIİrti∕iŞiİlIpotentiİlI
∕ieldsWI1994UIZZUIcYbVcZa 22

1986 pompliİnŞeIŞontrolIsİ∕etygInnIİrŞπiteŞtureVindependentIİnİlysisWI1994UIZZUId_bVdaZ

1985 —yntπesisIo∕IpİrİllelImİnipulİtorsIwitπIlineİrIdriveImodulesWI1994UI_fUIfZdVf3_ 6

1984  serVorientedIso∕twİreI∕orImodelingUIŞontrolIsyntπesisIİndIsimulİtionIo∕IrobotsIinImetİlImİŞπiningI
proŞessesWI1994UI_fUIabbVade 2

1983 WI1994UI_aUIb_3Vb3Z 4

Citation Report

22



1982 ndİptiveIpontrolI∕orI–obotiŞI–ebİrIoendingWI1994UIfUIb3VcY 4

1981 WI 28

1980 WI 49

1979 WI 18

1978 WI1994UIaZUIZ_V_a 34

1977 WI1994UI3fUIcadVcb_ 87

1976 WI 10

1975 WI 7

1974 WI1994UIZYUIacbVadf 29

1973 zeİsurementIo∕ItπeIŞontİŞtIimpedİnŞeIo∕IpolymersIusingIİImultilİyeredIpiezoIvibroimpİŞtorWI

1972 WI 6

1971 WI

1970 WI 1

1969 WI1994UIZaUI3ZVaY 34

1968 WI

1967 WI 1

1966 rxperimentsIonIimpedİnŞeIŞontrolItoIderiveIİdİptiveIstrİtegiesWI1994UIZY3VZZf 2

1965 WI 10

(-1994)
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1964 —upervisedInutonomyIsorI—pİŞeITelerobotiŞsWI1994UIZ3fVZbe

1963 –e∕erenŞesWI1994UIZYaUIa_3Vab3

1962 qeŞentrİlizedIİdİptiveIŞompliİnŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI1994UI_dUIZ_3VZ_e

1961 uierİrŞπiŞİlIŞontrolIo∕IendVe∕∕eŞtorIimpedİnŞeIİndIjointIimpedİnŞeIutilizingIİrmIredundİnŞyWI1994
UI_dUIaYdVaZ_

1960 nIvİriİbleIstruŞtureI∕orŞeIŞontrollerI∕orIrobotiŞImİnipulİtorsWI1994UI_dUIaeZVaec

1959 qeŞentrİlizedIimpedİnŞeIŞontrolWI1994UI_dUI3efV3fa

1958 vnnerIloopIdesignIİndIİnİlysisI∕orIπydrİuliŞIİŞtuİtorsUIwitπIİppliŞİtionItoIimpedİnŞeIŞontrolWI1994UI
_dUIaYZVaYc 1

1957 pontributionItoItπeIŞontrolIo∕IrobotIinterİŞtingIwitπIdynİmiŞIenvironmentWI1994UI_dUIaedVaf_ 1

1956 qireŞtIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolWI1994UI_dUI3fbVaYY

1955 WI 30

1954 vn∕erredIendVpointIŞontrolIo∕IlongIreİŞπImİnipulİtorsWI 4

1953 WI 1

1952 qeŞentrİlizedIİdİptiveIŞompliİnŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI1995UIZ3UIaebVafe 3

1951 pontrolIo∕IgrİspIsti∕∕nessIusingIİImulti∕ingeredIrobotIπİndIwitπIredundİntIjointsWI1995UIZ3UI3bZV3c_ 2

1950 TelerobotiŞIsurgeryIprojeŞtI∕orIlİpİrosŞopyWI1995UIZ3UI3fdVaYY 6

1949 TeİŞπingIzotionXsorŞeI—killsItoI–obotsIbyIuumİnIqemonstrİtionWI1995UI_eUIcdfVceb

1948 p’z–nqrgIpompliİntIzotionI–eseİrŞπIİndIqevelopmentIrnvironmentWI1995UI_eUIdZVdd

1947 sorŞeIİndIpontİŞtITrİnsitionIpontrolIviİI‘onlineİrIseedbİŞkIİndIrventVbİsedI“lİnningWI1995UI_eUIbdZVbdc
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1946 TπeIzodulİrI’rgİnizİtionIo∕IzotorIpontrolgIWπİtIsrogsIpİnITeİŞπI sInboutIndİptiveIyeİrningWI
1995UI_eUIaZ3VaZe

1945 WI1995UI_UIZYVZe 15

1944 WI1995UI_bUIZYYVZZY 8

1943 WI1995UIZaUI_f_V3YY 70

1942 –obustImotionIİndI∕orŞeIŞontrolIo∕IŞonstrİinedImİnipulİtorsIbyIleİrningWI1995UI3ZUI_bdV_c_ 41

1941 rxtendedIimpedİnŞeIŞontrolIusingIreİlIİndIvirtuİlIsensorsI∕orIredundİntImİnipulİtorsWI1995UIZaUIefVZY3 1

1940 ”uİlityIo∕IstİbilizİtionIo∕IrobotIinterİŞtingIwitπIdynİmiŞIenvironmentWI1995UIZaUIZbbVZdf 13

1939 vnnerVloopIdesignIİndIİnİlysisI∕orIπydrİuliŞIİŞtuİtorsUIwitπIİnIİppliŞİtionItoIimpedİnŞeIŞontrolWI
1995UI3UIZ3_3VZ33Y 20

1938 suzzyIİdİptiveI∕orŞeIŞontrolIo∕IindustriİlIrobotImİnipulİtorsIwitπIpositionIservosWI1995UIbUIeffVfZe 10

1937 –obustIvmpedİnŞeIpontrolIİndIsorŞeI–egulİtiongITπeoryIİndIrxperimentsWI1995UIZaUI__bV_ba 61

1936 vmpİŞtIreduŞtionI∕orIredundİntImİnipulİtorsIusingIİugmentedIimpedİnŞeIŞontrolWI1995UIZ_UI3YZV3Z3 19

1935 WI1995UIaYUIfc3Vfce 24

1934 seed∕orwİrdIspringVlikeIimpedİnŞeImodulİtionIinIπumİnIİrmImodelsWI 0

1933 “rogressiveIleİrningI∕orIrobotiŞIİssemblygIleİrningIimpedİnŞeIwitπIİnIexŞitİtionIsŞπedulingI
metπodWI

1932 qesignIo∕IİIwπeelŞπİirIwitπIlegsI∕orIpeopleIwitπImotorIdisİbilitiesWI1995UI3UI3a3V3b3 48

1931 TrİŞkingIgrİdientsIo∕Iİrti∕iŞiİlIpotentiİlI∕ieldsIwitπInonVπolonomiŞImobileIrobotsWI 11

1930 rnvironmentIestimİtionI∕orIenπİnŞedIimpedİnŞeIŞontrolWI 52

1929 ndİptiveIπybridIŞontrolIo∕ImİnipulİtorsIonIunŞertİinI∕lexibleIobjeŞtsWI1995UIZYUIacfVaeb 2

(1995-1995)
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1928 TπeIrquivİlenŞeIo∕I—eŞondV’rderIvmpedİnŞeIpontrolIİndI“roportionİlItİinIrxpliŞitIsorŞeIpontrolWI
1995UIZaUIbdaVbef 21

1927 pontributionItoItπeI“ositionXsorŞeIpontrolIo∕IİI–obotIvnterİŞtingIwitπIqynİmiŞIrnvironmentIinI
pİrtesiİnI—pİŞeWI1995UIZdZVZdc

1926 vmposingImotionIŞonstrİintsItoIİI∕orŞeIre∕leŞtingItelerobotItπrougπIreİlVtimeIsimulİtionIo∕IİI
virtuİlImeŞπİnismWI 26

1925 vmplementİtionIo∕IİIneuromusŞulİrVlikeIŞontrolI∕orIŞompliİnŞeIonIİI“ znIbcYIrobotWI

1924 pooperİtiveIŞontrolIo∕IduİlVİrmIrobotsI∕orIreİsonİbleImotionIdistributionWI 1

1923 nItπeoretiŞİlIİnİlysisIo∕IdynİmiŞIinterİŞtionsIbetweenIsystemsWI

1922 sorŞeIİndItrİnsitionIŞontrolIwitπIenvironmentİlIunŞertİintiesWI 11

1921 uybridI∕orŞeXpositionIŞontrolI∕orImİnipulİtorsIwitπImotorIdynİmiŞsIusingIİIslidingVİdİptiveI
İpproİŞπWI 0

1920 poupledVsystemIstİbilityIo∕I∕lexibleVobjeŞtIimpedİnŞeIŞontrolWI 7

1919 TrİjeŞtoryIplİnningI∕orItwoImİnipulİtorsItoIde∕ormI∕lexibleImİteriİlsIusingIŞompliİntImotionWI 3

1918 ndİptiveIpompliİntIzotionIpontrolI∕orIqexterousIzİnipulİtorsWI1995UIZaUI_dYV_eY 39

1917 srequenŞyVsπİpedIimpliŞitI∕orŞeIŞontrolIo∕I∕lexibleIlinkImİnipulİtorsWI 6

1916 vmpedİnŞeIŞontrolIstrİtegyI∕orIrobotiŞIİssemblyItİsksWI

1915 —eriesIelİstiŞIİŞtuİtorsWI 972

1914 WI1995UIZZUIbYaVbZb 32

1913 WI1995UIa_UIbYZVbYd 1

1912 WI1995UI3UI3VZ3 49

1911 WI1995UIZaUIcdcVcf3 18
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1910 ‘ewIstİbilityIresultsI∕orIdireŞtIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolWI 6

1909 nnIİnİlysisIo∕IsomeI∕undİmentİlIproblemsIinIİdİptiveIŞontrolIo∕I∕orŞeIİndIimpedİnŞeIbeπİviorgI
tπeoryIİndIexperimentsWI1995UIZZUIfZ_Vf_Z 74

1908 WI1995UIZZUI_adV_ba 133

1907 zodelingItπeIπumİnIelbowIjointIdynİmiŞsgIestimİtionIo∕IjointIsti∕∕nessIwitπIdi∕∕erentIloİdsIİndI
movementIveloŞitiesWI

1906 ndİptiveIİndIslidingIŞontrolIo∕I∕lexibleIjointIrobotsIinIŞonstrİinedImotionWI 1

1905 WI1995UIZZUIdbaVdbf 16

1904 ’bstİŞleIİvoidİnŞeIinI–XsupInXIbİsedIonIİrti∕iŞiİlIπİrmoniŞIpotentiİlI∕ieldsWI 1

1903 ‘eurİlInetworkIteŞπniquesI∕orIrobustI∕orŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI 13

1902 TwoVstİgeIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolIİppliedItoIİIleggedIrobotWI 3

1901 nI∕lexibleIİssemblyIŞellIintegrİtingIİIpİrİllelImİnipulİtorI∕orIİŞŞurİteIİutomİtiŞIİssemblyItİsksWI

1900 nI∕orŞeIŞommİndedIimpedİnŞeIŞontrolIsŞπemeI∕orIrobotsIwitπIπİrdInonlineİritiesWI1995UI3UI3feVaYe 19

1899 nIŞompliİnŞeIŞontrolIstrİtegyI∕orIrobotImİnipulİtorsIusingIİIsel∕VŞontrolledIsti∕∕nessI∕unŞtionWI 1
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1810 sorŞeIŞontrolIo∕IrigidImİnipulİtorsgIİIŞompİrİtiveIstudyI∕orInonVrigidIenvironmentsWI 2

1809 qrumIrollgIinŞreİsingIbİndwidtπItπrougπIpİssiveIimpedİnŞeImodulİtionWI 9

1808 nInonlineİrIŞontrollerI∕orIpositionIİndI∕orŞeIŞontrolIo∕IrobotiŞIdeviŞesIinterİŞtingIwitπIpİssiveI
environmentsWI

1807 sorŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsIwitπIneurİlInetworksIŞompensİtiongIİIŞompİrİtiveIstudyWI

1806 zodelingIo∕ItπeIpegVinVπoleItİskIbİsedIonIimpedİnŞeIpİrİmetersIİndIuzzWI 2

1805 nrmVmİnipulİtorIŞoordinİtionI∕orIloİdIsπİringIusingIre∕lexiveImotionIŞontrolWI 20

1804 —yntπesisIo∕IİŞtivelyIİdjustİbleI∕requenŞyImodulİtorsIviİIredundİntIİŞtuİtiongItπeIŞİseI∕orIİI
∕iveVbİrI∕ingerImeŞπİnismWI 1

1803 vntelligentImotionIŞontrolWI1997UIZ_UIceZVcfc

Citation Report

32



1802 pontrolIo∕IredundİntIrobotsIinIpresenŞeIo∕IexternİlI∕orŞesWI
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1631 uierİrŞπiŞİlIŞontrolIo∕IendVpointIimpedİnŞeIİndIjointIimpedİnŞeI∕orIredundİntImİnipulİtorsWI1999
UI_fUIc_dVc3c 0

1630 vntelligentIŞontrollersIİsIπierİrŞπiŞİlIstoŞπİstiŞIİutomİtİWI1999UI_fUIZbZVc3 6

1629 nIsurveyIo∕IrobotIinterİŞtionIŞontrolIsŞπemesIwitπIexperimentİlIŞompİrisonWI1999UIaUI_d3V_eb 157

1628 nIlimitİtionIo∕IpositionIbİsedIimpedİnŞeIŞontrolIinIstİtiŞI∕orŞeIregulİtiongItπeoryIİndIexperimentsWI 2

1627 ndİptiveI∕orŞeXpositionIŞontrolIo∕IİIrobotIπİndWI 1

1626 nI∕iveVbİrI∕ingerImeŞπİnismIinvolvingIredundİntIİŞtuİtorsgIİnİlysisIİndIitsIİppliŞİtionsWI1999UIZbUIZYYZVZYZY 30

1625 “vqIŞontrolIo∕IrobotiŞImİnipulİtorIwitπIunŞertİinIwİŞobiİnImİtrixWI 36

1624 vmpedİnŞeIŞontrolIo∕IunderwİterIveπiŞleVmİnipulİtorIsystemsIQ Vz—RWI

1623 –obustIrobotIŞompliİntImotionIŞontrolIusingIintelligentIİdİptiveIimpedİnŞeIİpproİŞπWI1999UI 20
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1622 WI 1

1621 nI∕orŞeIŞontrolIİpproİŞπIo∕IrobotiŞImİnipulİtorsIwitπIneurİlInetworkIŞompensİtionWI1999UI3_UIcbfVcca

1620 ’nIrobustIimpedİnŞeV∕orŞeVŞontrolItoIİIcVlinkIeleŞtroVπydrİuliŞImİnipulİtorIwitπIdynİmiŞI
environmentWI1999UI3_UI3_dZV3_dc

1619 sorŞeIİndIpositionIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsgInI∕uzzyIslidingImodeIİpproİŞπWI1999UI3_UIea3Veae 1

1618 pİrtesiİnIimpedİnŞeIŞontrolI∕orItπeIqy–IuİndWI 11

1617 suzzyIseleŞtionIo∕I∕uzzyVneuroIrobotI∕orŞeIŞontrollersIinIİnIunknownIenvironmentWI 5

1616 –elİtionsπipIo∕IpositionVbİsedIimpedİnŞeIŞontrolItoIexpliŞitI∕orŞeIŞontrolgItπeoryIİndIexperimentsWI
1999UI 1

1615 qesignIo∕IİnIİŞtiveIİrmIsupportI∕orIİssistingIİrmImovementsWI1999UIa3bVaaa 1

1614 nssistiveIqeviŞesIsorIzotorIqisİbilitiesWI1999UI 4

1613 nnIexperimentIonIpro∕ilingItİskIwitπIimpedİnŞeIŞontrolledImİnipulİtorIusingIŞutterIloŞİtionIdİtİWI 2

1612 “İrtsIzİtingInidedIbyIponstİntVnmplitudeI—inusoidİlIzotionsWI1999UIZ_ZUIeY_VeZY 1

1611 ndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIİIoilİterİlI–obotITeleoperİtionI—ystemWI2000UI33UIbdVc_ 1

1610 qrivingIİI—ervoI—ystemIwitπInnIvmpedİnŞeIpontrollerWI2000UI33UIcbZVcbc

1609 TimeIqelİyIpompensİtionIpontrolI—truŞtureI∕orIİI–obotiŞITeleoperİtionI—ystemWI2000UI33UI_cfV_da 1

1608 zotionIpontrolI—trİtegyI∕orI–obotIzİnipulİtorsIinItπeI‘eigπbourπoodIo∕I—ingulİritiesWI2000UI33UI_dbV_eY

1607 sorŞeIİndI“ositionIpontrolIo∕I–obotiŞIzİnipulİtorsgInnIrxperimentİlInpproİŞπWI2000UI33UI_dV3_ 1

1606 suzzyI“rediŞtiveInlgoritπmsInppliedItoIsorŞeIpontrolIo∕I–obotiŞIzİnipulİtorsWI2000UI33UIeZVec

1605 TrİŞkingI–obustIvmpedİnŞeI–obotIpontrolIwitπIVisuİlIseedbİŞkWI2000UI33UIcfVda

(2000-)
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1604 –obotIsorŞeIpontrolIrxperimentsIinI‘onV–igidIrnvironmentsWI2000UI33UIZbfVZca

1603 ’nVlineI–eŞon∕igurİtionIo∕I–eİlVTimeI–obotIzotionIİndIsorŞeIpontrolWI2000UI33UIZdZVZdc

1602 qesignIo∕IİIuybridIrxternİlI—truŞtureI∕orIİIzultiVsingeredIuİndWI2000UI33UIc_fVc3a

1601 vmpİŞtIpontrolIinI–obotiŞsgInIorie∕I—urveyIZWI2000UI33UIcabVcbY 1

1600 pontİŞtIpİrİmeterIidenti∕iŞİtionI∕orIrobotiŞIsystemsWI2000UI

1599 nppliŞİtionIo∕ImultipleI∕uzzyVneuroI∕orŞeIŞontrollersIinIİnIunknownIenvironmentIusingIgenetiŞI
İlgoritπmsWI 2

1598 nsymptotiŞIstİbilityIo∕IrobotIŞontrolIwitπIİpproximİteIwİŞobiİnImİtrixIİndIitsIİppliŞİtionItoIvisuİlI
servoingWI 13

1597 nnİlysisIo∕ImusŞleIŞontrİŞtionItoIexternİlIelİstiŞIloİdIusingIwİveletItrİns∕ormWI2000UI3ZUIdcVec

1596 vmpedİnŞeIŞontrolIo∕IİIπydrİuliŞİllyIİŞtuİtedIrobotiŞIexŞİvİtorWI2000UIfUIa_ZVa3b 81

1595 uotIstripImillItensionâ��looperIŞontrolIbİsedIonIdeŞentrİlizİtionIİndIŞoordinİtionWI2000UIeUI33dV3aa 37

1594 TrİjeŞtoryIplİnningI∕orIİutomİtedIrobotiŞIdeburringIonIİnIunknownIŞontourWI2000UIaYUIfbdVfde 9

1593 nppliŞİtionIo∕Isel∕VtuningI∕uzzyIŞontrollerI∕orIİIpİrtesiİnImİnipulİtorIonIunknownIŞontoursWI2000UI
aYUIfa3Vfbb 3

1592 nppliŞİtionIo∕IİIruleIsel∕VregulİtingI∕uzzyIŞontrollerI∕orIrobotiŞIdeburringIonIunknownIŞontoursWI
2000UIZZYUI3aZV3bY 10

1591 nInewIŞontrollerIİdİptedItoIŞonstrİinedIpneumİtiŞImultiŞπİinIstruŞturesWI2000UI3cUIZ3_ZVZ3_d 4

1590 nppliŞİtionIo∕Iz–npItπeoryI∕orIİdİptiveIŞontrolIo∕IİIŞonstrİinedIrobotImİnipulİtorWI2000UIaYUI_Ye3V_Yfd 9

1589 r∕∕eŞtsIo∕IsπoulderIstİbilityIonIendpointIsti∕∕nessWI2000UIZfUIb3Ve 3

1588 tettingIπumİnoidsItoImoveIİndIimitİteWI2000UIZbUIZeV_a 83

1587 yeggedIrobotsIİtIzvTgIwπİtPsInewIsinŞeI–İibertlWI2000UIdUIZbVZf 58
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1586 zodellingIo∕IŞonstrİinedIrobotIsystemIwitπIŞonstrİintIunŞertİintiesWI2000UIZdUIb3VcZ 5

1585 uybridIŞontrolIo∕IbipedIrobotsItoIinŞreİseIstİbilityIinIloŞomotionWI2000UIZdUIZedVZfd 6

1584 nIteleoperİtionIsystemIbİsedIonIgenerİtionIo∕Iİrti∕iŞiİlI∕orŞesIİndIsensorVbİsedImotionVplİnningWI 0

1583 teometriŞİllyIŞonsistentIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIduİlVrobotImİnipulİtionWI 4

1582 rndIpointsIo∕IplİnİrIreİŞπingImovementsIİreIdisruptedIbyIsmİllI∕orŞeIpulsesgIİnIevİluİtionIo∕ItπeI
πypotπesisIo∕Iequi∕inİlityWI2000UIeaUI_cdYVf 25

1581 WI

1580 TπeIroleIo∕IπİndlingIŞπİrİŞteristiŞsIinIdriverIİssistİnŞeIsystemsIwitπIenvironmentİlIinterİŞtionWI
2000UI 4

1579 uybridI∕orŞeXveloŞityIdisŞreteIeventIŞontrollerIsyntπesisI∕orIİssemblyItİsksIwitπI∕riŞtionWI

1578 vmpedİnŞeIŞontrolI∕orImultiVİrmImİnipulİtionWI 2

1577 ‘‘IŞontrollerIo∕ItπeIŞonstrİinedIrobotIunderIunknownIŞonstrİintWI 1

1576 qesignIİndIexperimentİlIevİluİtionIo∕IİIstİbleItrİnsitionIŞontrollerI∕orIgeometriŞİllyIŞonstrİinedI
robotsWI 3

1575 slexibleImotionIo∕IpullVoutVworkIbyIİrtiŞulİtedIrobotIİrmIbİsedIonI∕orŞe∕reeIŞontrolWI

1574 vnterİŞtiveIdynİmiŞIsimulİtionIusingIπİptiŞIinterİŞtionWI 0

1573 ‘eurİlInetworkIŞontrollerI∕orIŞonstrİinedIrobotImİnipulİtorsWI 2

1572 nIuni∕iedI∕orŞeIŞontrolIİpproİŞπItoIİutonomousIunderwİterImİnipulİtionWI 2

1571 nIπybridIintelligentIİŞtiveI∕orŞeIŞontrollerI∕orIrobotIİrmsIusingIevolutionİryIneurİlInetworksWI 4

1570 vmpedİnŞeI∕ieldsI∕orItrİjeŞtoryIenπİnŞementIinItπeIintelligentIİssistIdeviŞeWI 2

1569 –obotIİssistedIstİndingVupWI 5

(-2000)
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1568 qesignIo∕IİŞtiveXpİssiveIπybridIŞompliİnŞeIinItπeI∕requenŞyIdomİinVsπİpingIdynİmiŞIŞompliİnŞeI
o∕IπumİnoidIsπoulderImeŞπİnismWI 6

1567 vnterİŞtiveIŞontrolIo∕IπumİnXrobotIsπİringIsİmeIworkspİŞeWI 4

1566 —imulİtionIo∕IŞonservİtiveIŞongruenŞeItrİns∕ormİtionWIponservİtiveIpropertiesIinItπeIjointIİndI
pİrtesiİnIspİŞesWI 4

1565 –obustI∕orŞeIŞontrolIo∕IİIcIlinkIeleŞtroVπydrİuliŞImİnipulİtorWI

1564 –eİlistiŞI∕orŞeI∕eedbİŞkI∕orIvirtuİlIreİlityIbİsedIdiİgnostiŞIsurgeryIsimulİtorsWI 36

1563 ndİptiveIpontrolI∕orI—İ∕eIİndI”uİlityI–ebİrIsİbriŞİtionWI2000UIZ_cUIZ__VZ_f 15

1562 uumİnI—İ∕etyIzeŞπİnismsIo∕IuumİnVsriendlyI–obotsgI“İssiveIVisŞoelİstiŞITrunkIİndI“İssivelyI
zovİbleIoİseWI2000UIZfUI3YdV33b 51

1561 rvİluİtionIo∕I–İteVoİsedUIsorŞeV–e∕leŞtingITeleoperİtionIinIsreeIzotionIİndIpontİŞtWI2000UIfUI_bV3c 6

1560 nnIindustriİlIİppliŞİtionIo∕IŞontrolIo∕IdynİmiŞIbeπİviorIo∕IrobotsVİIwİlkVtπrougπIprogrİmmedI
weldingIrobotWI 6

1559 vnstİntİneousImodelIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIrobotsWI 4

1558 oiomimetiŞItrİjeŞtoryIplİnningIviİIredundİntIİŞtuİtionWI 2

1557 zotionIŞontrolIo∕IİdİptiveIspİŞeIstruŞturesIbİsedIonIİrti∕iŞiİlIyİgrİngeIenergyImetπodWI2000UI

1556 qisŞussionIongIâ��vmpİŞtIpontrolIo∕IİI—ingleVlinkI–obotI—trikingIqi∕∕erentIrnvironmentsgITπeoretiŞİlI
İndIrxperimentİlIvnvestigİtionâ��IbyIzWIvndriIİndInWITornİmbˆ¤WI2000UIcUI33eV3aY

1555 nIteleoperİtionIsupportIsystemIwitπItπeIπelpIo∕IduİlIviewsIo∕IpİrtesiİnIİndIŞon∕igurİtionIspİŞeWI

1554 sorŞeItrİŞkingIinImultipleIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IspİŞeI∕reeV∕lyersWI 2

1553 “rogrİmmingIİndIŞontrolIo∕IrobotsIbyImeİnsIo∕Idi∕∕erentiİlIİlgebrİiŞIinequİlitiesWI2000UIZcUIZ3bVZab 14

1552 vnternİlI∕orŞeVbİsedIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IduİlVİrmImİnipulİtionIo∕I∕lexibleIobjeŞtsWI 3

1551 vmpedİnŞeIŞontrolI∕orIindustriİlIrobotsWI 10
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1550 sorŞeIŞontrollİbleIπydroVelİstiŞIİŞtuİtorWI 21

1549 —ensorVbİsedIπybridIpositionX∕orŞeIŞontrolIo∕IİIrobotImİnipulİtorIinIİnIunŞİlibrİtedIenvironmentWI
2000UIeUIc3bVcab 94

1548 WI2000UIeUIdddVdec 18

1547 nnIoverviewIo∕IdexterousImİnipulİtionWI 180

1546 –obustIneurİlI∕orŞeIŞontrolIsŞπemeIunderIunŞertİintiesIinIrobotIdynİmiŞsIİndIunknownI
environmentWI2000UIadUIaY3VaZ_ 67

1545 uowIzuŞπIpoordinİtionIpİnIbeI’btİinedIwitπoutI–epresentingITimelWI2000UI3_bV333 1

1544 –eπİbilitİtorsUI–obotsUIİndItuidesgI‘ewIToolsI∕orI‘eurologiŞİlI–eπİbilitİtionWI2000UIbZcVb3a 26

1543 sorŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI 78

1542 “uttingIenergyIbİŞkIinIŞontrolWI2001UI_ZUIZeV33 493

1541 vmpedİnŞeIŞontrolI∕orIbipedIrobotIloŞomotionWI2001UIZdUIedYVee_ 129

1540 nnIİdİptiveI∕uzzyIŞontrolIİpproİŞπI∕orIŞooperİtiveImİnipulİtorsWI 3

1539 rnergyIsπİpingIŞontrolIrevisitedWI2001UI_ddV3Yd 5

1538 —el∕VtuningIpositionIİndI∕orŞeIŞontrolIo∕IİnIunderwİterIπydrİuliŞImİnipulİtorWI 4

1537 “İlliİtiveItreİtmentI∕orIstrokeWI2001UIZfUIfY3V_Y 6

1536 rxperimentİlIstudiesIo∕IneurİlInetworkIimpedİnŞeI∕orŞeIŞontrolI∕orIrobotImİnipulİtorsWI 3

1535 sorŞeITrİŞkingIvmpedİnŞeIpontrolI∕orI–obotIzİnipulİtorsIwitπIİnI nknownIrnvironmentgITπeoryUI
—imulİtionUIİndIrxperimentWI2001UI_YUIdcbVdda 47

1534 nIstİbleItrİnsitionIŞontrollerI∕orIŞonstrİinedIrobotsWI2001UIcUIcbVda 39

1533 qy–VuİndIvvgInextIgenerİtionIo∕IİIdextrousIrobotIπİndWI 265

(-)
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1532 TπeIpositionX∕orŞeIŞontrolIwitπIsel∕VİdjustingIseleŞtVmİtrixI∕orIrobotImİnipulİtorsWI 2

1531 oiomimetiŞIdesignIİndI∕İbriŞİtionIo∕IİIπexİpedİlIrunningIrobotWI 49

1530 nIneuroVbİsedIİdİptiveItrİiningImetπodI∕orIrobotiŞIreπİbilitİtionIİidsWI

1529 ’nIeleŞtriŞİlIİnİloguesIo∕ImeŞπİtroniŞIsystemsWI 1

1528 ndİptiveIŞontrolIİndIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIduİlIrobotiŞIİrmsImİnipulİtingIİIŞommonIπeİvyIloİdWI 4

1527 TowİrdsItπeIdevelopmentIo∕IİIπumİnoidIİrmIbyIminimizingIinterİŞtionI∕orŞesItπrougπIminimumI
impedİnŞeIŞontrolWI 11

1526 pompliİntIdesignI∕orIintrinsiŞIsİ∕etygIgenerİlIissuesIİndIpreliminİryIdesignWI 44

1525 –obustIimplementİtionIo∕IgenerİlizedIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIrobotImİnipulİtorsWI2001UIZbUIcaZVccZ 5

1524 qevelopmentIo∕IlİpİrosŞopiŞIinstrumentsWI2001UIZYUIZabVba 16

1523 uumİnIİssistedIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IoverπeİdIŞrİnesWI 10

1522 uİmletgI∕orŞeXpositionIŞontrolledIπexİpodIwİlkerIVIdesignIİndIsystemsWI 10

1521 qynİmiŞIŞontrollerIo∕Iov“zn‘WI

1520 nIroİdmİpI∕orIİutonomousIrobotiŞIİssemblyWI 10

1519 sunŞtionİlIŞompliİnŞeIinItπeIŞontrolIo∕IİIpersonİlIrobotWI 6

1518 TrİŞkingIŞontrolIo∕IblindImobileIrobotIusingI∕orŞeIsensorWI 0

1517 —yntπesisIo∕IimpedİnŞeIŞontrolI∕orIŞomplexIŞoVoperİtingIrobotIİssemblyItİskWI2001UI 4

1516 vmpedİnŞeIŞontrolIİndIinternİlImodelI∕ormİtionIwπenIreİŞπingIinIİIrİndomlyIvİryingIdynİmiŞİlI
environmentWI2001UIecUIZYadVbZ 150

1515 WπoleVİrmIimpedİnŞeIo∕IİIseriİlVŞπİinImİnipulİtorWI 5
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1514 vsIrobotVİidedIsensorimotorItrİiningIinIstrokeIreπİbilitİtionIİIreİlistiŞIoptionlWI2001UIZaUIdabVb_ 138

1513 nnIimpedİnŞeIŞontrolIstrİtegyI∕orIŞooperİtiveImİnipulİtionWI 7

1512 pπİrİŞterizİtionIİndIŞontrolIo∕IİIsŞrewVdrivenIrobotI∕orIneuroreπİbilitİtionWI 15

1511 —ti∕∕nessIŞontrolI∕orIgeİredImİnipulİtorsWI 3

1510 ‘eurİlI‘etworkVoİsedIyeİrningIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIİI–obotWWI2001UIaaUIc_cVc33 2

1509 nutomİtiŞIinsertionIo∕IİIlongVpipeIbyIİImobileImİnipulİtorIwitπIexŞπİngeİbleIİŞtiveXpİssiveI
jointsWI 1

1508 nIqynİmiŞsVoİsedIndİptiveIpontrolI∕orIzİsterV—lİveI—ystemIinITeleoperİtionWI2001UI3aUI_3dV_a_

1507 vnertİnŞeIpontrolIo∕I nderwİterIvnstİllİtionsWI2001UI3aUI3abV3bY 1

1506 —el∕VTuningI“ositionIİndIsorŞeIpontrolIo∕IİnI nderwİterIuydrİuliŞIzİnipulİtorWI2001UI3aUIZafVZba 1

1505 zultidireŞtionİlIŞompliİnŞeIİndIŞonstrİintI∕orIimprovedIrobotiŞIdeburringWI“İrtI_gIimprovedI
brİŞingWI2001UIZdUI_edV_fa 3

1504 suzzyIprediŞtiveIİlgoritπmsIİppliedItoIreİlVtimeI∕orŞeIŞontrolWI2001UIfUIaZZVa_3 19

1503 nItriviİlIİndIe∕∕iŞientIleİrningImetπodI∕orImotionIİndI∕orŞeIŞontrolWI2001UIZaUIaedVafc 5

1502 —imulİtionIİnİlysisIo∕ImusŞleIİŞtivityIŞπİngesIwitπIİlteredIbodyIorientİtionsIduringIpedİlingWI2001
UI3aUIdafVbc 8

1501 nŞπievingIİIŞooperİtiveIbeπİviorIinIİIduİlVİrmIrobotIsystemIviİIİImodulİrIŞontrolIstruŞtureWI2001UI
ZeUIcfZVcff 9

1500 qesignIo∕IprogrİmmİbleIpİssiveIŞompliİnŞeIsπoulderImeŞπİnismWI 22

1499 nIŞomputİtionİlImodelI∕orItπeIİutonomousIŞontrolIloopsItπrougπItπeIŞerebellumUIspinİlIŞodeIİndI
musŞleWI

1498 sorŞeIguidedIİssembliesIusingIİInovelIpİrİllelImİnipulİtorWI 11

1497 ndİptiveIŞontrolIo∕IrobotiŞIsur∕İŞeI∕inisπingIproŞessesWI2001UI 13

(2001-2001)
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1496 nIrobotItestVbedI∕orIİssistİnŞeIİndIİssessmentIinIpπysiŞİlItπerİpyWI2001UIZaUIbcbVbde 1

1495 rvidenŞeI∕orI—pringIyoİdedIvnvertedI“endulumI–unningIinIİIuexİpodI–obotWI2001UI_fZV3Y_ 19

1494 vmmobilizİtionVoİsedIpontrolIo∕I—piderVyikeI–obotsIinITunnelIrnvironmentsWI2001UI_YUI_YfV__d

1493 slexibleImotionIreİlizedIbyI∕orŞeI∕reeIŞontrolgIpullVoutVworkIbyIİrtiŞulİtedIrobotIİrmWI 1

1492 qistributedIpoordinİtionIinIzodulİrI“reŞisionInssemblyI—ystemsWI2001UI_YUIeZfVe3e 28

1491 VirtuİlIzodelIpontrolgInnIvntuitiveInpproİŞπI∕orIoipedİlIyoŞomotionWI2001UI_YUIZ_fVZa3 336

1490 “ositionIİndI∕orŞeIŞontrolIbyIreİŞtionIŞompensİtionWI 0

1489 uybridI∕orŞeXpositionIŞontrolIinImovingIπİndIŞoordinİteI∕rİmeWI 2

1488 qisturbİnŞeIrejeŞtionIİnİlysisIo∕ImultipleIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIspİŞeI∕reeV∕lyingIrobotsWI 7

1487 vmpedİnŞeIŞontrolIwitπIvirtuİlIŞompliİnŞeWI

1486 pİrtesiİnIimpedİnŞeIŞontrolIteŞπniquesI∕orItorqueIŞontrolledIligπtVweigπtIrobotsWI 70

1485 sorŞeV∕reeIŞontrolIo∕IİrtiŞulİtedIrobotIİrmIŞonsideringIveloŞityIİlongIİssignedIloŞusWI

1484 “ropertyIo∕I∕orŞeV∕reeIŞontrolIwitπIindependentIŞompensİtionI∕orIinertiİUI∕riŞtionIİndIgrİvityIo∕I
industriİlIİrtiŞulİtedIrobotIİrmWI 1

1483 ndİptiveIdeŞentrİlizedIŞompliİntIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsWI2002UI

1482 —killIo∕IŞompliİnŞeIwitπIŞontrolledIŞπİrgingXdisŞπİrgingIo∕IkinetiŞIenergyWI 16

1481 vmprovingIrobotiŞIİssemblyIper∕ormİnŞeItπrougπIİutonomousIexplorİtionWI 5

1480 rxperimentİlIŞompİrİtiveIevİluİtionIo∕IŞompliİntIŞontrolIsŞπemesI∕orIİnIİntπropomorpπiŞI
personİlIrobotWI2002UI 2

1479 ndİptiveI‘‘IimpedİnŞeIŞontrolIo∕IŞonstrİinedImeŞπİniŞİlIsystemsWI 1
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1478 ndmittİnŞeIenπİnŞementIinI∕orŞeI∕eedbİŞkIo∕IdynİmiŞIsystemsWI 12

1477 –obotiŞIgrİspinggIgripperIdesignsUIŞontrolImetπodsIİndIgrİspIŞon∕igurİtionsIâ��IİIreviewIo∕IreseİrŞπWI
2002UIZ3UIb_YVb3Z 17

1476 —xryrTnyIz —pyrIvz“rqn‘prIv‘ITurIp’‘T–’yI’sIz’T’–InpTv’‘—WI2002UIY_UI3bfV3d3 24

1475 sİstIİndI–obustgIuexİpedİlI–obotsIviİI—πİpeIqepositionIzİnu∕İŞturingWI2002UI_ZUIecfVee_ 188

1474 —tİbilityIe∕∕eŞtsIo∕IsingulİritiesIinI∕orŞeVŞontrolledIrobotiŞIİssistIdeviŞesWI2002UIabdYUI3a

1473 TπeIŞontributionsIo∕ImusŞlesIİndIre∕lexesItoItπeIregulİtionIo∕IjointIİndIlimbImeŞπİniŞsWI2002UI—a3VbY 24

1472 oilİterİlIteleoperİtionIo∕ImobileIrobotsWI2002UI_YUI_Z3V__Z 11

1471 TπeI’perİtionİlI—pİŞeIsormulİtionIimplementİtionItoIİirŞrİ∕tIŞİnopyIpolisπingIusingIİImobileI
mİnipulİtorWI 9

1470 uÜo–vqIs’–prX“’—vTv’‘Ip’‘T–’yI’sI–rq ‘qn‘TIz’ovyrIzn‘v“ ynT’–—WI2002UI3bUI3e3V3ee 1

1469 pn‘nqvn‘IVv–T nyIyno’–nT’–ÜIs’–ITryrVrq pnTv’‘Iv‘Inr–’—“nprIn‘qIzrpunT–’‘vp—WI
2002UI3bUIZ_dVZ3Z

1468 vmpedİnŞeIpontrolIoİsedItİitV“İtternIndİptİtionI∕orIİI–obotiŞI–eπİbilitİtionIqeviŞeWI2002UI3bUI3efV3f3 4

1467 v‘Trt–nTv‘tIs ááÜInqn“TvVrIn‘qIs ááÜI–’o —TIs’–prX“’—vTv’‘Ip’‘T–’yI’sI–’o’TI
zn‘v“ ynT’–—WI2002UI3bUIaYZVaYc

1466 –e∕erenŞesWI2002UIaadVad3 1

1465 nnIimpedİnŞeVŞompliİnŞeIŞontrolI∕orIİIŞİbleVİŞtuİtedIrobotWI 3

1464 suzzyIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIrobotsIinIŞomplexIspİtiİlIedgeI∕ollowingWI 1

1463 pompliİntIŞontrolI∕orIİIŞİbleVİŞtuİtedIİntπropomorpπiŞIrobotIİrmgIİnIexperimentİlIvİlidİtionIo∕I
di∕∕erentIsolutionsWI 7

1462 WI2002UIZYUI3bbV3cd 81

1461 nŞtiveIŞontrolIo∕IunderwİterIinstİllİtionWI2002UIZYUIda3Vdae 23

(2002-)
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1460 nIproposİlI∕orIutilizingIstruŞturİlIjointIstopIinIİImİnipulİtorWI 1

1459 nutomİtedI∕orŞeIŞontrolledIİssemblyIutilizingIİInovelIπexİpodIrobotiŞImİnipulİtorWI 2

1458 uumİnIvoluntİryIİŞtivityIintegrİtionIintoItπeIŞontrolIo∕IstİndingVupIreπİbilitİtionIrobotWI 2

1457 ‘eurİlInetworkIbİsedIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IŞonstrİinedIrobotsWI 8

1456 nIrigorousI∕rİmeworkI∕orIinterİŞtiveIrobotIŞontrolWI2002UIdbUIZaecVZbY3 7

1455 ndİptiveI∕orŞeIŞontrolIo∕IpositionXveloŞityIŞontrolledIrobotsgItπeoryIİndIexperimentWI2002UIZeUIZ_ZVZ3d 104

1454 —killVnssistgIuelpingIuumİnIWorkersIwitπInutomobileIzodulİrIpomponentInssemblyWI2002UI 3

1453 vmpedİnŞeIŞontrolIo∕IİIrobotiŞIgripperI∕orIŞooperİtionIwitπIπumİnsWI2002UIZYUI3dfV3ef 11

1452 nnIyzvIİpproİŞπItoIstİbilizİtionIo∕IlineİrIportVŞontrolledIuİmiltoniİnIsystemsWI2002UIabUI3dZV3eb 37

1451 nIpositionX∕orŞeIŞontrolI∕orIİIrobotI∕ingerIwitπIso∕tItipIİndIunŞertİinIkinemİtiŞsWI2002UIZfUIZZbVZ3Z 23

1450 oilİterİlIpİrİllelI∕orŞeXpositionIteleoperİtionIŞontrolWI2002UIZfUIZbbVZcd 80

1449 “lİnningIİndIŞontrollingIŞooperİtingIrobotsItπrougπIdistributedIimpedİnŞeWI2002UIZfUI_e3V_fd 33

1448 —tİbilityIo∕IπybridIpositionIİndI∕orŞeIŞontrolI∕orIrobotiŞImİnipulİtorIwitπIkinemİtiŞsIİndIdynİmiŞsI
unŞertİintiesWI2003UI3fUIeadVebb 77

1447 suzzyIunidireŞtionİlI∕orŞeIŞontrolIo∕IŞonstrİinedIrobotiŞImİnipulİtorsWI2003UIZ3aUIZ3bVZac 21

1446 plosedVloopImultivİriİbleIsystemIidenti∕iŞİtionI∕orItπeIŞπİrİŞterizİtionIo∕ItπeIdynİmiŞIİrmI
ŞompliİnŞeIusingIŞontinuousI∕orŞeIdisturbİnŞesgIİImodelIstudyWI2003UIZ__UIZ_3VaY 90

1445 nI∕orŞeVŞontrolledIplİnİrIπİptiŞIdeviŞeI∕orImovementIŞontrolIİnİlysisIo∕ItπeIπumİnIİrmWI2003UI
Z_fUIZbZVce 37

1444 ‘onlineİrIİdİptiveIŞontrolIo∕Imİsterâ��slİveIsystemIinIteleoperİtionWI2003UIZZUIZVZY 40

1443 —upervisoryIŞontrolI∕orIİItelerobotiŞIsystemgIİIπybridIŞontrolIİpproİŞπWI2003UIZZUIeYbVeZd 14
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1442 nnIexperimentİlIstudyIonIŞompliİnŞeIŞontrolI∕orIİIredundİntIpersonİlIrobotIİrmWI2003UIaaUIZYZVZ_f 44

1441 uİptiŞzİsterIâ��IİIgeneriŞI∕orŞeIŞontrolledIrobotI∕orIπumİnIinterİŞtionWI2003UI3YUIbZbVb_a 108

1440 zodelingIo∕I∕orŞeIsensingIİndIvİlidİtionIo∕IdisturbİnŞeIobserverI∕orI∕orŞeIŞontrolWI 14

1439 vnternetVbİsedIteleoperİtionIo∕IİImobileIrobotIwitπI∕orŞeVre∕leŞtionWI

1438 rxİŞtIsolutionIİndIin∕initeVdimensionİlIstİbilityIİnİlysisIo∕IİIsingleI∕lexibleIlinkIinIŞollisionWI2003UI
ZfUIZYZbVZY_Y 15

1437 seedbİŞkIstrİtegiesI∕orIsπİredIŞontrolIinIdexterousItelemİnipulİtionWI 8

1436 pontrolIo∕IioniŞIpolymerImetİlIŞompositesWI2003UIeUI_abV_b3 76

1435 TπeITriŞeptIrobotgIdynİmiŞsIİndIimpedİnŞeIŞontrolWI2003UIeUI_c3V_ce 74

1434 nImetπodI∕orIdynİmiŞsIidenti∕iŞİtionI∕orIπİptiŞIdisplİyIo∕ItπeIoperİtingI∕eelIinIvirtuİlI
environmentsWI2003UIeUIadcVae_ 7

1433 ”uİntitİtiveI—İ∕etyItuİrİnteesI∕orI“πysiŞİlIuumİnV–obotIvnterİŞtionWI2003UI__UIadfVbYa 140

1432 qesignIo∕I–obotIpontrollersI∕orIpooperİtiveIvnterİŞtiveIqynİmiŞsWI2003UI

1431 –obotiŞI∕orŞeIŞontrolIusingIobserverVbİsedIstriŞtIpositiveIreİlIimpedİnŞeIŞontrolWI 10

1430  singIrobotsI∕orIİstronİutItrİiningWI2003UI_3UIacVbf 14

1429 –obotIİssistiveIdeviŞeI∕orIİugmentingIstİndingVupIŞİpİbilitiesIinIimpİiredIpeopleWI 6

1428 nIvirtuİlItrİiningIsportsIsystemI∕orImeİsuringIπumİnIπİndIimpedİnŞeWI 6

1427 nInewIimpedİnŞeIŞontrolIŞonŞeptI∕orIelİstiŞIjointIrobotsWI 20

1426 nnIintegrİtedIİpproİŞπItoItπeIdesignIo∕IŞomplexIrobotiŞIendVe∕∕eŞtorsWI 3

1425 –obotIİndIsr—IteŞπnologyI∕orIİugmentingIstİndingVupIİndIsittingVdownIŞİpİbilitiesWI 0

(-2003)
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1424 nnİlysisIİndIexperimentİlIvİlidİtionIo∕I∕orŞeIbİndwidtπI∕orI∕orŞeIŞontrolWI 22

1423 pontİŞtI—ti∕∕nessIİndIqİmpingIrstimİtionI∕orI–obotiŞI—ystemsWI2003UI__UIaZVbd 140

1422 sorŞe∕reeIŞontrolIwitπIindependentIŞompensİtionI∕orIinertiİI∕riŞtionIİndIgrİvityIo∕IindustriİlI
İrtiŞulİtedIrobotIİrmWI 1

1421 zeŞπİtroniŞIdesignIo∕IinnovİtiveI∕ingersI∕orIİntπropomorpπiŞIrobotIπİndsWI 18

1420 WI2003UIZfUIedcVeea 27

1419 qeŞouplingIbİsedIpİrtesiİnIimpedİnŞeIŞontrolIo∕I∕lexibleIjointIrobotsWI 28

1418 TπeIpİssivityIo∕InİturİlIİdmittİnŞeIŞontrolIimplementİtionsWI 21

1417 “er∕ormİnŞeIİnİlysisIo∕IİnIeleŞtroπydrİuliŞIimpedİnŞeIŞontrollerI∕orIrobotiŞIinterİŞtionIŞontrolWI
2003UIZdUIdfZVeYc 1

1416 –emİrksIonItπeIstİbilityIo∕IpİrİllelI∕orŞeXpositionIŞontrolWI2003UI_ZdUIbZfVb_a

1415 vntegrİtedITİskI“lİnningIİndIpontrolI∕orIzobileIzİnipulİtorsWI2003UI__UI33dV3ba 66

1414 qesignIİndIŞontrolIo∕IİItwoVdimensionİlItelerobotiŞIsystemIwitπIİIπİptiŞIinter∕İŞeWI2003UI_ZdUIZcfVZeb

1413 zeŞπİnismIdesignIİndIŞontrolIo∕IdynİmiŞİllyVŞoupledIdrivingIbİsedImİnipulİtorWI

1412 qevelopmentIo∕IİI∕lexibleIstruŞturİlIŞontİŞtI∕orŞeIsensorI∕orIİIgrİspingItİskIbyIrobotIπİndWI 0

1411 TİskIreİdinessIimpedİnŞeIinIπumİnIİrmImovementsI∕orIvirtuİlIbİllVŞİtŞπingItİskWI 3

1410 rxtendedIgenerİlizedIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIredundİntImİnipulİtorsWI 3

1409 TπeIlİtestIrobotIsystemsIwπiŞπIrein∕orŞeImİnu∕İŞturingIseŞtorWI 2

1408 qevelopmentIo∕IİIπyperIdynİmiŞImİnipulİtorIutilizingIjointIstopsWI 0

1407 nŞtivelyIservoedImultiVİxisImiŞro∕orŞeIsensorsWI 1
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1406 TowİrdsIİutomİtiŞItrİns∕erIo∕IπumİnIskillsI∕orIrobotiŞIİssemblyWI 5

1405 “İssiveInsymptotiŞIpurveITrİŞkingWI2003UI3cUIZffV_Ya 2

1404 vnterİŞtiveIqynİmiŞI—imulİtionI—ŞπemesI∕orInrtiŞulİtedIoodiesItπrougπIuİptiŞIvnter∕İŞeWI2003UI_bUI_bV33 5

1403 pooperİtiveIstrİtegiesI∕orIrobotVİidedIgİitIneuroVreπİbilitİtionWI2004UI_YYaUIae__Va 6

1402 qevelopmentIsystemI∕orIİIπİptiŞIinter∕İŞeIbİsedIonIimpedİnŞeXİdmittİnŞeIŞontrolWI 0

1401 ”uİntitİtiveIevİluİtionI∕orIskillIŞontrollerIbİsedIonIŞompİrisonIwitπIπumİnIdemonstrİtionWI2004UI
Z_UIcYfVcZf 9

1400 pollisionIİvoidingIŞontinuİtionImetπodI∕orItπeIinverseIkinemİtiŞsIo∕IredundİntImİnipulİtorsWI2004
UI 8

1399 rnergyIoptimİlIŞontrolIo∕IseriİlImİnipulİtorsIİvoidingIŞollisionsWI 5

1398 WI 13

1397 oioVmimetiŞIŞontrolI∕orIwπoleIİrmIŞooperİtiveImİnipulİtionWI 2

1396 uybridIvisionV∕orŞeIŞontrolI∕orIrobotIwitπIunŞertİintiesWI2004UI 13

1395 –obotIŞontrolIstrİtegyI∕orIinVorbitIİssemblyIo∕IİImiŞroIsİtelliteWI2004UIZeUIZffV___ 5

1394 rvolutionİryVbİsedIvirtuİlItrİiningIinIextrİŞtingI∕uzzyIknowledgeI∕orIdeburringItİsksWI2004UI_dUIZf3V_Y_ 4

1393 “πİntomVbİsedImultimodİlIinterİŞtionsI∕orImediŞİlIeduŞİtionIİndItrİininggItπeIzuniŞπIxneeIwointI
—imulİtorWI2004UIeUI_YeVZc 21

1392 nnİlysisIo∕ImeŞπİniŞİlIimpedİnŞeIinIπumİnIİrmImovementsIusingIİIvirtuİlItennisIsystemWI2004UIfZUI_fbV3Yb 34

1391 qesignIİndIstİbilityIİnİlysisIo∕IimpedİnŞeIŞontrollerI∕orIbilİterİlIteleoperİtionIunderIİItimeIdelİyWI
2004UIZeUIZZ3ZVZZ3f 6

1390 qevelopmentIİndIimplementİtionIo∕IİIreİlVtimeIopenVİrŞπiteŞtureIŞontrolIsystemI∕orIindustriİlI
robotIsystemsWI2004UIZdUIacfVae3 23

1389 ndİptiveIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IİIπİptiŞIinter∕İŞeWI2004UIZaUI_3dV_b3 21

(2004-)
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1388 nŞtiveItrİŞkingIo∕IunknownIsur∕İŞeIusingI∕orŞeIsensingIİndIŞontrolIteŞπniqueI∕orIrobotWI2004UIZZ_UI3Z3V3Zf 16

1387 —tudyIo∕ItπeIİntİgonistiŞIsti∕∕nessIo∕IpİrİllelImİnipulİtorsIwitπIİŞtuİtionIredundİnŞyWI2004UI3fUIbe3VcYZ 91

1386 vsotropiŞI∕orŞeIŞontrolI∕orIπİptiŞIinter∕İŞesWI2004UIZ_UIZa_3VZa3c 14

1385  ouI3gIİnIİntπropomorpπiŞIπİndIwitπIsimpli∕iedIendoVskeletİlIstruŞtureIİndIso∕tIŞontinuousI
∕ingerpİdsWI2004UI 31

1384 ”uİrryIo∕IenvironmentİlIin∕ormİtionIbİsedIonItwinIrobotIsystemIrnvironmentI”uİrrierWI 2

1383 zotorIİdİptİtionIİsIİnIoptimİlIŞombinİtionIo∕IŞomputİtionİlIstrİtegiesWI2004UI_YYaUIaY_bVe 6

1382 WI 3

1381 zeŞπİniŞİlImİnipulİtorI∕orIintuitiveIŞontrolIo∕IendosŞopiŞIinstrumentsIwitπIsevenIdegreesIo∕I
∕reedomWI2004UIZ3UIZfZVe 9

1380 vnternetVbİsedIobstİŞleIİvoidİnŞeIo∕ImobileIrobotIusingIİI∕orŞeVre∕leŞtionWI

1379 ’ptimİlIseleŞtionIo∕ImİnipulİtorIimpedİnŞeI∕orIŞontİŞtItİsksWI2004UI 5

1378 nImultiestimİtionVbİsedIsŞπemeI∕orIİdİptiveIŞontrolIo∕IrobotiŞImİnipulİtorsIguİrİnteeingI
ŞlosedVloopIstİbilityWI2004UI

1377 pooperİtiveIŞontrolIo∕IvirtuİlIobjeŞtsIoverItπeIvnternetIusingI∕orŞeVre∕leŞtingImİsterIİrmsWI2004UI 40

1376 “ortVoİsedInsymptotiŞIpurveITrİŞkingI∕orIzeŞπİniŞİlI—ystemsWI2004UIZYUIaZZVa_Y 46

1375 qynİmiŞsUIŞontrolIİndIimpedİnŞeImİtŞπingI∕orIrobotiŞIŞİptureIo∕IİInonVŞooperİtiveIsİtelliteWI2004
UIZeUIZdbVZfe 97

1374 rxperimentİlIquİntitİtiveIŞompİrisonIo∕Idi∕∕erentIŞontrolIİrŞπiteŞturesI∕orImİsterVslİveI
teleoperİtionWI2004UIZ_UI_VZZ 71

1373 zodeVsπİpeIŞompensİtorI∕orIimprovingIrobustnessIo∕ImİnipulİtorImountedIonI∕lexibleIbİseWI2004
UI_YUI_bcV_ce 6

1372 —tİndingVupIrobotgIİnIİssistiveIreπİbilitİtiveIdeviŞeI∕orItrİiningIİndIİssessmentWI2004UI_eUIdaVeY 35

1371 ndİptiveIpontrolIo∕I—mİrtI—pİŞeI—truŞturesIoİsedIonInrti∕iŞiİlI“otentiİlIrnergyIzetπodWI2004UI
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889  ni∕iedIvmpedİnŞeIİndIndmittİnŞeIpontrolWI2010UI 122

888 pontrolIstrİtegiesI∕orIİnkleIreπİbilitİtionIusingIİIπigπIper∕ormİnŞeIİnkleIexerŞiserWI2010UI 21

887 nIstrİtegyItoIİvoidIdynİmiŞIİndIstİtiŞIobstİŞlesI∕orIrobotiŞIwπeelŞπİirsWI2010UI 4

886 –e∕erenŞeIŞompensİtionIteŞπniqueIo∕IneurİlI∕orŞeItrİŞkingIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIrobotI
mİnipulİtorsWI2010UI 4

885 ndİptiveIİdmittİnŞeIŞontrolIo∕IİIrobotImİnipulİtorIunderItİskIspİŞeIŞonstrİintWI2010UI 1
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884 nIpontrolI—trİtegyI∕orI pperIyimbI–obotiŞI–eπİbilitİtionIWitπIİIquİlI–obotI—ystemWI2010UIZbUIbdbVbeb 89

883 nIvisionVbİsedUIimpedİnŞeIŞontrolIstrİtegyI∕orIindustriİlIrobotImİnipulİtorsWI2010UI 10

882 vdenti∕iŞİtionIİndIexperimentİtionIo∕IİnIindustriİlIrobotIoperİtingIinIvİryingVimpedİnŞeI
environmentsWI2010UI 1

881 WI2010UI 2

880 WI2010UI_cUI3dYV3e_ 83

879 nIVİriİbleI—ti∕∕nessI“áTInŞtuİtorIuİvingITunİbleI–esonİntIsrequenŞiesWI2010UI_cUIff3VZYYb 31

878 nI—eriİlVTypeIquİlInŞtuİtorI nitIWitπI“lİnetİryIteİrITrİingIoİsiŞIqesignIİndInppliŞİtionsWI2010UI
ZbUIZYeVZZc 56

877 ndİptiveIVisionIİndIsorŞeITrİŞkingIpontrolI∕orI–obotsIWitπIponstrİintI nŞertİintyWI2010UIZbUI3efV3ff 66

876 zİnipulİtionI“rimitivesIâ��InI niversİlIvnter∕İŞeIbetweenI—ensorVoİsedIzotionIpontrolIİndI–obotI
“rogrİmmingWI2010UI_f3V3Z3 22

875 –obustIİndIsİ∕eIŞontrolIbİsedIonIdisturbİnŞeIobserverI∕orItrİinIdoorsWI2010UI

874 uybridIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IİI3Vq’sIrobotiŞIİrmIusedI∕orIreπİbilitİtionItreİtmentWI2010UI 1

873 oiomimetiŞImotorIbeπİviorI∕orIsimultİneousIİdİptİtionIo∕I∕orŞeUIimpedİnŞeIİndItrİjeŞtoryIinI
interİŞtionItİsksWI2010UI 52

872 nnİlysisIo∕ItorqueIŞİpİŞitiesIinIπybridIİŞtuİtionI∕orIπumİnV∕riendlyIrobotIdesignWI2010UI 6

871 rxperimentingIwitπItπeoretiŞİlImotorIneurosŞienŞeWI2010UIa_UI333Va_ 12

870 nIuni∕iedIİpproİŞπI∕orImultiVpointIpİrtesiİnIŞompliİnŞeIŞontrolIo∕IseriİlImİnipulİtorsWI2010UI

869 qesignIo∕IİnIeleŞtriŞIseriesIelİstiŞIİŞtuİtedIjointI∕orIrobotiŞIgİitIreπİbilitİtionItrİiningWI2010UI 65

868 TensionIŞontrolI∕orItendonImeŞπİnismsIbyIŞompensİtionIo∕InonlineİrIspringIŞπİrİŞteristiŞI
equİtionIerrorWI2010UI 7

867 –eİlizİtionIo∕I∕lexibleImotionIbyImusŞuloskeletİlIπumİnoidIâ��xojiroâ��IwitπIİddVonInonlineİrIspringI
unitsWI2010UI 15
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866 qevelopmentIo∕IİIzİsterâ��—lİveI—ystemIwitπIsorŞeV—ensingInbilitiesIusingI“neumİtiŞInŞtuİtorsI∕orI
yİpİrosŞopiŞI—urgeryWI2010UI_aUIZdc3VZde3 42

865 —el∕VtuningIdynİmiŞIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIπumİnIİrmImotionWI2010UI 4

864 quİlVqi∕∕erentiİlI–πeologiŞİlInŞtuİtorI∕orIuigπV“er∕ormİnŞeI“πysiŞİlI–obotiŞIvnterİŞtionWI2010UI_cUIcYdVcZe 39

863 –ein∕orŞementIleİrningIo∕I∕ullVbodyIπumİnoidImotorIskillsWI2010UI 26

862 rxtendingItπeIŞonŞeptIo∕ItensorIproduŞtImodellingI∕orIdelİyedIsystemsWI2010UI 1

861 nŞtiveIİndIpİssiveIŞontrolIİlgoritπmI∕orIİnIexoskeletonIwitπIbowdenIŞİbleItrİnsmissionI∕orIπİndI
reπİbilitİtionWI2010UI 4

860 nI∕orŞeIguidİnŞeIsystemI∕orIŞİrVlikeIveπiŞleIwitπI∕uzzyIimpedİnŞeIŞontrollerWI2010UI

859 WeİrİbleI–obotiŞsgIpπİllengesIİndITrendsWI2017UI 7

858 nIrobustI∕orŞeIŞontrollerIdesignI∕orIseriesIelİstiŞIİŞtuİtorsWI2017UI 2

857 uootVdgInIdynİmiŞİllyIbİlİnŞingImobileImİnipulİtorIwitπIseriesIelİstiŞIİŞtuİtorsWI2017UI 4

856 ndmittİnŞeIŞontrolIo∕IİIrobotiŞIexoskeletonI∕orIpπysiŞİlIπumİnIrobotIinterİŞtionWI2017UI 2

855 sorŞeIregulİtionI∕orIpiŞkVİndVplİŞeIunitsIbyIuseIo∕IİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolWI2017UI

854 VİriİbleIsti∕∕nessI∕orŞeItrİŞkingIimpedİnŞeIŞontrolIusingIdi∕∕erentiİlVlessImetπodWI2017UI

853 nInewIimpedİnŞeI∕orŞeIŞontrolIo∕IİIπİptiŞIteleoperİtionIsystemI∕orIimprovedItrİnspİrenŞyWI2017UI
3ZUIcYYbVcYZd 4

852 vmprovementIo∕I∕orŞeVsensorlessIgrindingIİŞŞurİŞyIwitπIresistİnŞeIŞompensİtionWI2017UI__UIbYfVbZa 4

851 —tİbleIİdmittİnŞeIŞontrolIwitπoutIinverseIkinemİtiŞsWI2017UIbYUIZbe3bVZbeaY 12

850 sorŞeIseedbİŞkIİndI“İtπIsollowingIusingI“rediŞtiveIpontrolgIponŞeptIİndInppliŞİtionItoIİI
yigπtweigπtI–obotWI2017UIbYUIfe_dVfe3_ 8

849
’nI“resŞribedIpontİŞtIrstİblisπmentISISTπisIworkIisI∕undedIbyItπeIr IuorizonI_Y_YIreseİrŞπIİndI
innovİtionIprogrİmmeIunderIgrİntIİgreementI‘oIcaaf3eUIprojeŞtI—n–nsunWTπeIİutπorsIİreIwitπI
tπeIpenterI∕orI–eseİrŞπIİndITeŞπnologyIuellİsIQpr–TuRUIbdYYZITπessİlonikiUItreeŞeIİndIwitπItπeI
nristotleI niversityIo∕ITπessİlonikiUIqeptWIo∕IrleŞtriŞİlIİndIpomputerIrngineeringUIbaZ_aUI
TπessİlonikiUItreeŞeWI2017UIbYUIae3ZVae3c

1
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848 pontrollerIdesignIİndIexperimentİlIvİlidİtionIo∕IİIrobotIjointIwitπIİŞtiveIŞompliİnŞeWI2017UI 1

847 rstimİtionIo∕IupperIlimbImusŞleIsti∕∕nessIbİsedIonIİrti∕iŞiİlIneurİlInetworkWI2017UI 1

846 sorŞeItrİŞkingIonIunknownIsur∕İŞeIusingIimpedİnŞeIŞontrolIwitπI∕orŞeIsensorI∕ilteringWI2017UI 2

845 suzzyIimpedİnŞeIŞontrolIbİsedIonIİIbuiltVinItorqueIsensorIinIπİrmoniŞIdriveIgeİrWI2017UI

844 ndjustİbleIinterİŞtionIŞontrolIusingIgenetiŞIİlgoritπmI∕orIenπİnŞedIŞoupledIdynİmiŞsIinItoolVpİrtI
ŞontİŞtWI2017UI 1

843 pontrolImetπodIo∕IpowerVİssistedIŞİrtIwitπIoneImotorUIİIdi∕∕erentiİlIgeİrUIİndIbrİkesIbİsedIonI
motionIstİteIo∕ItπeIŞİrtWI2017UI 0

842 sorwİrdIqynİmiŞsIpompliİnŞeIpontrolIQsqppRgInInewIİpproİŞπItoIŞİrtesiİnIŞompliİnŞeI∕orIrobotiŞI
mİnipulİtorsWI2017UI 14

841 “ortI∕unŞtionIbİsedImodelingIİndIŞontrolIo∕IİnIİutonomouslyIvİriİbleIspringItoIsuppressI
sel∕VexŞitedIvibrİtionsIwπileIdrillingWI2017UI

840 pon∕ormİlImİppingIo∕IimpedİnŞeIstİbilityImodelsI∕orIsystemVlevelIdynİmiŞsIİssessmentsWI2017UI 1

839 vmpedİnŞeIŞontrolI∕orIİIlowerVlimbIreπİbilitİtionIrobotWI2017UI 2

838 uumİnVrobotIinterİŞtionIwitπIredundİntIrobotsIusingI∕orŞeV∕ieldVdependentIvİriİbleIimpedİnŞeI
ŞontrolWI2017UI 1

837 pontrolIdesignVorientedIqy“VImodellingIo∕IvirtuİlIimpedİnŞeVbİsedItelemİnipulİtionWI2017UI

836 uumİnI“erŞeptionIzeİsuresI∕orI“roduŞtIqesignIİndIqevelopmentâ��nITutoriİlItoIzeİsurementI
zetπodsIİndInnİlysisWI2017UIZUI_e 2

835 VİriİbleIndmittİnŞeIpontrolIoİsedIonIsuzzyI–ein∕orŞementIyeİrningI∕orIzinimİllyIvnvİsiveI
—urgeryIzİnipulİtorWI2017UIZdUI 24

834 nŞtuİtionIinIyeggedIyoŞomotionWI2017UIbc3Vc__ 8

833 pommuniŞİtionIİndIvn∕erenŞeIo∕IvntendedIzovementIqireŞtionIduringIuumİnVuumİnI“πysiŞİlI
vnterİŞtionWI2017UIZZUI_Z 13

832 vmpedİnŞeIpontrolI∕orI–obotiŞI–eπİbilitİtiongInI–obustIzİrkoviİnInpproİŞπWI2017UIZZUIa3 18

831 –obotiŞsIinIyowerVyimbI–eπİbilitİtionIİ∕terI—trokeWI2017UI_YZdUI3d3ZeY_ 43
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830 “İtientVpenteredI–obotVnidedI“İssiveI‘euroreπİbilitİtionIrxerŞiseIoİsedIonI—İ∕etyVzotionI
qeŞisionVzİkingIzeŞπİnismWI2017UI_YZdUIaZebf3f 9

829 vntroduŞtionWI2017UIZVd 1

828 qe∕ormİbleIrobotIbeπİviorIbİsedIonItπeIstİndİrdIlineİrIsolidImodelWI2017UI 3

827 ndmittİnŞeIŞontrolIo∕IİI3Vq’sIŞİbleVdrivenIreπİbilitİtionIrobotI∕orIupperVlimbIinItπreeI
dimensionİlIworkspİŞeWI2017UI 3

826 pontrolIo∕IzotionIİndIpompliİnŞeWI2017UIZ3bV3ac 2

825 ndİptiveIŞompliİnŞeIleİrningIŞontrolIusingI‘ewtonVrulerImodelWI2017UI

824 WI2017UI 1

823 TπeIİppliŞİtionIo∕IimpedİnŞeIŞontrolIinIrotİtionVtrİŞtionImİnipulİtionIbioniŞIrobotWI2017UI

822 qesigningIo∕IİIkindIo∕IvmpedİnŞeIpontrollerI∕orIvndustriİlI–obotsItoInssembleI—İtellitesWI2017UI

821 vmpedİnŞeIpontrolIinItπeI–eπİbilitİtionI–obotiŞsWI2018UIZYYdVZY_b

820 ’nlineI–obotI–e∕erenŞeITrİjeŞtoryIndİptİtionI∕orIuİptiŞIvdenti∕iŞİtionIo∕I nknownIsorŞeIsieldWI
2018UIZcUI3ZeV3_c 1

819 —tİbleIİndIpompliİntIzotionIo∕I“πysiŞİlIuumİnâ��–obotIvnterİŞtionIpoupledIWitπIİIzovingI
rnvironmentI singIVİriİbleIndmittİnŞeIİndIndİptiveIpontrolWI2018UI3UI_af3V_bYY 26

818 qesignIo∕IzİteriİlsIİndIzeŞπİnismsI∕orI–esponsiveI–obotsWI2018UIZUI3bfV3ea 13

817 —mootπItrİnsitionIİdİptiveIπybridIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIŞonneŞtorIİssemblyWI2018UIabUI_edV_ff 4

816 pontrolIo∕I Vz—sWI2018UIZdbV3_f

815 nnIintegrİtedIŞontrolIsŞπemeI∕orIspİŞeIrobotIİ∕terIŞİpturingInonVŞooperİtiveItİrgetWI2018UIZadUI3bYV3c3 20

814 ndİptiveIvİriİbleIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIdynİmiŞIŞontİŞtI∕orŞeItrİŞkingIinIunŞertİinIenvironmentWI
2018UIZY_UIbaVcb 91

813 nppliŞİtionIo∕IπybridI∕orŞeXpositionIŞontrolIonIpİrİllelImİŞπineI∕orImeŞπİniŞİlItestWI2018UIafUIZceVZdc 11
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812 vterİtiveIleİrningIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIreπİbilitİtionIrobotsIdrivenIbyIseriesIelİstiŞIİŞtuİtorsWI
2018UIfYUIZVd 64

811 ndmittİnŞeIŞontrolI∕orIpπysiŞİlIπumİnâ��robotIinterİŞtionWI2018UI3dUIZa_ZVZaaa 93

810 —πİpeVbİsedIŞoordinİtionIinIloŞomotionIŞontrolWI2018UI3dUIZ_b3VZ_ce 22

809 “πysiŞİlIuumİnâ��–obotIvnterİŞtionIo∕IİI–obotiŞIrxoskeletonIoyIndmittİnŞeIpontrolWI2018UIcbUIfcZaVfc_a 137

808 WI2018UIaeUIZcZVZdZ 3

807 WI2018UI3aUIaadVabe 12

806 “resŞribedIŞontİŞtIestİblisπmentIo∕IİIrobotIwitπIİIplİnİrIsur∕İŞeIunderIpositionIİndIsti∕∕nessI
unŞertİintiesWI2018UIZYaUIffVZYe 10

805 nutonomousIŞİrIdrivingIbyIİIπumİnoidIrobotWI2018UI3bUIZcfVZec 9

804 –obustIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsIusingIdi∕∕erentiİlIequİtionsIİsIuniversİlI
İpproximİtorWI2018UIfZUI_ZdYV_Zec 18

803 yeİrningImotionsI∕romIdemonstrİtionsIİndIrewİrdsIwitπItimeVinvİriİntIdynİmiŞİlIsystemsIbİsedI
poliŞiesWI2018UIa_UIabVca 7

802 –obotiŞIİssemblyIsolutionIbyIπumİnVinVtπeVloopIteİŞπingImetπodIbİsedIonIreİlVtimeIsti∕∕nessI
modulİtionWI2018UIa_UIZVZd 43

801 —exIdi∕∕erenŞesIinIİntiŞipİtoryIposturİlIİdjustmentsIduringIrİpidIsingleIlegIli∕tWI2018UIbdUIaZdVa_b 11

800 vntroduŞingIvİlidityIintoIsel∕VorgİnizingI∕uzzyIneurİlInetworkIİppliedItoIimpedİnŞeI∕orŞeIŞontrolWI
2018UI33dUIZZ3VZ_d 12

799 qesignIİndIper∕ormİnŞeIİnİlysisIo∕IpositionVbİsedIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIİnIeleŞtroπydrostİtiŞI
İŞtuİtionIsystemWI2018UI3ZUIbeaVbfc 13

798 xinemİtiŞİlIİndIdynİmiŞİlImodelingIo∕IİImultipurposeIupperIlimbsIreπİbilitİtionIrobotWI2018UIafUI3daV3ed 13

797 –obustIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I nŞertİinIzobileIzİnipulİtorsI singITimeVqelİyIpompensİtionWI
2018UI_cUIZfa_VZfb3 23

796 pontrolIo∕IsorŞeIvmpulseIinIuumİnVzİŞπineIvmpİŞtWI2018UIfbcVfca 1

795 pontrolIo∕IredundİntIrobotIİrmsIwitπInullVspİŞeIŞompliİnŞeIİndIsingulİrityV∕reeIorientİtionI
representİtionWI2018UIZYYUIZecVZf3 7
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794 WI2018UI3aUIZ_cVZ3e 24

793 nIportVuİmiltoniİnI∕rİmeworkI∕orIoperİtorI∕orŞeIİssistingIsystemsgInppliŞİtionItoItπeIdesignIo∕I
πeliŞopterI∕ligπtIŞontrolsWI2018UId_UIaf3VbYZ 4

792 ndİptiveIuybridI—ystemIsrİmeworkI∕orI ni∕iedIvmpedİnŞeIİndIndmittİnŞeIpontrolWI2018UIfZUIbcfVbeZ 4

791 VİriİbleIndmittİnŞeIpontrolI∕orIuumİnV–obotIpollİborİtionIbİsedIonI’nlineI‘eurİlI‘etworkI
TrİiningWI2018UI 15

790 ndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIpompliİntlyInŞtuİtedI–obotsIwitπIİI ni∕iedI—İ∕etyIzeİsureWI2018UI 1

789 “πysiŞİlIuumİnV–obotIvnterİŞtionIpoupledIwitπIİIzovingIrnvironmentIorITİrgetgIpontİŞtIİndI
TrİŞkWI2018UI 1

788 WI2018UI 1

787 TowİrdsItoIİI–obotiŞInssistedI—ystemI∕orI“erŞutİneousI‘epπrolitπotomyWI2018UI 4

786 WI2018UI

785 sorŞeVoİsedIyeİrningIo∕IVİriİbleIvmpedİnŞeI—killsI∕orI–obotiŞIzİnipulİtionWI2018UI 2

784 vntuitiveITeİŞπingIo∕I—ixVİxisI–obotIzİnipulİtorIoİsedIonIsuzzyIvmpedİnŞeIpontrolWI2018UI

783 TowİrdsInIpompliİntIİndInŞŞurİteIpooperİtiveIziŞromİnipulİtorIusingIVİriİbleIndmittİnŞeI
pontrolWI2018UI 1

782 pontrollerIqesignIo∕IvndireŞtIsorŞeIpontrolI—ystemIwitπIVeloŞityV—İturİtingIplosedIyoopI ltrİsoniŞI
zotorIVeloŞityIpontrolI—ystemIinIvnnerIyoopWI2018UI

781 nI—el∕VndİptiveI–obotIpontrolIsrİmeworkI∕orIvmprovedITrİŞkingIİndIvnterİŞtionI“er∕ormİnŞesIinI
yowV—ti∕∕nessITeleoperİtionWI2018UI 1

780 nI“neumİtiŞİllyVnŞtuİtedIVİriİbleV—ti∕∕nessI–obotInrmI singI“İrİllelIslexuresWI2018UI

779 pİdenŞeIİndIndmittİnŞeIpontrolIo∕IİIzotorizedIsunŞtionİlIrleŞtriŞİlI—timulİtionIpyŞleWI2018UI 5

778  serIsorŞeVqependentIVİriİbleIvmpedİnŞeIpontrolIinIuumİnV–obotIvnterİŞtionWI2018UI 5

777 vmpedİnŞeV—lidingIzodeIpontrolIbİsedIsİllI“reventionIzotionIpontrolInlgoritπmI∕orIWİlkingVİidI
–obotWI2018UI 0
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776 qynİmiŞItrİjeŞtoryVtrİŞkingIŞontrolImetπodIo∕IrobotiŞItrİnsŞrİniİlImİgnetiŞIstimulİtionIwitπI
endVe∕∕eŞtorIgrİvityIŞompensİtionIbİsedIonI∕orŞeIsensorsWI2018UIabUId__Vd3Z 3

775 —mİrtIuumİnV–obotVpollİborİtionIinIzeŞπİniŞİlIwoiningI“roŞessesWI2018UI_aUI_caV_dY 6

774 yeİrningI∕romIqemonstrİtionI∕orIuydrİuliŞIzİnipulİtorsWI2018UI 3

773 nI—πİredIpontrolI—ŞπemeI∕orITeleoperİtionIo∕IuotIyineIWorkI–obotsWI2018UI

772 WI2018UI

771 nnIeigπtIdegreeVo∕V∕reedomIrobotiŞIendosŞopeIπolderWI2018UI

770 ndİptiveIuni∕iedIvmpedİnŞeIİndIndmittİnŞeIŞontrolIusingIonlineIenvironmentIestimİtionWI2018UI 2

769 –obustIxİlmİnIsilterIİndI–obustI–egulİtorI∕orIqisŞreteVTimeIzİrkoviİnIwumpIyineİrI—ystemsgI
pontrolIo∕I—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorsWI2018UI 3

768 —tİbleIpİdenŞeITrİŞkingIo∕IndmittingIsunŞtionİlIrleŞtriŞİlI—timulİtionIpyŞleWI2018UI 2

767 qisturbİnŞeI’bserverIoİsedI—peedIpontrolIo∕IİIVİriİbleIqisplİŞementI“umpVqrivenVzotorI—ystemI
witπIvmpedİnŞeITorqueI–egulİtionWI2018UI

766 “erŞeptionIo∕IzeŞπİniŞİlIvmpedİnŞeIquringInŞtiveInnkleIİndIxneeIzovementWI2018UI_YZeUI3YaaV3Yad

765 nŞtiveIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IoioinspiredIzotionI–obotiŞIzİnipulİtorsgInnI’verviewWI2018UI_YZeUIe_Y3Yba 16

764 sundİmentİlsIo∕I–obotIqynİmiŞsIİndIpontrolWI2018UIfVa3

763 TrİjeŞtoryI“lİnningIoİsedIonIquİlITorqueIseed∕orwİrdIpontrolI∕orI–obotInstronİutI—İ∕eI
zovementIonI—pİŞeI—tİtionWI2018UI

762 pon∕igurİtionVqependentI’ptimİlIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IİnI pperIrxtremityI—trokeI–eπİbilitİtionI
zİnipulİndumWI2018UIbUIZ_a 1

761 nnInssistVİsV‘eededIVeloŞityIsieldIpontrolI—ŞπemeI∕orI–eπİbilitİtionI–obotsWI2018UI 9

760 rlİstiŞI—truŞtureI“reservingIvmpedİnŞeIQr—ˇ�RpontrolI∕orIpompliİntlyInŞtuİtedI–obotsWI2018UI 3

759 nItenerİlIndmittİnŞeIpontrolInpproİŞπI∕orIvndireŞtIsorŞeIpontrolIo∕IvndustriİlIzİnipulİtorsWI2018UI 1
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758 vmpedİnŞeIpontrolIo∕IİIqpI—ervoIzotorWI2018UI

757 —tİbilityIİndIprediŞtİbilityIinIπumİnIŞontrolIo∕IŞomplexIobjeŞtsWI2018UI_eUIZY3ZY3 17

756 WπoleVoodyIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIİI“lİnetİryI–overIwitπI–obotiŞInrmgITπeoryUIpontrolIqesignUI
İndIrxperimentİlIVİlidİtionWI2018UI 5

755 —tİbilityIİndI“rediŞtİbilityIinIqynİmiŞİllyIpomplexI“πysiŞİlIvnterİŞtionsWI2018UI_YZeUIbbaYVbbab 7

754 qeŞoupledIzotionIpontrolIo∕IWeİrİbleI–obotI∕orI–ejeŞtingIuumİnIvnduŞedIqisturbİnŞesWI2018UI 4

753 nI“rojeŞtedIvnverseIqynİmiŞsInpproİŞπI∕orIzultiVnrmIpİrtesiİnIvmpedİnŞeIpontrolWI2018UI 12

752 zeŞπİniŞİlIqesignIİndIpontrolI—trİtegyI∕orIuipIwointI“owerInssistingWI2018UI_YZeUIfdZ_f_c 1

751 ponvolutionİlI‘etworksI’utper∕ormIyineİrIqeŞodersIinI“rediŞtingIrztIsromI—pinİlIpordI—ignİlsWI
2018UIZ_UIcef 5

750 vntelligentIŞontrolI∕orIlowerIlimbIreπİbilitİtionIsystemWI2018UI

749 ndmittİnŞeIpontrolIo∕IzİnipulİtorsIinI nknownIrnvironmentWI2018UI

748 ”uİnti∕yingIuumİnInutonomyI–eŞoveryIquringInnkleI–obotVnssistedI–eversİlIo∕IsootIqropIn∕terI
—trokeWI2018UI 2

747 ndmittİnŞeITrİjeŞtoryITrİŞkingIusingIİIpπİllengeVoİsedI–eπİbilitİtionI–obotIwitπIsunŞtionİlI
rleŞtriŞİlI—timulİtionWI2018UI 3

746 nnIndİptiveIİndIuybridIrndV“ointXwointIvmpedİnŞeIpontrollerI∕orIyowerIyimbIrxoskeletonsWI2018UI
bUIZYa 14

745 –obustIpositionVbİsedIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IligπtweigπtIsingleVlinkI∕lexibleIrobotsIinterİŞtingIwitπI
tπeIunknownIenvironmentIviİIİI∕rİŞtionİlVorderIslidingImodeIŞontrollerWI2018UI3cUIZf_YVZfa_ 10

744 zultiV“riorityIpİrtesiİnIvmpedİnŞeIpontrolIoİsedIonI”uİdrİtiŞI“rogrİmmingI’ptimizİtionWI2018UI 14

743 WI2018UI 6

742 pompliİntIzİnipulİtionIo∕IsreeVsloİtingI’bjeŞtsWI2018UI 1

741 nIzodelVoİsedIuierİrŞπiŞİlIpontrollerI∕orIyeggedI—ystemsI—ubjeŞtItoIrxternİlIqisturbİnŞesWI2018UI 16
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740  serVndİptiveInssistİnŞeIo∕InssistiveIxneeIorİŞesI∕orItİitI–eπİbilitİtionWI2018UI_cUIZffaV_YYb 5

739 yeİrningVoİsedIVİriİbleIpompliİnŞeIpontrolI∕orI–obotiŞInssemblyWI2018UIZYUI 19

738 –obustInŞtiveIqisturbİnŞeI–ejeŞtionIpontrolIviİIpontrolIyyİpunovIsunŞtionsgInppliŞİtionItoI
nŞtuİtedVnnkleâ��sootV’rtπosisWI2018UIeYUIafVcY 24

737 —ŞİlİbleIpontrollerI—yntπesisI∕orIueterogeneousIvnterŞonneŞtedI—ystemsInppliŞİbleItoIİnI
’verlİppingIpontrolIsrİmeworkWI2018UI 1

736 nIorie∕I—urveyIonIpontrolIo∕IzultiV∕ingeredI–obotiŞIπİndsWI2018UI3cUI3YcV3Zb

735 –obotiŞI“πysiŞİlIvnterİŞtionI singIqe∕ormİtionIpontrolIoİsedIonItπeIáenerIzodelWI2018UI 1

734 sorŞeUIvmpedİnŞeUIİndITrİjeŞtoryIyeİrningI∕orIpontİŞtIToolingIİndIuİptiŞIvdenti∕iŞİtionWI2018UI3aUIZZdYVZZe_ 49

733 TwentyITIyeİrsIo∕IrobotiŞsI∕orIupperVextremityIreπİbilitİtionI∕ollowingIİIstrokeWI2018UIZdbVZf_ 6

732 qesignIİndIrvİluİtionIo∕IİIzotorizedI–obotiŞIoedIzoverIWitπI’mnidireŞtionİlIzobilityI∕orI“İtientI
TrİnsportİtionWI2018UI__UIZddbVZdeb 6

731 qynİmiŞIzodelingIİndIvnterİŞtiveI“er∕ormİnŞeIo∕I“n–zgInI“İrİllelI pperVyimbI–eπİbilitİtionI
–obotI singIvmpedİnŞeIpontrolI∕orI“İtientsIİ∕terI—trokeWI2018UI_YZeUIecadbfZ 16

730 nIsİmilyIo∕IuyperboliŞVTypeIrxpliŞitIsorŞeI–egulİtorsIwitπInŞtiveIVeloŞityIqİmpingI∕orI–obotI
zİnipulİtorsWI2018UI_YZeUIZVZb 2

729 pontİŞtIdynİmiŞsIİndIŞontrolIo∕IİIspİŞeIrobotIŞİpturingIİItumblingIobjeŞtWI2018UIZbZUIb3_Vba_ 28

728 –obustIndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolIWitπInppliŞİtionItoIİITrİns∕emorİlI“rostπesisIİndITestI–obotWI
Journal of Dynamic Systems, Measurement and Control, Transactions of the ASMEUI2018UIZaYUI 1.6 12

727 –eİŞtionI∕orŞeIobserverIusingIloİdIdependentI∕riŞtionImodelWI2018UI 1

726 qesignIİndIVibrİtionI—uppressionIpontrolIo∕IİIzodulİrIrlİstiŞIwointWI2018UIZeUI 13

725 —o∕tVnŞtuİtorVoİsedI–obotiŞIwointI∕orI—İ∕eIİndIsorŞe∕ulIvnterİŞtionIWitπIpontrollİbleIvmpİŞtI
–esponseWI2018UI3UI3bYbV3bZ_ 18

724 pπİngesIinIbrİinIİŞtivİtionIİssoŞiİtedIwitπIbİŞklİsπImİgnitudegIİIstepItowİrdIquİntitİtiveI
evİluİtionIo∕ImİneuverİbilityWI2018UI_3UIZaYVZab

723 “İtientV–obotVTπerİpistIpollİborİtionI singI–esistiveIvmpedİnŞeIpontrolledITeleV–obotiŞI—ystemsI
—ubjeŞtedItoITimeIqelİysWI2018UIZYUI 5
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722 sorŞeVbİsedIvİriİbleIimpedİnŞeIleİrningI∕orIrobotiŞImİnipulİtionWI2018UIZYfUIZbcVZcd 32

721 r∕∕iŞientIsorŞeIpontrolIyeİrningI—ystemI∕orIvndustriİlI–obotsIoİsedIonIVİriİbleIvmpedİnŞeI
pontrolWI2018UIZeUI 15

720 pontrolIo∕IİI—pİŞeIzİnipulİtorIpİpturingIİI–otİtingI’bjeŞtIinItπeITπreeVdimensionİlI—pİŞeWI2018UI 2

719 vmpedİnŞeIŞontrolIo∕InonVlineİrImultiVq’sIteleoperİtionIsystemsIwitπItimeIdelİygIİbsoluteI
stİbilityWI2018UIZ_UIZd__VZd_f 17

718 nI“İtπX—ur∕İŞeIsollowingIpontrolInpproİŞπItoItenerİteIVirtuİlIsixturesWI2018UI3aUIZbddVZbf_ 9

717 pontrolIdesignIinIŞyberVpπysiŞİlI∕luidâ��struŞtureIinterİŞtionIexperimentsWI2018UIe_UIecVZYY 1

716 nnİlysisIo∕IİIsimpleImodelI∕orIpostVimpİŞtIdynİmiŞsIİŞtiveIŞompliİnŞeIinIπumİnoidsI∕İllsIwitπI
nonlineİrIoptimizİtionWI2018UI 1

715 “reliminİriesWI2018UIZVZ_ 2

714 oibliogrİpπyWI2018UI_YbV_Z_

713 vmpedİnŞeIsieldIrxpressionIo∕IoilİterİlIpontrolI∕orI–eduŞingIqİtİITrİ∕∕iŞIinIuİptiŞITrİnsmissionWI
2019UIccUIZZa_VZZbY 10

712 pİrtesiİnIvmpedİnŞeIpontrolI∕orI“πysiŞİlIuumİnâ��–obotIvnterİŞtionI singIVirtuİlIqeŞompositionI
pontrolInpproİŞπWI2019UIa3UIfe3Vffa 3

711 vmpedİnŞeIŞontrolIinImultipleIŞooperİtiveIspİŞeIrobotsIpullingIİI∕lexibleIwireWI2019UI_33UI_ZfYV__Yb 5

710  qrVoİsedIVİriİbleIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I nŞertİinI–obotI—ystemsWI2019UIafUI_aedV_afe 28

709 –obotiŞIputtinggIzeŞπİniŞsIİndIpontrolIo∕Ixni∕eIzotionWI2019UI 4

708 ponstrİinedIseedbİŞkIpontrolIbyI“rioritizedIzultiVobjeŞtiveI’ptimizİtionWI2019UI 1

707 qesignIİndIpontrolIo∕IİI—ittingXyyingI—tyleIyowerIyimbI–eπİbilitİtionI–obotIwitπI
zİgnetorπeologiŞİlInŞtuİtorsWI2019UI 2

706 ndİptiveI–obustIVisuİlI—ervoingXsorŞeIpontrolI∕orI–obotIzİnipulİtorIWitπIqeİdVáoneIvnputWI2019UI
dUIZ_fc_dVZ_fc3c 4

705 —ŞİlingIlİwsI∕orIrobotiŞItrİnsmissionsWI2019UIZaYUIcYZVc_Z 6
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704 nnIintroduŞtoryIreviewIo∕IİŞtiveIŞompliİntIŞontrolWI2019UIZZfUIZebV_YY 18

703 qynİmiŞIndİptiveIuybridIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIqynİmiŞIpontİŞtIsorŞeITrİŞkingIinI nŞertİinI
rnvironmentsWI2019UIdUIe3Zc_Ve3Zda 21

702
pontrolIo∕IndİptiveI—witŞπingIinItπeI—ensingVrxeŞutingIzodeI sedItoIzitigİteIpollisionIinI–obotI
sorŞeIpontrolWIJournal of Dynamic Systems, Measurement and Control, Transactions of the ASMEUI
2019UIZaZUI

1.6 6

701 vmprovingIsπortVtermIretentionIİ∕terIrobotiŞItrİiningIbyIleverİgingI∕ixedVgİinIŞontrollersWI2019UIcUI_Ybbcce3Zfecc3ZZ0

700 zusŞleItensionItrİiningImetπodI∕orIseriesIelİstiŞIİŞtuİtorIQ—rnRIbİsedIonIgİinVsŞπeduledImetπodWI
2019UIZ_ZUIZY3_b3 2

699 ’ptimİlIimpedİnŞeIviİImodelIprediŞtiveIŞontrolI∕orIrobotVİidedIreπİbilitİtionWI2019UIf3UIZYaZdd 10

698 WI2019UIdUIZYedfbVZYeeYb 27

697 sullIcVq’sIndmittİnŞeIpontrolI∕orItπeIvndustriİlI–obotI—tˆ⁄ubliITÖcYWI2019UI 0

696 vntegrİtiveIoiomimetiŞsIo∕InutonomousIuexİpedİlIyoŞomotionWI2019UIZ3UIee 22

695 vmprovingI—tİbilityIinI pperIyimbI–eπİbilitİtionI singIVİriİbleI—ti∕∕nessWI2019UI_YZfUIZ__VZ_b

694 suzzyIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IİnIeleŞtroVπydrİuliŞIİŞtuİtorIwitπIİnIextendedIdisturbİnŞeIobserverWI
2019UI_YUIZ__ZVZ_33 4

693 WI2019UIdUIZae3Z3VZae3_b 8

692 nnIvndustriİlI–obotVoİsedI–eπİbilitİtionI—ystemI∕orIoilİterİlIrxerŞisesWI2019UIdUIZbZ_e_VZbZ_fa 3

691 ndmittİnŞeIpontrolIo∕ItπeInnkleIzeŞπİnismIinIİI–otİtionİlI’rtπosisI∕orIWİlkingIwitπInrmI—wingWI
2019UI_YZfUIdYfVdZa 1

690 –obustI’ptimİlIqesignIo∕IrnergyIr∕∕iŞientI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorsgInppliŞİtionItoIİI“oweredI
“rostπetiŞInnkleWI2019UI_YZfUIdaYVdad 4

689 rleŞtromyogrİpπyIQrztRI—ignİlIpontributionsIinI—peedIİndI—lopeIrstimİtionI singI–obotiŞI
rxoskeletonsWI2019UI_YZfUIbaeVbb3 17

688 rxploitingIrnvironmentIpontİŞtsIo∕I—eriİlIzİnipulİtorsWI2019UI

687 wointIkinemİtiŞIŞon∕igurİtionIin∕luenŞeIonItπeIpİssivityIo∕IİnIimpedİnŞeVŞontrolledIrobotiŞIlegWI
2019UI
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686 TπeIndvİnŞedIpontrolInpproİŞπIbİsedIonI—zpIqesignI∕orItπeIuigπVsidelityIuİptiŞI“owerIyeverIo∕IİI
—mİllIuybridIrleŞtriŞInirŞrİ∕tWI2019UIZ_UI_fda 1

685 “erspeŞtivesIİndIpπİllengesIinI–obotiŞI‘euroreπİbilitİtionWI2019UIfUI3Ze3 36

684 ndmittİnŞeIpontrolIo∕IzotorizedIsunŞtionİlIrleŞtriŞİlI—timulİtionIpyŞleWI2019UIbZUI_d_V_dd 1

683 qevelopmentIo∕IİIyowIvnertiİI“İrİllelInŞtuİtedI—πoulderIrxoskeletonI–obotI∕orItπeI
pπİrİŞterizİtionIo∕I‘euromusŞulİrI“ropertyIduringI—tİtiŞI“ostureIİndIqynİmiŞIzovementWI2019UI 4

682 WI2019UI3bUIZa3bVZaaf 23

681 —tudyIonImotionIper∕ormİnŞeIo∕IrobotVİidedIpİssiveIreπİbilitİtionIexerŞisesIusingInovelIdynİmiŞI
motionIplİnningIstrİtegyWI2019UIZcUIZd_feeZaZfed3_3

680 teometryIbİsedIsyntπesisIo∕IplİnİrIŞompliİnŞesIwitπIredundİntImeŞπİnismsIπİvingI∕iveIŞompliİntI
ŞomponentsWI2019UIZ3aUIcabVccc 8

679 TİŞtileVoİsedIWπoleVoodyIpompliİnŞeIWitπIsorŞeI“ropİgİtionI∕orIzobileIzİnipulİtorsWI2019UI3bUI33YV3a_ 14

678 nITutoriİlI—urveyIİndIpompİrisonIo∕IvmpedİnŞeIpontrolIonI–obotiŞIzİnipulİtionWI2019UI3dUIeYZVe3c 32

677 —tİbleI∕orŞeIŞontrolIİndIŞontİŞtItrİnsitionIo∕IİIsingleIlinkI∕lexibleIrobotIusingIİI∕rİŞtionİlVorderI
ŞontrollerWI2019UIefUIZ3fVZbd 23

676 neriİlI–obotiŞIzİnipulİtionWI2019UI 9

675 WI2019UI3bUIe33Veac 18

674 “ositionX∕orŞeIŞontrolIo∕IrobotImİnipulİtorsIusingIrein∕orŞementIleİrningWI2019UIacUI_cdV_eY 27

673 pontrollingItπeIpİdenŞeIİndIndmittİnŞeIo∕IİIsunŞtionİlIrleŞtriŞİlI—timulİtionIpyŞleWI2019UI_dUIZZeZVZZf_ 16

672 qireŞtionİlI—ti∕∕nessIzodulİtionIo∕I“İrİllelI–obotsIWitπIxinemİtiŞI–edundİnŞyIİndIVİriİbleI
—ti∕∕nessIwointsWI2019UIZZUI 9

671 nnIndİptiveI—lidingVzodeIvterİtiveIponstİntV∕orŞeIpontrolIzetπodI∕orI–obotiŞIoeltItrindingIoİsedI
onIİI’neVqimensionİlIsorŞeI—ensorWI2019UIZfUI 8

670 TİskIspİŞeIπumİnVrobotIinterİŞtionIusingIİngulİrIveloŞityIwİŞobiİnWI2019UI 6

669 yegITrİjeŞtoryI“lİnningI∕orI”uİdrupedI–obotsIwitπIuigπV—peedITrotItİitWI2019UIfUIZbYe 12
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668 —liderIpositionIŞontrolI∕orIsliderVŞrİnkImeŞπİnismsIwitπIwİŞobiİnIŞompensİtorWI2019UI_33UIZaZ3VZa_Z 5

667 qesignIo∕IİITwoInrmsIrxoskeletonIİsIuİptiŞIqeviŞeI∕orIVirtuİlI–eİlityInppliŞİtionsWI2019UI_b_V_c_

666 nI“—’V’ptimizedIsuzzyI–ein∕orŞementIyeİrningIzetπodI∕orIzİkingItπeIzinimİllyIvnvİsiveI—urgiŞİlI
nrmIplevererWI2019UIdUIaecbbVaecdY 8

665 TutoriİlI–eviewIonI—pİŞeIzİnipulİtorsI∕orI—pİŞeIqebrisIzitigİtionWI2019UIeUI3a 10

664 qesignIİnIimpedİnŞeIŞontrolIstrİtegyI∕orIİIteleoperİtionIsystemItoIper∕ormIdrillingIproŞessIduringI
spinİlIsurgeryWI2019UIaZUI_fadV_fbc 1

663 ndmittİnŞeVoİsedIndİptiveIpooperİtiveIpontrolI∕orIzultipleIzİnipulİtorsIWitπI’utputI
ponstrİintsWI2019UI3YUI3c_ZV3c3_ 24

662 nIŞonstrİintVbİsedIprogrİmmingIİpproİŞπI∕orIrobotiŞIİssemblyIskillsIimplementİtionWI2019UIbfUIcfVeZ 11

661 nIportİbleIİndIspringVguidedIπİndIexoskeletonI∕orIexerŞisingI∕lexionXextensionIo∕ItπeI∕ingersWI
2019UIZ3bUIZdcVZfZ 18

660 –ein∕orŞementIleİrningI∕orIπumİnVrobotIsπİredIŞontrolWI2019UIaYUIZYbVZZd 3

659 rxploitingIlineİrityIinIdynİmiŞsIsolversI∕orItπeIdesignIo∕IŞomposİbleIrobotiŞImİnipulİtionI
İrŞπiteŞturesWI2019UI 0

658 rventVbİsedIplİnningIİndIŞontrolI∕orIİŞtiveIŞollisionIİvoidİnŞeIinIπumİnVrobotIŞollİborİtionWI2019UI

657 vnŞrementİlI“oliŞyI–e∕inementIbyI–eŞursiveI–egressionIİndIxinestπetiŞItuidİnŞeWI2019UI 1

656 pomplementİryIprojeŞtorI∕orInullVspİŞeIsti∕∕nessIŞontrolIo∕IredundİntIİssemblyIrobotIİrmWI2019UI
3fUIcfcVdZa 0

655 —imulİtionIİndInnİlysisIo∕IİIsullVnŞtiveIrleŞtroVuydrostİtiŞI“oweredInnkleI“rostπesisWI2019UI 1

654 TeleoperİtedIuexİpodI–obotI∕orIvmitİtionIyeİrningITİskITrİiningWI2019UI

653 nI–obotIqesignIzetπodI∕orIWeigπtI—İvingInimedIİtIqynİmiŞIzotionsgIqesignIo∕IuumİnoidI
wnÖ’‘3V“IİndI–eİlizİtionIo∕IwumpIzotionsWI2019UI 3

652 —witŞπedIzotorizedIİndIsunŞtionİlIrleŞtriŞİlI—timulİtionIpyŞlingIpontrollersI∕orI“owerITrİŞkingWI
2019UI 1

651 zultiV—ur∕İŞeIndmittİnŞeIpontrolInpproİŞπIİppliedIonI–obotiŞInssemblyIo∕IyİrgeV—ŞİleIpİrtsIinI
nerospİŞeIzİnu∕İŞturingWI2019UI 1
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650 qevelopmentIo∕IİnInutonomousI—İndingI–obotIwitπI—truŞturedVyigπtITeŞπnologyWI2019UI 1

649 –eseİrŞπIonIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IslexibleIwointI—pİŞeIzİnipulİtorI’nV’rbitI—erviŞingWI2019UI 0

648 VİriİbleIndmittİnŞeIpontrolI∕orIuumİnV–obotIpollİborİtionIinI–obotVnssistedI’rtπopediŞI
—urgerySWI2019UI 1

647 vmpedİnŞeIpontrolI—trİtegyIİndIrxperimentİlInnİlysisIo∕IpollİborİtiveI–obotsIoİsedIonITorqueI
seedbİŞkWI2019UI 2

646 nIuumİnVnidedIyeİrningInpproİŞπItoI’ptimİlIpontrolIo∕IuumİnV–obotI—ystemsWI2019UI

645 vmpedİnŞeI—ynŞπronousIpontrolI∕orIİI–obotIzultiVzotorIwointWI2019UI

644 vmpedİnŞeIpontrolIwitπoutIrnvironmentIzodelIbyI–ein∕orŞementIyeİrningWI2019UI 1

643 slexureIzeŞπİnismsIwitπIVİriİbleI—ti∕∕nessIİndIqİmpingI singIyİyerIwİmmingWI2019UI 3

642 nnInpproİŞπI∕orI“egVinVuoleInssemblingIoİsedIonIsorŞeIseedbİŞkIpontrolWI2019UI 2

641 WI2019UI 1

640 ndİptiveIuumİnV–obotIvnterİŞtionIpontrolIo∕ItπeIyowerIrxtremityI–obotiŞIrxoskeletonIwitπI
zİgnetorπeologiŞİlInŞtuİtorsSWI2019UI 0

639 nŞtiveIpompliİnŞeIpontrolIonItπeIuydrİuliŞI”uİdrupedI–obotIWitπI“İssiveIpompliİntI—ervoI
nŞtuİtorWI2019UIdUIZc3aafVZc3acY 3

638 nIdireŞtIteİŞπingIŞontrolIviİIpİsimirIo∕I∕orŞeIsensorlessIπydrİuliŞIİrmsWI2019UI 0

637 zodelI“rediŞtiveIsorŞeIpontrolIinItrindingIbİsedIonIİIyigπtweigπtI–obotWI2019UIb_UIZddfVZdea 1

636 qevelopmentIİndIpontrolIrxperimentIo∕IİI—nİkeVyikeI–obotIwitπIpontrollİbleI—ideVTπrustIyinksWI
2019UIb_UI__fV_3a 0

635 sorŞeI–egulİtionI∕orI“iŞkVİndV“lİŞeI nitsIbyIuseIo∕IndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolIinItπeI
—emiŞonduŞtorVvndustryIwitπIrxperimentİlI–esultsWI2019UIb_UIc_ZVc_c 0

634 vmpedİnŞeIpontrolI∕orIpoordinİtedI–obotsIbyI—tİteIİndI’utputIseedbİŞkWI2019UIZVZZ 8

633 rnİblingIquİntitİtiveIİnİlysisIo∕IsituİtionIİwİrenessgIsystemIİrŞπiteŞtureI∕orIİutonomousIveπiŞleI
πİndoverIstudiesWI2019UI 3
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632 rventVbİsedIuybridIvmpedİnŞeIİndIndmittİnŞeIpontrolWI2019UI

631 sorŞeI–e∕erenŞeIrxtrİŞtionIviİIuumİnIvnterİŞtionI∕orIİI–obotiŞI“olisπingITİskgIsorŞeVvnduŞedI
zotionWI2019UI 0

630 ’ptimİlIŞontİŞtI∕orŞeIo∕I–obotsIinI nknownIrnvironmentsIusingI–ein∕orŞementIyeİrningIİndI
zodelV∕reeIŞontrollersWI2019UI 5

629 ‘eurİlV‘etworkVoİsedIueİrtIzotionI“rediŞtionI∕orI ltrİsoundVtuidedIoeİtingVueİrtI—urgeryWI
2019UI 1

628 VisionVoİsedI“ositionXvmpedİnŞeIpontrolI∕orI–obotiŞInssemblyITİskWI2019UI 1

627 —ingulİrI“erturbİtionVbİsedIVİriİbleIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I–obotsIwitπI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorsWI
2019UI 1

626 quİlIyoopIpompliİntIpontrolIoİsedIonIuumİnI“rediŞtionI∕orI“πysiŞİlIuumİnV–obotIvnterİŞtionWI
2019UI 0

625 snTVoİsedI–obustIndİptiveIpontrolIo∕IrleŞtriŞİllyIqrivenI–obotsIinIvnterİŞtionIwitπIrnvironmentWI
2019UI3dUIddfVeYY 15

624  pperIrxtremityI–eπİbilitİtionI–obotsgInI—urveyWI2019UI3ZfV3b3 2

623 nI—urveyIo∕IsorŞeVnssistedI–obotiŞIpellIziŞroinjeŞtionITeŞπnologiesWI2019UIZcUIf3ZVfab 27

622 VİriİbleI—ti∕∕nessIzeŞπİnismI∕orI—uppressingI nintendedIsorŞesIinI“πysiŞİlIuumİnâ��–obotI
vnterİŞtionWI2019UIZZUI 7

621 “İssiveIsπİredIvirtuİlIenvironmentI∕orIπİptiŞIŞooperİtionWI2019UIa3UIZaefVZbYa 1

620 pompliİnŞeXvmpedİnŞeIpontrolI—trİtegyI∕orIuumİnoidsWI2019UIZYYfVZY_e 1

619 WI2019UI3bUIZc_VZd3 15

618 uİmmersteinIndİptiveIvmpedİnŞeIpontrollerI∕orIoioniŞIWristIwointInŞtuİtedIbyI“neumİtiŞI
zusŞlesWI2019UIdUIadVbc 32

617 pompliİnŞeI“İrİmeterizİtionIİndITİskIrxeŞutionWI2019UIZZ3VZ3f

616 ndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolInppliedItoI–obotVnidedI‘euroV–eπİbilitİtionIo∕ItπeInnkleWI2019UIaUIZebVZf_ 31

615 qynİmiŞsWI2019UIZ_bV_Y_ 0
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614 uumİnVvnspiredIpontrolIo∕IquİlVnrmIrxoskeletonI–obotsIWitπIsorŞeIİndIvmpedİnŞeIndİptİtionWI
2020UIbYUIb_fcVb3Yb 28

613 vmpedİnŞeIpontrolIİndIsorŞeIrstimİtionIo∕IİI–edundİntI“İrİllelIxinemİtiŞIzİnipulİtorWI2020UIZdaVZfZ 1

612 pompositeIyeİrningIrnπİnŞedI–obotIvmpedİnŞeIpontrolWI2020UI3ZUIZYb_VZYbf 29

611 zixedIqİtİVqrivenIİndIzodelVoİsedI–obotIvmpliŞitIsorŞeIpontrolgInIuierİrŞπiŞİlInpproİŞπWI2020UI
_eUIZ_beVZ_dZ 9

610 TeleoperİtionIpontrolIo∕IİI“ositionVoİsedIvmpedİnŞeIsorŞeIpontrolledIzobileI–obotIbyI‘eurİlI
‘etworkIyeİrninggIrxperimentİlI—tudiesWI2020UI__UIf_VZY3 4

609 uumİnVinVtπeVyoopIpontrolI singIrulerInnglesWI2020UIfdUI_dZV_eb 18

608 —impli∕iedI—tİbleIndmittİnŞeIpontrolI singIrndVr∕∕eŞtorI’rientİtionsWI2020UIZ_UIZYcZVZYd3 15

607 –e∕erenŞeITrİjeŞtoryI–esπİpingI’ptimizİtionIİndIpontrolIo∕I–obotiŞIrxoskeletonsI∕orI
uumİnV–obotIpoVzİnipulİtionWI2020UIbYUI3daYV3dbZ 28

606 pooperİtiveIzİnipulİtionIo∕IWeİrİbleIquİlVnrmIrxoskeletonsI singIsorŞeIpommuniŞİtionI
oetweenI“İrtnersWI2020UIcdUIcc_fVcc3e 15

605 uierİrŞπiŞİlIvmpedİnŞeVoİsedITrİŞkingIpontrolIo∕IxinemİtiŞİllyI–edundİntI–obotsWI2020UI3cUI_YaV__Z 25

604 ndİptiveI‘eurİlI—lidingVzodeIpontrollerI∕orInlternİtiveIpontrolI—trİtegiesIinIyowerIyimbI
–eπİbilitİtionWI2020UI_eUI_3eV_ad 5

603 “eriodiŞXnperiodiŞIzotionIpontrolI singI“eriodiŞXnperiodiŞI—epİrİtionIsilterWI2020UIcdUIdcafVdcbe 5

602 “ortVuİmiltoniİnIzodelingI∕orIpontrolWI2020UI3UI3f3VaZc 6

601 –obotiŞIortπosesI∕orIgİitIreπİbilitİtiongInnIoverviewIo∕ImeŞπİniŞİlIdesignIİndIŞontrolIstrİtegiesWI
2020UI_3aUIaaaVabd 10

600 WirelessImİnipulİtionIusingImİgnetiŞIpolymerIŞompositesWI2020UI_fUIY3bY3b 1

599 nI–obustIvmpedİnŞeIpontrollerIqesignI∕orI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorsIusingItπeI—ingulİrI“erturbİtionI
TπeoryWI2020UI_bUIZcaVZda 9

598 –eduŞtionIo∕IpontİŞtIsorŞeIsluŞtuİtionI∕orI–otİryIWeİrITestInppİrİtusWI2020UI_bUIZebVZfa 1

597 ’perİtionİlI—pİŞeIpontrolI nderInŞtuİtionIponstrİintsI singI—triŞtlyIponvexI’ptimizİtionWI2020UI
3cUI3Y_V3Yf 4
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596 ndİptiveI—lidingIzodeIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I—ingleVyinkIslexibleIzİnipulİtorsIinterİŞtingIwitπItπeI
rnvironmentIİtIİnI nknownIvntermediİteI“ointWI2020UI3eUIZca_VZcca 2

595 qevelopmentIo∕ItrİjeŞtoryIİndI∕orŞeIŞontrollersI∕orI3VjointIstringVtubeIİŞtuİtedI∕ingerIprostπesisI
bİsedIonIbondIgrİpπImodelingWI2020UIZacUIZY3dZf 3

594 nIoioV—ignİlIrnπİnŞedIndİptiveIvmpedİnŞeIpontrollerI∕orIyowerIyimbIrxoskeletonWI2020UI 2

593 nIteŞπniŞİlI∕rİmeworkI∕orIπumİnVlikeImotionIgenerİtionIwitπIİutonomousIİntπropomorpπiŞI
redundİntImİnipulİtorsWI2020UI 7

592 zodelI“rediŞtiveIvmpedİnŞeIpontrolWI2020UI 5

591 VİriİbleIvmpedİnŞeIpontrolIinIpİrtesiİnIyİtentI—pİŞeIwπileInvoidingI’bstİŞlesIinI‘ullI—pİŞeWI2020UI 1

590 ndİptiveIVisuİlI—πoŞkInbsorberIwitπIVisuİlVbİsedIzİxwellIzodelI singIİIzİgnetiŞIteİrWI2020UI 0

589 nnIvntuitiveIsormulİtionIo∕ItπeIuumİnInrmInŞtiveIrndpointI—ti∕∕nessWI2020UI_YUI 4

588 pompoundIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IİIuydrİuliŞIqrivenI“İrİllelI3 “—X—IzİnipulİtorWI2020UI33UI 3

587 nIsrİmeworkI∕orIuumİnV–obotVuumİnI“πysiŞİlIvnterİŞtionIoİsedIonI‘V“lİyerItİmeITπeoryWI2020UI
_YUI 2

586 nIrewİrdâ��punisπmentI∕eedbİŞkIŞontrolIstrİtegyIbİsedIonIenergyIin∕ormİtionI∕orIwristI
reπİbilitİtionWI2020UIZdUIZd_feeZa_YfaYcb 2

585 uumİnI–obotIuİndIvnterİŞtionIwitπI“lİstiŞIqe∕ormİtionIpontrolWI2020UIfUId3 1

584 nnIndmittİnŞeVŞontrolledIsorŞeVsŞİlingIqexterousInssistiveI–obotiŞI—ystemWI2020UIYbUI_YaZYY_ 2

583 nIreŞurrentIneurİlInetworkI∕orIvİriİbleIİdmittİnŞeIŞontrolIinIπumİnâ��robotIŞooperİtiongI
simultİneouslyIİndIonlineIİdjustmentIo∕ItπeIvirtuİlIdİmpingIİndIvnertiİIpİrİmetersWI2020UIaUIaaZVaca 4

582 –y—IvmpedİnŞeIvntelligenŞeIpontrolInlgoritπmI∕orIWireI“eelerIo∕I–obotIinIpomplexI“owerI
‘etworksWI2020UI_Y_YUIZVZa

581 “ositionIoİsedIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IrleŞtroVuydrostİtiŞInŞtuİtorWI2020UIZcYZUIYc_YbY

580 yeİrningIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IrobotsIwitπIenπİnŞedItrİnsientIİndIsteİdyVstİteIŞontrolI
per∕ormİnŞesWI2020UIc3UIZ 8

579 —mootπIİdİptiveIπybridIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIrobotiŞIŞontİŞtI∕orŞeItrİŞkingIinIdynİmiŞI
environmentsWI2020UIadUI_3ZV_a_ 7
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578 ‘ullVspİŞeIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IdVdegreeVo∕V∕reedomIredundİntImİnipulİtorsIbİsedIonItπeIİrmI
İnglesWI2020UIZdUIZd_feeZa_Yf_b_f 1

577 uybridIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I–obotIzİnipulİtorsIbİsedIonItenerİlizedIzomentumWI2020UIe_bUIYZ_Yad 1

576 nIpontrolI—ŞπemeI∕orI—mootπITrİnsitionIinI“πysiŞİlIuumİnV–obotVrnvironmentIoetweenITwoI
zodesgInugmentİtionIİndInutonomousWI2020UIbUIbeY3VbeZY 1

575 poupledITİskV—pİŞeIndmittİnŞeIpontrollerI singIquİlI”uİternionIyogİritπmiŞIzİppingWI2020UIbUIcYbdVcYca 4

574 zodelVbİsedI∕uzzyIvİriİbleIimpedİnŞeIslidingVmodeIŞontrolI∕orItrİjeŞtoryItrİŞkingIinIpπysiŞİlI
πumİnVrobotIinterİŞtionWI2020UI

573 qeŞentrİlizedIpontrolIo∕I–obotiŞInrmIwitπIrlİstiŞIwointsWI2020UI 1

572 uumİnV–obotIvnterİŞtiongIpontrollerIqesignIİndI—tİbilityWI2020UI 2

571 slexibleIqryIrleŞtrodesI∕orIrztInŞquisitionIwitπinIyowerIrxtremityI“rostπetiŞI—oŞketsWI2020UI_Y_YUIZYeeVZYfb4

570 rnπİnŞingI–obotVrnvironmentI“πysiŞİlIvnterİŞtionIviİI’ptimİlIvmpedİnŞeI“ro∕ilesWI2020UI 4

569 zultiVqireŞtionİlInnkleIvmpedİnŞeIquringI—tİndingI“osturesWI2020UI_eUI___aV__3b 2

568 VisuİlVrewİrdIdrivenIŞπİngesIo∕ImovementIduringIİŞtionIexeŞutionWI2020UIZYUIZbb_d 4

567 neriİlI–egrİspinggI“ivotingIwitπITrİns∕ormİbleIzultilinkIneriİlI–obotWI2020UI 8

566 purvİtureIsensingIwitπIİIspπeriŞİlItİŞtileIsensorIusingItπeIŞolorVinter∕erenŞeIo∕IİImİrkerIİrrİyWI
2020UI 5

565 vmpedİnŞeIpontrolIo∕IuydrİuliŞI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorIwitπIİIzodelVoİsedIpontrolIqesignWI2020UI 2

564 nITimeIqelİyIrstimİtionIoİsedIndİptiveI—lidingIzodeI—trİtegyI∕orIuybridIvmpedİnŞeIpontrolWI
2020UIeUIZbb3b_VZbb3cZ 1

563 nI–obustIndİptiveIndmittİnŞeIpontrolI—ŞπemeI∕orI–obotiŞIxneeI“rostπesisI singIuumİnVvnspiredI
VirtuİlIponstrİintsWI2020UIeUIZcaYefVZcaZY_ 2

562 nIneurİlInetworkVbİsedIİpproİŞπI∕orIvİriİbleIİdmittİnŞeIŞontrolIinIπumİnâ��robotIŞooperİtiongI
onlineIİdjustmentIo∕ItπeIvirtuİlIinertiİWI2020UIZ3UIafbVbZf 7

561 –obotIuİndIvnterİŞtionI singI“lİstiŞIqe∕ormİtionIpontrolIwitπIvnnerI“ositionIyoopWI2020UI 0
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560 zİrkoviİnI–obustIsilteringIİndIpontrolInppliedItoI–eπİbilitİtionI–obotiŞsWI2020UIZVZ 3

559 nI“lİnİrI“İrİllelIqeviŞeI∕orI‘euroreπİbilitİtionWI2020UIfUIZYa 3

558 ’neVleggedIπopIo∕IŞompliİnŞeIŞontrolIbİsedIonIminimumVjerkWI2020UIZbYdUIYb_YZ_ 1

557 ndmittİnŞeVpontrolledITeleoperİtionIo∕IİI“neumİtiŞInŞtuİtorgIvmplementİtionIİndI—tİbilityI
nnİlysisWI2020UIfUIZY3

556 uybridIvz XmusŞleI—ignİlsI“oweredITeleoperİtionIpontrolIo∕I—eriİlIzİnipulİtorIvnŞorporİtingI
“İssivityIndİptİtionWI2020UI 0

555 quİlInrmIpoVzİnipulİtionInrŞπiteŞtureIwitπIrnπİnŞedIuumİnV–obotIpommuniŞİtionI∕orIyİrgeI
“İrtIzİnipulİtionWI2020UI_YUI 6

554 TowİrdsI niversİlIpontrolI—ystemI∕orI“oweredInnkleâ��sootI“rostπesisgInI—imulİtionI—tudyWI2020UI
__UIZ_ffVZ3Z3 5

553 –obotI“ositionXsorŞeIpontrolIinI nknownIrnvironmentI singIuybridI–ein∕orŞementIyeİrningWI2020
UIbZUIba_VbcY 8

552 pontrolIo∕InT–vn—IinItπreeIdimensionsgIWİlkingIİsIİI∕orŞedVosŞillİtionIproblemWI2020UI3fUIddaVdfc 0

551 rxploitingIupperVlimbI∕unŞtionİlIprinŞipİlIŞomponentsI∕orIπumİnVlikeImotionIgenerİtionIo∕I
İntπropomorpπiŞIrobotsWI2020UIZdUIc3 15

550 TutoriİlI–eviewIo∕IoioVvnspiredInpproİŞπesItoI–obotiŞIzİnipulİtionI∕orI—pİŞeIqebrisI—İlvİgeWI2020
UIbUI 3

549 vnterİŞtionİlIzodelingIİndI’ptimizedI“qIvmpedİnŞeIpontrolIqesignI∕orI–obustI—İ∕eIsingertipI
trİspingWI2020UI

548 nssistVİsVneededIpoliŞyI∕orImovementItπerİpyIusingItelerobotiŞsVmediİtedItπerİpistIsupervisionWI
2020UIZYZUIZYaaeZ 8

547 nI“rİŞtiŞİlIzetπodI∕orInŞquiringIvnverseIqynİmiŞsIzodelIİndIitsInppliŞİtionItoIzeŞπİniŞİlI
vmpedİnŞeIpontrolIo∕IuumİnVpooperİtiveI–obotWI2020UI 0

546 ’bjeŞtVyevelIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIqexterousIvnVuİndIzİnipulİtionWI2020UIbUI_fedV_ffa 8

545 ‘eŞessİryIİndI—u∕∕iŞientIponditionsI∕orItπeI“İssivityIo∕IvmpedİnŞeI–enderingIWitπI
VeloŞityV—ourŞedI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtionWI2020UI3cUIdbdVdd_ 11

544  nderwİterIpreVtouŞπIbİsedIonIİrti∕iŞiİlIeleŞtriŞIsenseWI2020UI3fUId_fVdb_ 1

543 nIpontrolI—ŞπemeI∕orI“πysiŞİlIuumİnV–obotIvnterİŞtionIpoupledIwitπIİnIrnvironmentIo∕I nknownI
—ti∕∕nessWI2020UIZYYUIZcbVZe_ 7
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542 pİpturingIİndIdeorbitingIrnvisİtIwitπIİnInirbusI—pİŞetugWI–esultsI∕romItπeIr—nIeWqeorbitI
ŞonsolidİtionIpπİseIstudyWI2020UIdUIb_Vcc 2

541 —epİrİtingIneurİlIin∕luenŞesI∕romIperipπerİlImeŞπİniŞsgItπeIspeedVŞurvİtureIrelİtionIinI
meŞπİniŞİllyIŞonstrİinedIİŞtionsWI2020UIZ_3UIZedYVZeeb 6

540 rxploringI—ti∕∕nessIzodulİtionIinI“rostπetiŞIuİndsIİndIvtsI“erŞeivedIsunŞtionIinIzİnipulİtionIİndI
—oŞiİlIvnterİŞtionWI2020UIZaUI33 1

539 vterİtiveIleİrningIo∕IπumİnIpİrtnerâ��sIdesiredItrİjeŞtoryI∕orIproİŞtiveIπumİnâ��robotIŞollİborİtionWI
2020UIaUI__fV_a_ 4

538 vmpedİnŞeIwitπIsiniteVTimeIpontrolI—ŞπemeI∕orI–obotVrnvironmentIvnterİŞtionWI2020UI_Y_YUIZVZe 3

537 –obotiŞI—ystemI—peŞi∕iŞİtionIzetπodologyIoİsedIonIuierİrŞπiŞİlI“etriI‘etsWI2020UIeUIdZcZdVdZc_d 6

536 –obustI“ositionXsorŞeIpontrolIo∕IponstrİinedIslexibleIwointI–obotsIwitπIponstrİintI nŞertİintiesWI
2020UIZYYUIfabVfba 2

535 TπeIŞπİllengesIo∕IprostπetiŞIdesignIİndIŞontrolWI2020UIZVZd 1

534 ‘eurİlIİpproximİtionVbİsedIİdİptiveIvİriİbleIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IrobotsWI2020UIa_UI_befV_bfe 6

533 vnterİŞtionIpontrolI∕orIuumİnVrxoskeletonsWI2020UI_Y_YUIZVZb 3

532 nIbiİrtiŞulİrIpİssiveIexosuitItoIsupportIbİlİnŞeIŞontrolIŞİnIreduŞeImetİboliŞIŞostIo∕IwİlkingWI2020UI
ZbUIY3cYYf 14

531 qistributedIpontrolI∕orIpooperİtiveIzİnipulİtionIWitπIrventVTriggeredIpommuniŞİtionWI2020UI3cUIZY3eVZYb_ 19

530 vmpedİnŞeIpontrolI—trİtegiesI∕orIrnπİnŞingI—lopedIİndIyevelIWİlkingIpİpİbilitiesI∕orIvndividuİlsI
witπITrİns∕emorİlInmputİtionI singIİI“oweredIzultiVwointI“rostπesisWI2020UIZebUIafYVaff 4

529 vmpedİnŞeIŞontrolIİppliŞİtionsIinItπerİpeutiŞIexerŞiseIrobotsWI2020UI3fbVaa3 2

528 vmpedİnŞeIŞontrolIo∕ItπreeIdimensionİlIπybridImİnipulİtorWI2020UI3aUI3bfV3cd 3

527 zulti∕unŞtionİlI–emotelyInŞtuİtedI3Vq’sI—upernumerİryI–obotiŞInrmIoİsedIonI
zİgnetorπeologiŞİlIplutŞπesIİndIuydrostİtiŞITrİnsmissionIyinesWI2020UIbUI_bacV_bb3 24

526 oioinspiredIrmbodimentI∕orIvntelligentI—ensingIİndIqexterityIinIsineIzİnipulİtiongInI—urveyWI2020UI
ZcUIa3YeVa3_Z 5

525 Vn—tylusgInIuİptiŞI—tylusIWitπIVİriİbleITipIpompliİnŞeWI2020UIZ3UIdddVdfY 3
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524 vmpedİnŞeI—lidingIzodeIpontrolIWitπIndİptiveIsuzzyIpompensİtionI∕orI–obotVrnvironmentI
vnterİŞtingWI2020UIeUIZfeeYVZfeef 9

523 —tİteVo∕VtπeVnrtI–obotiŞIqeviŞesI∕orIWristI–eπİbilitİtiongIqesignIİndIpontrolInspeŞtsWI2020UIbYUI3cZV3d_ 15

522 srİŞtionİlI’rderIvmpedİnŞeIpontrolWI2020UIeUIaefYaVaefZc 6

521 zeŞπİniŞİlIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IpooperİtiveI–obotIquringI’bjeŞtIzİnipulİtionIoİsedIonI
rxternİlIsorŞeIrstimİtionI singI–eŞurrentI‘eurİlI‘etworkWI2020UIYeUI_3fV_bZ 2

520 qynİmiŞİlImodelIo∕ImusŞleI∕İtigueIİndIreŞoveryIŞonsideringItπeIbeπİviorIo∕IslowVIİndI∕İstVtwitŞπI
musŞlesIİndItπeIrolesIo∕IİntİgonistiŞImusŞlesWI2020UIdUI_YVYYY_3V_YVYYY_3

519 ndİptiveIVİriİbleI“İrİmeterIvmpedİnŞeIpontrolI∕orInppleIuİrvestingI–obotIpompliİntI“iŞkingWI
2020UI_Y_YUIZVZb 9

518 oiVyevelIndİptiveIpomputedVpurrentIvmpedİnŞeIpontrollerI∕orIrleŞtriŞİllyIqrivenI–obotsWI2021UI3fUI_YYV_Zc 2

517 WI2021UIceUIbZeaVbZfc 12

516 qynİmiŞI‘eurİlI‘etworksI∕orIzotionVsorŞeIpontrolIo∕I–edundİntIzİnipulİtorsgInnI’ptimizİtionI
“erspeŞtiveWI2021UIceUIZb_bVZb3c 36

515 –obotiŞImirrorItπerİpyIsystemI∕orIlowerIlimbIreπİbilitİtionWI2021UIaeUI__ZV_3_ 1

514 sorŞeIŞontrolVbİsedIvibrİtionIsuppressionIinIrobotiŞIgrindingIo∕IlİrgeItπinVwİllIsπellsWI2021UIcdUIZY_Y3Z 4

513 WI2021UIceUIebYVecY 7

512 –obotInssistedInnkleI‘euroV–eπİbilitİtiongI—tİteIo∕ItπeIİrtIİndIsutureIpπİllengesWI2021UI_ZUIZZZVZ_Z 6

511 —plitVprİnkIsunŞtionİlIrleŞtriŞİlI—timulİtionIpyŞlinggInnIndİptingIndmittingI–eπİbilitİtionI–obotWI
2021UI_fUI_Zb3V_Zcb 5

510 WI2021UIceUIZZbcbVZZbdb 7

509 ndmittİnŞeVpontrolledI–obotiŞInssistİntI∕orIsibulİI’steotomiesIinIzİndibleI–eŞonstruŞtionI
—urgeryWI2021UI3UI_YYYZbe 1

508  ltrİsoundI—ensingIpİnIvmproveIpontinuousIplİssi∕iŞİtionIo∕IqisŞreteInmbulİtionIzodesI
pompİredItoI—ur∕İŞeIrleŞtromyogrİpπyWI2021UIceUIZ3dfVZ3ee 7

507 —tİbilityVtuİrİnteedIVİriİbleIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I–obotsIoİsedIonInpproximİteIqynİmiŞI
vnversionWI2021UIbZUIaZf3Va_YY 12
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506 nIweİrİbleIwristIπİptiŞIdisplİyI∕orImotionItrİŞkingIİndI∕orŞeI∕eedbİŞkIinItπeIoperİtionİlIspİŞeWI
2021UI_UI 2

505 qesignIİndIrxperimentIo∕IİnInntπropomorpπiŞI–obotIuİndI∕orIVİriİbleItrİspingI—ti∕∕nessWI2021UI
fUIffacdVffadf 1

504 ndİptiveI–obustIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIİnIrİrI—urgiŞİlIqeviŞeIwitπI—o∕tIvnterİŞtionWI2021UIZVZ 0

503 uİpsvpgInnIndİptiveIsorŞeX“ositionIpontrollerI∕orI—İ∕eIrnvironmentIvnterİŞtionIinInrtiŞulİtedI
—ystemsWI2021UI_fUIZa3_VZaaY 1

502 —pπeriŞİlIWristIWitπIuybridIzotionVvmpedİnŞeIpontrolI∕orIrnπİnŞedI–obotiŞIzİnipulİtionsWI2021UIZVZ_ 5

501 vmpedİnŞeIVİriİtionIİndIyeİrningI—trİtegiesIinIuumİnV–obotIvnterİŞtionWI2021UI““UI 12

500 WI2021UIfUIZ_cYaeVZ_cYbd 0

499 trİvityIİndIvmpedİnŞeIpompensİtionIo∕IoodyIWeigπtI—upportI—ystemIqrivenIbyITwoI—eriesIrlİstiŞI
nŞtuİtorsWI2021UIZVZ 1

498 “roxyVoİsedIpontrolIo∕IvntelligentInssistiveIWİlkerI∕orIvntentionİlI—itVtoV—tİndITrİns∕erWI2021UIZVZ 1

497 “ositionVoİsedIsrİŞtionİlV’rderIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IİI_Iq’sI—eriİlIzİnipulİtorWI2021UI3fUIZbcYVZbda 5

496 pİbleVqrivenI–obotsIinI“πysiŞİlI–eπİbilitİtionWI2021UI_bbV_fY

495 vmpedİnŞeIyeİrningVoİsedIndİptiveIpontrolI∕orIuumİnV–obotIvnterİŞtionWI2021UIZVZa 3

494 ndİptiveIpontrolI∕orIquİlVzİsterX—ingleV—lİveI‘onlineİrITeleoperİtionI—ystemsIWitπITimeVVİryingI
pommuniŞİtionIqelİysWI2021UIdYUIZVZb 0

493 nI—impleIİndIr∕∕iŞientI‘onVmodelIoİsedIpİbleITensionIpontrolWI2021UI_fdV3Ye 1

492 pİbleIqrivenI–eπİbilitİtionI–obotsgIpompİrisonIo∕InppliŞİtionsIİndIpontrolI—trİtegiesWI2021UIfUIZZY3fcVZZYa_Y2

491 oidireŞtionİlIuumİnV–obotIoimİnuİlIuİndoverIo∕IoigI“lİnİrI’bjeŞtIWitπIVertiŞİlI“ostureWI2021UIZVZ_ 1

490 vmpedİnŞeIpontrolInrŞπiteŞtureI∕orI–obotiŞVnssistedIzoldI“olisπingIbİsedIonIuumİnI
qemonstrİtionWI2021UIZVZ 7

489 “romotingImutuİlIİdİptİtionIinIπİptiŞInegotiİtionIusingIİdİptiveIvirtuİlI∕ixtureWI2021UIaeUI3Z3V3_c 1
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488 nI–obustIuybridI“ositionXsorŞeIpontrolIponsideringIzotorITorqueI—İturİtionWI2021UIfUI3abZbV3ab_e 2

487 ‘eurİlI‘etworksIrnπİnŞedI’ptimİlIndmittİnŞeIpontrolIo∕I–obotVrnvironmentIvnterİŞtionI singI
–ein∕orŞementIyeİrningWI2021UI““UI 8

486 nI—witŞπedIyyİpunovV“İssivityInpproİŞπItoIzotorizedIsr—IpyŞlingI singIndİptiveIndmittİnŞeI
pontrolWI2021UIZVZb 1

485 rnŞyŞlopediİIo∕I–obotiŞsWI2021UIZVZY

484 pompliİnŞeIpontrolIo∕IİIyowerIyimbI–eπİbilitİtionI–obotIinIzirrorITπerİpyWI2021UI

483 ndİptiveIvoV—IİndIsorŞeIpontrolI∕orI nŞertİinI–obotiŞI—ystemIwitπI nknownIqeİdVzoneIvnputsWI
2021UIZfUIZcbZVZccY 2

482 zodelingIİndIŞontrolIo∕IİIaVnq’sIupperVbodyIexoskeletonIwitπImeŞπİniŞİllyIdeŞoupledI3VqI
ŞompliİntIİrmVsupportsI∕orIimprovedVpu–vWI2021UId3UIZY_aYc 1

481 vmpedİnŞeIŞontrolIbİsedIonIoptimİlIİdİptiveIπigπIorderIsuperItwistingIslidingImodeI∕orIİIdVq’sI
lowerIlimbIexoskeletonWI2021UIbcUIb3bVbae 5

480 TİskV—pİŞeIndmittİnŞeIpontrollerIwitπIndİptiveIvnertiİIzİtrixIponditioningWI2021UIZYZUIZ 1

479 –obustIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IuigπVq’sI–obotIoİsedIonIqisturbİnŞeI’bserverIponsideringI
–esiduİlIqisturbİnŞeWI2021UIZcUId_Vde

478 –eseİrŞπIİndIvmprovementIonInŞtiveIpompliİnŞeIpontrolIo∕IuydrİuliŞI”uİdrupedI–obotWI2021UIZfUIZf3ZVZfa32

477 pπİngesIo∕ImindIİ∕terImovementIonsetgIİImotorVstİteIdependentIdeŞisionVmİkingIproŞessWI 2

476 —ŞİnningIŞontrolIbİsedIonIreİlVtimeIŞontİŞtI∕orŞeI∕eedbİŞkI∕orIultrİsoniŞItπiŞknessImeİsurementWI
2021UIa3UI_acZV_adZ

475 nIreviewIonImİnipulİtionIskillIİŞquisitionItπrougπIteleoperİtionVbİsedIleİrningI∕romI
demonstrİtionWI2021UI3UIZVZc 12

474 “eriodiŞXnperiodiŞIuybridI“ositionXvmpedİnŞeIpontrolI singI“eriodiŞXnperiodiŞI—epİrİtionIsilterWI
2021UI 1

473 ’perİbilityIrvİluİtionIo∕IuumİnVndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIuumİnVŞollİborİtiveI–obotsWI
2021UI 0

472 –eseİrŞπIonItπeItrİŞingIİŞŞurİteIo∕I∕orŞeIbİsedIonI∕uzzyVpiIŞontrolI∕orIİIπigπVspeedIlİndingI
systemWI2021UIa3UIZ 0

471 yeverİgingIjointImeŞπİniŞsIsimpli∕iesItπeIneurİlIŞontrolIo∕ImovementWI
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470 qisŞontinuousI∕orŞeVbİsedIrobotIİdİptiveIswitŞπingIupdİteIrİteIimpedİnŞeIŞontrolWI2021UI 1

469 nIπybridIŞontrolIstrİtegyI∕orIgrindingIİndIpolisπingIrobotIbİsedIonIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolWI
2021UIZ3UIZcedeZaY_ZZYYaY 8

468 quİlVyoopIvterİtiveIyeİrningIpontrolIo∕I–obotIzİnipulİtorI∕orIuumİnV–obotIŞooperİtionWI2021UI
ZeacUIYZ_YfY

467 qˆ�–TInÜnxyvI–’o’Tyn–v‘Iz’qryyr‘zr—˜°UIx’‘T–’yˆ�IVrIr‘trory˜°IÜˆ�árÜyr–qrIÜˆ�–ˆ�Üˆ�¯�ˆ�I
ˆ�ár–˜°‘rIo˜°–Iy˜°Tr–nTˆ�–In–n¯�Tv–zn—vWI2021UIfUI_bYV_df

466 sr—IpyŞlingIİndIplosedVyoopIseedbİŞkIpontrolI∕orI–eπİbilitİtiveIuumİnâ��–obotIvnterİŞtionWI2021UI
ZYUIcZ 1

465 slexibleInssimilİtionIo∕IuumİnPsITİrgetI∕orIVersİtileIuumİnV–obotI“πysiŞİlIvnterİŞtionWI2021UIZaUIa_ZVa3Z 2

464 nnIİdmittİnŞeVŞontrolledIwπeeledImobileImİnipulİtorI∕orImobilityIİssistİnŞegIuumİnâ��robotI
interİŞtionIestimİtionIİndIredundİnŞyIresolutionI∕orIenπİnŞedI∕orŞeIexertionIİbilityWI2021UIdaUIZY_afd 9

463 nI–obustIvmpedİnŞeIpontrollerI∕orIvmprovedI—İ∕etyIinIuumİnâ��–obotIvnterİŞtionWIJournal of 
Dynamic Systems, Measurement and Control, Transactions of the ASMEUI2021UIZa3UI 1.6 1

462 vmplementİtionIo∕IvmpedİnŞeIpontrolI∕orIyowerVyimbI–eπİbilitİtionI–obotsWI2021UI 1

461 WπİtIvsI–obotiŞslIWπyIqoIWeI‘eedIvtIİndIuowIpİnIWeItetIvtlWI2021UIaUIZV33 4

460 uumİnV–obotIvnterİŞtionI—ystemIqesignI∕orIzİnipulİtorIpontrolI singI–ein∕orŞementIyeİrningWI
2021UI

459 qevelopmentIİndIVİlidİtionIo∕IİI‘ovelIpİlibrİtionIzetπodologyIİndIpontrolInpproİŞπI∕orI
–obotVnidedITrİnsŞrİniİlIzİgnetiŞI—timulİtionIQTz—RWI2021UIceUIZbefVZcYY 3

458 qesignIİndIqevelopmentIo∕IİnIrmbeddedIpontrollerI∕orIİIuydrİuliŞIWİlkingI–obotIWyo’TWI2021UI
ZZUIb33b 1

457 nIpoİrseVtoVsineIzetπodI∕orIrstimİtingItπeInxisI“oseIoİsedIonI3qI“ointIploudsIinI–obotiŞI
pylindriŞİlI—πİ∕tVinVuoleInssemblyWI2021UI_ZUI 4

456 –eimİginingIrobotiŞIwİlkersI∕orIreİlVworldIoutdoorIplİyIenvironmentsIwitπIinsigπtsI∕romIleggedI
robotsgIİIsŞopingIreviewWI2021UIZV_Z

455 sİstIİndI—İ∕eIpontİŞtIrstİblisπmentI—trİtegyI∕orIoipedIWİlkingI–obotWI2021UIZcUIZadVZba

454 vmpedİnŞeI’ptimizİtionI∕orI nŞertİinIpontİŞtIvnterİŞtionsITπrougπI–iskI—ensitiveI’ptimİlI
pontrolWI2021UIcUIadccVadd3 7

453 “İssivityIo∕I—eriesIqİmpedIrlİstiŞInŞtuİtionIunderIVeloŞityV—ourŞedIvmpedİnŞeIpontrolWI2021UI 0
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452 vmpedİnŞeIŞontrolIİrŞπiteŞtureI∕orIrobotiŞVİssistedImiŞroVdrillingItİsksWI2021UIcdUI3bcV3c3 0

451 nItenerİlIVisuİlVvmpedİnŞeIsrİmeworkI∕orIr∕∕eŞtivelyIpombiningIVisionIİndIsorŞeI—ensingIinI
seİtureI—pİŞeWI2021UIcUIaaaZVaaae 1

450 nIprobİbilistiŞI∕rİmeworkI∕orIleİrningIgeometryVbİsedIrobotImİnipulİtionIskillsWI2021UIZaZUIZY3dcZ 3

449 trİspingImodeIİnİlysisIİndIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIİppleIπİrvestingIrobotiŞIgrippersWI
2021UIZecUIZYc_ZY 7

448 oiomeŞπİniŞİlInssessmentIo∕IndİptingITrİjeŞtoryIİndIuumİnV–obotIvnterİŞtionI—ti∕∕nessIinI
vmpedİnŞeVpontrolledInnkleI’rtπosisWI2021UIZY_UIZ 2

447 wointI—tiŞtionInvoidİnŞeIwitπI‘ullV—pİŞeIzotionIinI–eİlVTimeIzodelI“rediŞtiveIpontrolI∕orI
–edundİntIpollİborİtiveI–obotsWI2021UI

446 nIvİriİbleIİdmittİnŞeIŞontrollerI∕orIπumİnVrobotImİnipulİtionIo∕IlİrgeIinertiİIobjeŞtsWI2021UI 1

445 sİultItolerİntIŞontrolIbİsedIonIbİŞksteppingInonsingulİrIterminİlIintegrİlIslidingImodeIİndI
impedİnŞeIŞontrolI∕orIİIlowerIlimbIexoskeletonWIYfbaaYc__ZZY3bd 1

444 vmprovedIuİptiŞITrİnspİrenŞyIo∕IoilİterİlIpontrolI singITorqueVzeİsuredIzİgnetiŞIpouplingWI
2021UIfUIZd_

443 sorŞeVguidedIİutonomousIrobotiŞIultrİsoundIsŞİnningIŞontrolImetπodI∕orIso∕tIunŞertİinI
environmentWI2021UIZcUI_ZefV_Zff 0

442 TİskVspİŞeIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IİIpİrİllelIqeltİIrobotIusingIduİlIquİternionsIİndIİIneurİlI
networkWI2021UIa3UIZ 0

441 WI2021UI_cUIZfYbVZfZ3 4

440 —İ∕eIİndIintuitiveImİnuİlIguidİnŞeIo∕IİIrobotImİnipulİtorIusingIİdİptiveIİdmittİnŞeIŞontrolI
towİrdsIrobotIİgilityWI2021UIdYUIZY_Z_d 5

439 nnisotropiŞIŞompliİnŞeIo∕IrobotIlegsIimprovesIreŞoveryI∕romIswingVpπİseIŞollisionsWI2021UIZcUI 1

438 “πysiŞİlInŞtionI“rimitivesI∕orIpollİborİtiveIqeŞisionIzİkingIinIuumİnVuumİnIzİnipulİtionWI2021UI

437 nnIvmprovementIo∕I–obotI—ti∕∕nessVndİptiveI—killI“rimitiveItenerİlizİtionI singItπeI—ur∕İŞeI
rleŞtromyogrİpπyIinIuumİnV–obotIpollİborİtionWI2021UIZbUIcfafZa 1

436 pontİŞtIİndI“πysiŞİlIvnterİŞtionWI2022UIbUI 2

435 “rİŞtiŞİlIŞonsequenŞesIo∕IinertiİIsπİpingI∕orIinterİŞtionIİndItrİŞkingIinIrobotIŞontrolWI2021UIZZaUIZYaedb 4

Citation Report

108



434 nnİlyzingItπeI“er∕ormİnŞeIyimitsIo∕InrtiŞulİtedI—o∕tI–obotsIoİsedIonItπeIr—“iIsrİmeworkgI
nppliŞİtionsItoIqİmpingIİndIvmpedİnŞeIpontrolWI2021UIcUIdZ_ZVdZ_e 0

433 oiomeŞπİniŞsInwİreIpollİborİtiveI–obotI—ystemI∕orIqeliveryIo∕I—İ∕eI“πysiŞİlITπerİpyIinI—πoulderI
–eπİbilitİtionWI2021UIcUIdZddVdZea 4

432 uumİnVinVtπeVyoopI—tİbilityInnİlysisIo∕IuİptiŞI–enderingIWitπITimeIqelİyIbyITrİŞkingItπeI–ootsIo∕I
tπeIpπİrİŞteristiŞI”uİsiV“olynomiİlgITπeIr∕∕eŞtIo∕IİrmIvmpedİnŞeWI2021UIcUIdbcaVdbdZ 1

431 ‘eurİlInetworkVbİsedIİdİptiveIπybridIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIeleŞtriŞİllyIdrivenI∕lexibleVjointI
robotiŞImİnipulİtorsIwitπIinputIsİturİtionWI2021UIabeUIffVZZZ 4

430 pontİŞtI∕orŞeIİndItorqueIsensingI∕orIseriİlImİnipulİtorIbİsedIonIİnIİdİptiveIxİlmİnI∕ilterIwitπI
vİriİbleItimeIperiodWI2021UId_UIZY__ZY 2

429 –eviewIonIpontrolI—trİtegiesI∕orIyowerIyimbI–eπİbilitİtionIrxoskeletonsWI2021UIfUIZ_3YaYVZ_3YcY 3

428 sorŞeI“erŞeptionIİndIooneI–eŞognitionIo∕IVertebrİlIyİminİIzillingIbyI–obotVnssistedI ltrİsoniŞI
ooneI—ŞİlpelIoİsedIonIoİŞkpropİgİtionI‘eurİlI‘etworkWI2021UIfUIb_ZYZVb_ZZ_ 0

427 zİnipulİtionIo∕I—tİndİrdIyinkIzeŞπİnismI∕orI–obotiŞInppliŞİtionI singInrti∕iŞiİlI‘eurİlI‘etworkI
İndI“vqWI2021UIZVZf

426 –eİŞtiveITİskIndİptİtionIo∕IİIqynİmiŞI—ystemIwitπIrxternİlIqisturbİnŞesIoİsedIonIvnvİriİnŞeI
pontrolIİndIzovementI“rimitivesWI2021UIZVZ

425 rxploitingI–edundİnŞyItoIsİŞilitİteI“πysiŞİlIvnterİŞtionWI2021UIZVZd 4

424 rnŞyŞlopediİIo∕I—ystemsIİndIpontrolWI2021UIe_dVe33

423 qevelopmentIo∕IİI–obotiŞIuİndI singIoioinspiredI’ptimizİtionI∕orIzeŞπİniŞİlIİndIpontrolIqesigngI
 noVuİndWI2021UIfUIcZYZYVcZY_3 2

422 TπeIbiomeŞπİniŞsIo∕I∕orŞeIproduŞtionWI2009UIc_fUIcabVcZ 13

421 vnterİŞtionIpontrolWI2000UI_dZV_fa 5

420 TπeoryIo∕I—ti∕∕nessIpontrolIinI–obotiŞsI singItπeIponservİtiveIpongruenŞeITrİns∕ormİtionWI2000UIfVZc 6

419 “İrİllelI–obotsgI’penI“roblemsWI2000UI_dV3_ 15

418 ”uİternionVoİsedIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIquİlV–obotIpooperİtionWI2000UIbfVcc 1

417 pontrolIo∕I“πysiŞİlIpontİŞtIİndIqynİmiŞIvnterİŞtionWI1996UI_eV3e 7

(1996-2021)
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416 TeŞπnologyIo∕ItπeI–obotiŞItİitI’rtπosisIyokomİtWI2012UI__ZV_3_ 10

415 pombinedI—imulİtionIwitπI–eİlVTimeIsorŞeIseedbİŞkgInI‘ewIToolI∕orIrxperimentİlIsluidI
zeŞπİniŞsWI2000UIac3Vada 1

414 nutomİtiŞI“lİnningIİndIpontrolIo∕I–obotI‘İturİlIzotionIViİIseedbİŞkWI1986UI3efVaY_ 4

413 rstimİtionIo∕IuumİnIrlbowIwointIzeŞπİniŞİlITrİns∕erIsunŞtionIduringI—teİdyI—tİteIİndIduringI
pyŞliŞİlIzovementsWI1996UI3dbV3fY 2

412 nrŞπiteŞtureIo∕IzultiVsegmentedIvnspeŞtionI–obotIxnv–’VvvWI2007UI3eZV3ef 3

411 qesignIo∕IqİmpingIzİtriŞesI∕orIpİrtesiİnIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I–obotiŞIzİnipulİtorsWI2020UIccbVcda 3

410 qesignIo∕IİIVİriİbleI—ti∕∕nessIwointI∕orIİIsiveVoİrVzeŞπİnismWI2020UIbaVc3 3

409 TeleoperİtionIo∕IzobileI–obotsIponsideringIuumİnâ��sIpommİndsWI2014UIcYZVcZa 2

408 –obustIvnternİlIsorŞeVoİsedIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIpİbleVqrivenI“İrİllelI–obotsWI2015UIZ3ZVZa3 7

407 rztVoİsedIpontrolIo∕IİIyowerVyimbI“owerVnssistI–obotWI2015UI3dZV3e3 6

406 oeyondIuumİnIorI–obotIndministeredITreİdmillITrİiningWI2016UIaYfVa33 2

405 TπeIuumİnIinItπeIyoopWI2016UIZcZVZeZ 6

404 —witŞπingsIoetweenITrİjeŞtoryITrİŞkingIİndIsorŞeIzinimizİtionIinIuumİnâ��–obotIpollİborİtionWI
2017UIcbVeZ 2

403 vntelligentIuumİnâ��–obotIvnterİŞtionI—ystemsI singI–ein∕orŞementIyeİrningIİndI‘eurİlI‘etworksWI
2017UIZb3VZdc 4

402 uumİnV–obotIzutuİlIsorŞeIoorrowingIİndI—eİmlessIyeİderVsollowerI–oleI—witŞπingIbyIyeİrningI
İndIpoordinİtionIo∕IvnterİŞtiveIvmpedİnŞeWI2017UIa_dVa3_ 1

401 nI ni∕iedI“İssivityIoİsedIpontrolIsrİmeworkI∕orI“ositionUITorqueIİndIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I
slexibleIwointI–obotsWI2007UIbV_Z 14

400 vndustriİlIvntelligentI–obotsWI2009UI3afV3c3 5

399 iTn—pgInIToolI∕orIzultiV—ensorIvntegrİtionIinI–obotIzİnipulİtionWI2009UI_3bV_ba 13

Citation Report

110



398 qesignUIzodelingIİndIpontrolIo∕IİnInnkleI–eπİbilitİtionI–obotWI2009UI3ddV3ff 19

397 pİusİlityIvnversionIinItπeI–eproduŞtionIo∕I–ougπnessWI2010UIZdV_a 17

396 nI–esistİnŞeIpompensİtionIpontrolInlgoritπmI∕orIİIpİbleVqrivenIuİndIrxoskeletonI∕orIzotorI
sunŞtionI–eπİbilitİtionWI2010UI3feVaYa 5

395 vntegrİtedIsorŞeIİndIzotionIpontrolIo∕I“İrİllelI–obotsIâ��I“İrtI_gIponstrİinedI—pİŞeWI2010UI_b3V_d3 3

394 slexibleInssemblyI–obotiŞsI∕orI—el∕VoptimizingI“roduŞtionWI2011UIZefVZfe 3

393 nnI’ptimizİtionVoİsedIrstimİtionIİndIndİptiveIpontrolInpproİŞπI∕orIuumİnV–obotIpooperİtionWI
2014UIZVZb 1

392 vnterİŞtionIsorŞeUIvmpedİnŞeIİndITrİjeŞtoryIndİptİtiongIoyIuumİnsUI∕orI–obotsWI2014UI33ZV3ab 30

391 zotionI—ynŞπronizİtionI∕orIuumİnV–obotIpollİborİtionWI2012UI_aeV_bd 2

390 —tİteIo∕ItπeInrtWI2014UIdV_3 2

389 vtIvsIQnlmostRInllIİboutIuumİnI—İ∕etygInI‘ovelI“İrİdigmI∕orI–obotIqesignUIpontrolUIİndI“lİnningWI
2013UI_Y_V_Zb 6

388 pontrolI—trİtegiesI∕orIpomplexIzovementsIqerivedI∕romI“πysiŞİlI—ystemsITπeoryWI1985UIZbcVZce 4

387 “İtternIsormİtionIinI—peeŞπIİndIyimbIzovementsIvnvolvingIzİnyIqegreesIo∕IsreedomWI1986UIZYbVZ_e 7

386 nutoŞπtπonousIoeπİviorsIâ��IzİppingI“erŞeptionItoInŞtionWI1990UI_ebV3ZZ 2

385 TπeIvnterİŞtionIo∕I–obotsIwitπI“İssiveIrnvironmentsgInppliŞİtionItoIsorŞeIseedbİŞkIpontrolWI1989UIacbVada 23

384 xinemİtiŞIİndIqynİmiŞITİskI—pİŞeIzotionI“lİnningI∕orI–obotIpontrolWI1991UIZddV_ae 1

383 xinestπetiŞIseedbİŞkITeŞπniquesIinITeleoperİtedI—ystemsWI1991UIZV3_ 5

382 –eİlVtimeI∕ree∕ormIsur∕İŞeIİndIpİtπItrİŞkingI∕orI∕orŞeIŞontrolledIrobotiŞItoolingIİppliŞİtionsWI
2020UIcbUIZYZfbb 16

381 TπeIŞerebellumIİndImemoryWI1992UIZbUIeYZVeY_ 3

(1992-2009)
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380 poVŞontrİŞtionIusesIduİlIŞontrolIo∕IİgonistVİntİgonistImusŞlesItoIimproveImotorIper∕ormİnŞeWI 3

379 nssistVİsVneededIvmpedİnŞeIpontrolI—trİtegyI∕orIİIWeİrİbleInnkleI–obotiŞI’rtπosisWI2020UI 4

378 “er∕ormİnŞeIpompİrisonsIo∕Iqi∕∕erentI’bserverVoİsedIsorŞeV—ensorlessInpproİŞπesI∕orI
vmpedİnŞeIpontrolIo∕IpollİborİtiveI–obotIzİnipulİtorsWI2020UI 2

377 wointVyevelIpontrolIo∕ItπeIqy–IyigπtweigπtI–obotI—n–nWI2020UI 2

376 TowİrdsIqynİmiŞITrİnspİrenŞygI–obustIvnterİŞtionIsorŞeITrİŞkingI singIzultiV—ensoryIpontrolIonI
İnInrmIrxoskeletonWI2020UI 4

375 TπeIponŞurrentIpontrolIo∕IzotionIİndIpontİŞtIsorŞeIinItπeI“resenŞeIo∕I“rediŞtİbleIqisturbİnŞesWI
2019UIZZUIYcYfY3 3

374 nppliŞİtionIo∕ItπeI–otİtionIzİtrixI‘İturİlIvnvİriİntsItoIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I–otİtionİlI“İrİllelI
–obotsWI2010UI_UI_eafdc 6

373 vmpedİnŞeVpontrolledIzeŞπİtroniŞI—ystemsI∕orInutonomousIvntelligentIqeviŞesWI2016UI3ebVaYe 1

372 nI—tİbilityInnİlysisIo∕IsorŞeIpontrolIoİsedIonIzomentumWI2009UIZ_fUIcZaVc_Z 1

371 –eİlVWorldIuİptiŞsI∕orIzotionI–eİlizİtionWI2013UI_UIZVc 6

370 nnIİpproİŞπItoIİvoidIobstİŞlesIinImobileIrobotInİvigİtiongItπeItİngentiİlIesŞİpeWI2008UIZfUI3fbVaYb 14

369 zeŞπİniŞİlIqesignIİndIpontrolIo∕I3Vq’sInŞtiveI—ŞİnningI“robeI singI“İrİllelIyinkIzeŞπİnismWI
2011UIbUIecVfY 3

368 vmpedİnŞeIpontrolIo∕IsreeVslyingI—pİŞeI–obotI∕orI’rbitİlI—erviŞingWI2006UIZeUIcYeVcZd 6

367 nppliŞİtionIo∕Iâ��“lİnİrIzusŞleâ��IwitπI—o∕tI—kinVyikeI’uterIsunŞtionI—uitİbleI∕orIzusŞuloskeletİlI
uumİnoidWI2012UI_aUIZYeYVZYee 2

366 VisuİlIyi∕tingInpproİŞπI∕orIoipedİlIWİlkingIwitπI—lippİgeWI2017UI_fUIbYYVbYe 2

365 qe∕ormİtionIpontrolIo∕IİIzİnipulİtorIoİsedIonItπeIáenerIzodelWI2019UI3ZUI_c3V_d3 1

364 TrİjeŞtoryIndİptİtionI∕orIvmpedİnŞeIpontrolIoİsedIWİlkingI–eπİbilitİtionITrİiningI–obotWI2011UI
33UIZa_VZaf 4

363 vmpedİnŞeVpontrolIoİsedI“egVinVuoleInssemblyIwitπIİIcIq’sIzİnipulİtorWI2011UI3bUI3adV3b_ 7
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362 –obotIzodelingI∕orI“πysiŞİlI–eπİbilitİtionWI2012UIZbaVZdb 7

361 –obotIzodelingI∕orI“πysiŞİlI–eπİbilitİtionWIZ_Z_VZ_3_ 3

360 pİbleVqrivenI–obotI∕orI pperIİndIyowerIyimbsI–eπİbilitİtionWI2015UI_eaV3Zb 12

359 pİbleVqrivenI–obotsIinI“πysiŞİlI–eπİbilitİtionWI2020UIb_Vfc 5

358 qispositivoI–obˆ‡tiŞoIzulti∕unŞionİlIpİrİIlİI–eπİbilitİŞiˆ‡nIdeIlİsIrxtremidİdesI—uperioresWI2018UI
ZbUIZeY 5

357 ‘eurİlI‘etworkIpompensİtionI∕orIvmpedİnŞeIsorŞeIpontrolledI–obotIzİnipulİtorsWI2014UIZaUIZdV_b 4

356 nŞŞurİteITerrİinIrstimİtionI∕orIuumİnoidI–obotIoİsedIonIqisturbİnŞeI—tİteI’bserverWI2021UIfUIZaac3aVZaacab

355 vmpedİnŞeIpontrolI∕orI nderwİterItripperIpompliİntItrİspingIinI nstruŞturedIrnvironmentWI2021
UI_dfV_ef

354 VİriİbleIvmpedİnŞeIsorŞeITrİŞkingIwitπIİIpollİborİtiveIwointIoİsedIonI—eŞondV’rderIzomentumI
’bserverI nderI nŞertİinIrnvironmentWI2021UIbc3Vbda

353 yowVpostIvnVuİndI—lippİgeIqeteŞtionIİndInvoidİnŞeI∕orI–obustI–obotiŞItrİspingIwitπIpompliİntI
singersWI2021UIfeVZYf

352 rnπİnŞedIndmittİnŞeIpontrolI∕orITimeVVİryingIsorŞeITrİŞkingIo∕I–obotsIinI nknownIrnvironmentWI
2021UIbb_Vbc_

351 WI2021UIZVZY 2

350 vterİtiveIyeİrningVoİsedI–obotiŞIpontrollerIWitπI“resŞribedIuumİnV–obotIvnterİŞtionIsorŞeWI2021UIZVZa 0

349 rxperimentsIo∕IpompositeIyeİrningIndmittİnŞeIpontrolIonIdVqosIpollİborİtiveI–obotsWI2021UIb3_VbaZ 1

348 áeroV“otentiİlVrnergyIzotionsIdueItoI—ti∕∕nessIinIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I–obotiŞITİsksgIİnI
vnnovİtiveITπeoryIİndIrxperimentİlI—tudyWI2021UI

347 zodelI“rediŞtiveI–obotVrnvironmentIvnterİŞtionIpontrolI∕orIzobileIzİnipulİtionITİsksWI2021UI 3

346 nIponvexI”uİsistİtiŞITimeVsteppingI—ŞπemeI∕orI–igidIzultibodyI—ystemsIwitπIpontİŞtIİndIsriŞtionWI
2021UI 2

345 nIsiniteVtİinI—tİbleIzultiVngentI–obotIpontrolIsrİmeworkIwitπIndİptiveInutπorityInlloŞİtionWI
2021UI 0

(2021-2012)
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344 uumİnInrmI—tİbilityIinI–elİtionItoIqİmpingVqe∕inedIzeŞπİniŞİlIrnvironmentsIinI“πysiŞİlI
vnterİŞtionIwitπIİI–obotiŞInrmWI2021UI 1

343 –obustIuigπVTrİnspİrenŞyIuİptiŞIrxplorİtionI∕orIqexterousITelemİnipulİtionWI2021UI 1

342 “lİnningI∕orIzultiVstİgeIsorŞe∕ulIzİnipulİtionWI2021UI 1

341 plosedVyoopIVİriİbleI—ti∕∕nessIpontrolIo∕IqynİmiŞİlI—ystemsWI2021UI

340 vntroduŞtionWI2021UIZVZc

339 rnvironmentIzodelIo∕IuumİnV–obotIvnterİŞtionWI2021UIZdV3_

338 trİpplingI—pİŞeŞrİ∕tWI2022UIbUI

337 nIpontrolIzetπodIo∕I—pİŞeIzİnipulİtorI∕orI“egVinVuoleInssemblyITİskIponsideringIrquivİlentI
—ti∕∕nessI’ptimizİtionWI2021UIeUI3ZY 1

336 uumİnVinVtπeVloopIpontrolI singIrulerInnglesWI2021UId3Vfb

335 zodelIoİsedIuumİnV–obotIvnterİŞtionIpontrolWI2021UI33Vaa

334 –ein∕orŞementIyeİrningI∕orI–obotI“ositionXsorŞeIpontrolWI2021UIfdVZZe 0

333 pontİŞtI∕orŞeIestimİtionI∕orIseriİlImİnipulİtorIbİsedIonIweigπtedImovingIİverİgeIwitπIvİriİbleI
spİnIİndIstİndİrdIxİlmİnI∕ilterIwitπIİutomİtiŞItuningWIZ 2

332 –obustIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IxinemİtiŞİllyI–edundİntIzİnipulİtorIoİsedIonIqisturbİnŞeI
’bserverWI2002UIeUIfc3Vfcf

331 –obotIqynİmiŞsIâ��I“roblemsUI–eseİrŞπUIİndI–esultsWI2003UIZVf

330 ndİptiveIzodulİrIVeŞtorIsieldIpontrolI∕orI–obotIpontİŞtITİsksIinI nŞertİinIrnvironmentsWI2004UI
ZcUI3daV3eY 1

329 —“qzIponstrİinedIzotionIVIzodellingUInnİlysisIİndIpontrollerIqesignWI2004UI

328 yoŞİlI“ositiveIVeloŞityIseedbİŞkIQy“VsRgItenerİtingIpompliİntIzotionsIinIİIzultiVwointIyimbWI2005UIZa3VZbZ

327 qeŞentrİlizedIqynİmiŞIsorŞeIqistributionI∕orIzultiVleggedIyoŞomotionWI2005UIZY3VZZZ
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326 qesignIİndIvmplementİtionIo∕IsorŞeI—ensorI∕orI–’o’pyvzor–WI2005UI_ZfV__d 1

325 ’nItπeInppliŞİtionIo∕IvmpedİnŞeIpontrolItoIİI‘onVlineİrInŞtuİtorWI2006UIdbZVdbe

324 VirtuİlIqrivingI—imulİtorI∕orIzeİsuringIqynİmiŞI“ropertiesIo∕IuumİnInrmIzovementsWI2006UIZeUIZddVZeb 2

323 —imultİneousIyeİrningIo∕I–obotIvmpedİnŞeI“İrİmetersI singI‘eurİlI‘etworksWI2007UIZfUIZYcVZZ3

322 srİŞtionİlIpontrolIo∕IpoordinİtedIzİnipulİtorsWI2007UIZZUIZYd_VZYde 1

321 “İrİmeterIqesignIo∕I—witŞπedInssistIpontrollerI∕orIzİnVzİŞπineIpooperİtiveI—ystemIwitπIuumİnI
oeπİviorIzodelIoİsedIonIuybridI—ystemWI2008UIZ_eUIeZYVeZe 2

320 vmİgeVoİsedIVisuİlI—ervoingIwitπIrxtrİITİskI–elİtedIponstrİintsIinIİItenerİlIsrİmeworkI∕orI
—ensorVoİsedI–obotI—ystemsWI2008UIZedV_Ya 1

319 oibliogrİpπyWI2008UIbafVcY_

318 TorqueITrİnsmissionIzeŞπİnismItπİtI–eİlizesI∕romIáeroItoIrxtremelyIuigπI“İssiveI—ti∕∕nessIbİsedI
onIzeŞπİniŞİlI—ingulİrityIİndIvtsInppliŞİtionI∕orI–obotIwointWI2009UI_dUIaa_Vaae 0

317 zodelingIİndIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IİIpπewingI–obotIwitπIİIc–——I“İrİllelIzeŞπİnismWI2009UId33Vda3

316 qevelopmentIo∕ITrİiningIrquipmentIwitπIndİptiveIİndIyeİrningI singIİIoİlloonInŞtuİtorV—ensorI
—ystemWI2009UI_ZUIZbcVZc3 2

315 yineİrIzeİsurementIİndITrİiningIqeviŞeI∕orIyegIrvİluİtionWI2009UI3UI_feV3Y3

314 ’perİtionİlIâ��seelâ��IndjustmentIbyI–ein∕orŞementIyeİrningI∕orIİI“owerVnssistedI“ositioningITİskWI
2009UI3UIcdZVceY 0

313 xinestπetiŞInssistİnŞeI∕orIvmprovingITİskI“er∕ormİnŞeIVTπeIpİseIo∕IWindowIvnstİllİtionInssistVWI
2009UI3UIcc3VcdY 9

312 nIsrİmeworkI∕orIsorŞeIİndIVisuİlIpontrolIo∕I–obotIzİnipulİtorsWI2010UI3d3V3e_ 1

311 nnİlysisIo∕IuumİnItİitIbİsedIonIzusŞulİrIpoordinİtionIpontrolI“İtternIwitπItπeITπreeI“İirsIo∕I
nntİgonistiŞIzusŞlesIo∕ItπeITπigπWI2010UI_YUIZfdV_Yc 0

310 TensionIpontrolI∕orITendonIzeŞπİnismsIbyIpompensİtionIo∕I‘onlineİrI—pringIpπİrİŞteristiŞI
rquİtionIrrrorWI2010UIZ3YUIeZcVe_3 2

309 —o∕tIvnter∕İŞeIponneŞtingI“πysiŞİlIİndIvn∕ormİtionIWorldsWI2010UI_eUIbY3VbZZ 1

(2010-2005)
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308 vmprovementIo∕I“er∕ormİnŞeI∕orIzusŞuloskeletİlI–obotsIbyIzountİbleInŞtuİtorI nitsWI2010UI__UI3fZVaYZ 2

307 TimeVvİryingI“İtπIsollowingIpontrolI∕orI“ortVuİmiltoniİnI—ystemsWI2011UIadUIZaZVZaf

306 uumİnIpenteredIzeŞπİtroniŞsWI2011UIdbVfY

305 ‘ovelIuumİnVpenteredI–eπİbilitİtionI–obotIwitπIoio∕eedbİŞkI∕orITrİiningIİndInssessmentWI2011UIad_Vade

304 xinetoVstİtiŞIzeŞπİniŞİlI—yntπesisI∕orI‘onlineİrI“ro∕ileIqesignIo∕I“İssiveI—ti∕∕nessI singIplosedI
xinemİtiŞIpπİinIİndIvtsInppliŞİtionItoIyİndingIzeŞπİnismI∕orIvmpİŞtInbsorptionWI2011UI_fUI_fZV_fd 0

303 poİxiİllyIpoupledIvnvertedI“endulİgIoondItrİpπVoİsedIzodellingUIqesignIİndIpontrolWI2011UIZdfVZfa

302 srİŞtionİlIvmpedİnŞeIpontrolI∕orI–eproduŞingItπeIzİteriİlI“ropertiesIo∕IzusŞleWI2012UI_ZUI_3fV_bY

301 zotionIpontrolIoİsedIonIzusŞuloskeletİlInŞtuİtorsWI2012UIZ3_UIcYcVcYf

300 uİptiŞInspeŞtsWI2012UIdfVZ_f 1

299 qevelopmentIo∕IİnI pperIyimbIzotorizedInssistiveV–eπİbilitİtiveI–obotWI2012UI_eZV_ed

298 —ti∕∕nessIrllipseIpontrolIo∕ITendonIzeŞπİnismsIwitπI‘onlineİrI—pringsWI2012UIZ3_UI3aYV3ac

297 WorkIyi∕eIinItπeIyigπtIo∕ItπeIqemogrİpπiŞIpπİngegIpİseI—tudyIsorŞeInssistiveIqeviŞeI∕orI
prİ∕tsmenWI2012UIabVcY 2

296 zeŞπİniŞİlI“ropertiesIo∕IyinkIzodelIwitπIyowerIrxtremityIzusŞleInrrİngementWI2012UI_ZUIZcdVZdd 1

295 –oİdIVeπiŞleIqrivingI—imulİtorWI2013UIfYfVf33

294 zodelingIİndIpontrolIo∕I—pİŞeI–obotsWI2013UIdY3Vdce

293 –obustI’verwπelmingIpontrolIİndIvmpedİnŞeIpontrolWI2013UIce3VdY_

292 –eπİbilitİtionIo∕IyowerIyimbsIoİsedIonIsunŞtionİlIrleŞtriŞİlI—timulİtionI—ystemsWI2012UIe3VZYc

291 pİusİlityIvnversionIinItπeI–eproduŞtionIo∕I–ougπnessWI2013UIabVb3
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290 qynİmiŞIzodelingIİndIpomputerI—imulİtionIo∕I3qI’bjeŞtsItrİspingWI2013UI_e3V_f3

289 vntegrİtingIteŞπnologyIintoIŞliniŞİlIprİŞtiŞeIinIneurologiŞİlIreπİbilitİtionWI2013UIZZZ3VZZd_

288 vmprovingItπeIzİneuverİbilityIo∕I“owerInssistIVİlvesIbyIponsideringItπeIpπİrİŞteristiŞsIo∕I
oiİrtiŞulİrIzusŞlesWI2013UI_bUIZabVZb_

287 vnterİŞtionIzodelingIİndIsorŞeIpontrolWI_33V_ce

286 s“tnVoİsedIuİptiŞITeleoperİtionWI2014UIZabVZbf 0

285 vnterİŞtionIpontrolIo∕I Vz—sWI2014UI_33V_bb 1

284 srztVoİsedI—ingleVwointInŞtiveITrİiningIwitπIiyegâ��nIuorizontİlIrxoskeletonI∕orIyowerIyimbI
–eπİbilitİtionWI2014UIb3bVba_ 1

283 sorŞeIpontrolWI2014UIZV_f

282 nIuumİnInugmentİtionInpproİŞπItoItİitI–estorİtionWI2014UI3abV3dd 1

281 vnternİlIsorŞeVoİsedIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIpİbleVqrivenI“İrİllelI–obotsWI2014UIa3bVaa3

280 pontinuousI—πİpeVtrindingIrxperimentIoİsedIonIponstrİintVpombinedIsorŞeX“ositionIuybridI
pontrolIzetπodWI2014UIdUI_VZZ 0

279 —o∕tV–obotiŞsIpontrolWI2014UI_bVce

278 nssistiveITeŞπnologyWI2014UI3_YV3af 5

277 vmpedİnŞeIpontrolInppliedItoInutomİtedIqeburringWI1986UI3bfV3cc 2

276 nITn—xI—“nprIqrp’ “yv‘tIn““–’npuIT’IuÜo–vqIp’‘T–’yI’sIzn‘v“ ynT’–—WI1989UIZbdVZc_ 1

275 wointIpompliİnŞeIpontrolIo∕ItπeInntπropomorpπiŞIzİnipulİtorWI1989UIbf_VcY3

274 nItenerİlizedInpproİŞπI∕orItπeIpontrolIo∕IponstrİinedI–obotsWI1989UIcZ3Vc3f

273 —ensorIqİtİI“roŞessingI∕orIslexibleIzİnu∕İŞturingI“roŞessesWI1990UIcZVeY
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272 pollisionI—trİtegiesI∕orI–obotI–etreİtIİndI–esistİnŞeWI1991UIZddV_Zb

271 ’nItπeIzodelingIo∕ItπeIpontİŞtIsorŞesIo∕IponstrİinedI–obotsWI1992UIedVfb

270 uvtuI“r–s’–zn‘prIp’‘T–’yI’sI–’o’TIzn‘v“ ynT’–IWvTu’ TI —v‘tIv‘Vr–—rIqÜ‘nzvp—WI
1992UIZZfVZ_b

269 ’‘ITurI—TnovyvTÜI’sInIs’–prX“’—vTv’‘Ip’‘T–’yI—purzrIs’–I–’o’TIzn‘v“ ynT’–—WI1992UIZe3VZee 1

268 —’sTWn–rI—Ü—TrzIs’–I—vz ynTv’‘In‘qIp’‘T–’yI—Ü‘Tur—v—I’sI–’o’T—Is’–IzrTnyI
znpuv‘v‘tI“–’pr——r—WI1992UIZfbV_YY

267 uowIdoesItπeInervousIsystemIŞontrolItπeIequilibriumItrİjeŞtorylWI1992UIZbUIdYaVdYb 41

266 ponstrİintsIonIunderspeŞi∕iedItİrgetItrİjeŞtoriesWI1993UIaZfVaa3

265 pontrolIo∕IpontİŞtIinI–obotsIİndIoiologiŞİlI—ystemsWI1993UI3fbVaYf 0

264 ’nI—yntπesisIo∕IİIuybridI“ositionXsorŞeIpontrollerI∕orI–obotIzİnipulİtorsWI1993UI_edV_f3

263 “roposİlI∕orIİI“İtternIzİtŞπingITİskIpontrollerI∕orI—ensorVoİsedIpoordinİtionIo∕I–obotIzotionsWI
1993UIaabVabb

262 ’ptimİlIr∕∕iŞienŞyIo∕IİI–obotIrnvironmentIvnterİŞtionITİskIinIİIzİtŞπingIvmpedİnŞeInpproİŞπWI
1995UIZ3ZVZaZ

261 nI ni∕iedIsrİmeworkI∕orIqesignIo∕IvnterİŞtionIpontrolI—ŞπemesI∕orI–obotIzİnipulİtorsWI1995UIZacVZcZ

260 vmpedİnŞeIpontrolIo∕IİnIvndustriİlIzİnipulİtorIinIİIquİlInrmInssemblyIpellWI1995UIZb3VZbf

259 Trnpuv‘tIz’Tv’‘Xs’–prI—xvyy—IT’I–’o’T—IoÜIu zn‘Iqrz’‘—T–nTv’‘WI1995UIcdfVceb

258  ni∕iedIpontrolI∕orIqynİmiŞIpooperİtiveIzİnipulİtionWI1995UIbYZVbZZ

257 TurIz’q yn–I’–tn‘vánTv’‘I’sIz’T’–Ip’‘T–’ygIWunTIs–’t—Ipn‘ITrnpuI —Ino’ TI
nqn“TvVrIyrn–‘v‘tWI1995UIaZ3VaZe

256 qistributedIsİilV—İ∕eI—truŞtureI∕orIpollİborİtionIo∕IzultipleIzİnipulİtorsWI1996UI_fbV3Y3

255
p’’–qv‘nTv‘tIs ‘pTv’‘—Inz’‘tIn‘Tnt’‘v—TvpI“nv–—I’sIz’‘’VIn‘qIovVn–Tvp yn–I
z —pyr—Iv‘I ““r–IrÖT–rzvTÜIn‘qIzrpun‘vpnyIz’qryIn‘nyÜ—r—I’‘Ip’‘T–’yI“–’“r–Tvr—I
v‘q prqIoÜITurIp’’–qv‘nTv‘tIz —p yn–Is ‘pTv’‘—WI1996UIZ3UIZeZVZf3
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254 zotionIİndI∕orŞeIŞontrolWI1996UIZaZVZdb 1

253 nIzetπodologyI∕orItπeIqesignIo∕I—ervoV—ystemsIqediŞİtedItoIzİŞπineVToolsWI1997UIbZbVb_a 0

252 “rİŞtiŞİlI—tİbilisİtionIo∕I–obotsIvnterİŞtingIwitπIqynİmiŞIrnvironmentIbyIqeŞentrİlisedIpontrolWI
1997UI3ZZV3Ze

251 qynİmiŞIzodelingIo∕IvmpedİnŞeIpontrolledIqrivesI∕orI“ositioningI–obotsWI1997UIZe3VZfY

250 ‘onlineİrI“ositionVqependentIpirŞuitsgInIyİnguİgeI∕orIqesŞribingIzotionsIo∕I‘onlineİrI
zeŞπİniŞİlI—ystemsWI1997UIZVe 2

249 TπeI–oleIo∕IpompliİntIsingerpİdsIinItrİspingIİndIzİnipulİtiongIvdenti∕iŞİtionIİndIpontrolWI1998UIZV_f 2

248 oiologiŞİllyIinspiredIdesignIİndIŞonstruŞtionIo∕IİIŞompliİntIrobotIlegI∕orIdynİmiŞIwİlkingWI1998UI3cdV3d_ 0

247 pontrolImetπodsI∕orI∕orŞeIre∕leŞtiveImİsterIslİveIsystemsWI1998UIea3Veae 1

246 nInovelIimpedİnŞeIgrİspingIstrİtegyIİsIİIgenerİlizedIπİmiltoniİnIsystemWI1999UI_f3V3_a

245 nIzodulİrInpproİŞπItoI—ensorIvntegrİtionWI1999UI_abV_ce 0

244 seedbİŞkIpontrolIwitπIsorŞeIİndIVisuİlI—ensorIsusionWI1999UIZe3V_Zc

243 —ensorI–e∕erenŞedIvmpİŞtIpontrolIinI–obotiŞsWI1999UI_ZdV_a_

242 sorŞeIpontrolWI2015UIZf33VZfcb 2

241 uumİnoidIzotorIpontrolgIqynİmiŞsIİndItπeIorİinWI2014UIZe3V_3Y

240 zeŞπİtroniŞIponsiderİtionsI∕orInŞtuİtionIo∕IuumİnInssistiveIWeİrİbleI–obotiŞsgI–obustIpontrolI
o∕IİI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorWI2015UIaYZVa_f 1

239 zeŞπİnismIİndIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I“neumİtiŞI—ervoIqrivingI—ystemI∕orI–esistİnŞeI—potI
WeldingWI2015UI_YZV_Yf

238 zotionIİndIvnterİŞtiveIpontrolI∕orI pperIyimbIrxoskeletonWI2016UIZbZVZe3

237 uigπVqynİmiŞInŞŞurİteI–İilwİyIpİtenİryIrmulİtionIbyI–eİlVTimeIzeŞπİniŞİlIvmpedİnŞeIpontrolI
∕orI“İntogrİpπITestingWI2016UI_ddV_fb
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236 –eseİrŞπIonIsootIsorŞeIpontrolIo∕I”uİdrupedI–obotIoİsedIonIvmpedİnŞeIpontrolWI2016UIYbUIZ_ZVZ_e

235 nŞtiveIsπİpingIo∕Ide∕ormİbleIobjeŞtIusingIrobotiŞImİnipulİtorWI2016UIZZdbVZZdf

234 nIpompreπensiveITrİiningIzodeI∕orI–obotVzediİtedI pperIyimbI–eπİbilitİtionWI2017UIZZcfVZZd3 1

233 zinimİlIrnergyIpİrtesiİnIvmpedİnŞeIpontrolIo∕I–obotIwitπIoidireŞtionİlInntİgonistiŞIqrivesWI2017UIbcVca

232 pompliİnŞeXvmpedİnŞeIpontrolI—trİtegyI∕orIuumİnoidsWI2017UIZV_Y

231 oibliogrİpπyWI2017UI3ZfV33a

230 3WInssistiveI–obotiŞIzİnipulİtorsWI2017UIdZVfe

229 nI–eviewIo∕IzodelIoİsedI’nlineIvdenti∕iŞİtionIzetπodsI∕orI–obotiŞI—ystemsWI2018UIbdVdY

228 ’nItπeIqesignIİndIrxperimentsIo∕I–otİtionVTrİŞtionIzİnipulİtionITrİiningI–obotWI2018UIZZZZVZZ_3

227 ndİptiveI‘eurİlIpontrolI∕orI–obotiŞIzİnipulİtorsI nderIponstrİinedITİskI—pİŞeWI2018UIbffVcYe

226 —eleŞtionIo∕IpontrolI—truŞturesIİndI“πyisiŞİlIzodelsI∕orI–obotsIinI’penIrnvironmentsWI2018UI3cUIcYZVcYa

225 qevelopmentIo∕IndİptiveIsorŞeVsollowingIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIvnterİŞtiveI–obotWI2018UIZbV_a 1

224 —ti∕∕nessIİsIİIŞontrolI∕İŞtorI∕orIobjeŞtImİnipulİtionWI 0

223 TrİŞkingIpontrolIo∕I–edundİntIzİnipulİtorsIwitπI—ingulİrityVsreeI’rientİtionI–epresentİtionIİndI
‘ullV—pİŞeIpompliİntIoeπİviourWI2019UIZbV_e 1

222 uİrdwİreVinVtπeVyoopI’ptimizİtionIo∕IİnIvnterİŞtionIpontrollerI∕orIvmprovedIpoupledIqynİmiŞsWI
2019UI3_ZV333

221 pİsŞİdeItİinI—ŞπedulingIpontrolIo∕InntİgonistiŞInŞtuİtorsIoİsedIonI—ystemIvdenti∕iŞİtionWI2019UIa_bVa3b 2

220 —İtelliteInssemblyITeŞπnologyIbyI–obotI nderIVisuİlItuidİnŞeIİndIsorŞeIseedbİŞkIpontrolWI2019UIcafVcbf

219 vntroduŞtionWI2019UIZV_a
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218 qeŞoupledIvmpedİnŞeIİndI“İssivityIpontrolIzetπodsWI2019UIZadVZbd

217 qesignIo∕IİIslexiblyVponstrİinedI–evoluteI“İirIwitπI‘onVyineİrI—ti∕∕nessI∕orI—İ∕eI–obotI
zeŞπİnismsWI2019UI3ZUIZbcVZcb 0

216 nIuybridIuumİnIzotionI“rediŞtionInpproİŞπI∕orIuumİnV–obotIpollİborİtionWI2020UIeZVfZ 1

215 rnŞyŞlopediİIo∕I–obotiŞsWI2020UIZVd

214 qesignIzetπodI∕orIWeigπtI—İvingIoİsedIonIwointIqriveIsorŞeIİndIsrİmeI—ti∕∕nessIİndI–eİlizİtionI
o∕IwumpIzotionsIbyIİIyigπtweigπtIİndIuigπV“owerIuumİnoidIwnÖ’‘3V“WI2020UI3eUIfdbVfea

213 pontrolI—trİtegiesI∕orIquİlInrmIpoVzİnipulİtionIo∕IslexibleI’bjeŞtsIinIvndustriİlIrnvironmentsWI
2020UI 0

212 ‘onlineİrItimeIdelİyIestimİtionIbİsedImodelIre∕erenŞeIİdİptiveIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIİnI
upperVlimbIπumİnVrobotIinterİŞtionWI2021UIfbaaZZf_ZZYbafZf

211 rnŞyŞlopediİIo∕I–obotiŞsWI2020UIZVe

210 rnŞyŞlopediİIo∕I–obotiŞsWI2020UIZVe

209 rnŞyŞlopediİIo∕I–obotiŞsWI2021UIZVZY

208 rnπİnŞingI—ituİtionİlInwİrenessIİndIxinestπetiŞInssistİnŞeI∕orIpliniŞiİnsIviİInugmentedV–eİlityI
İndIuİptiŞI—πİredVpontrolITeŞπnologiesWI2021UI_fZV3Yd

207 pomplementİryI—tİbilityIo∕IzİrkoviİnI—ystemsgI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorsIİndIuumİnV–obotI
vnterİŞtionWI2021UIbaUIZZ_VZZd

206 pompliİnŞeIpontrolI∕orI–obustInssemblyIwitπI–edundİntIzİnipulİtorsWI2020UIb3UIeb3eVebab

205 yeİrningItπeIporreŞtI–obotITrİjeŞtoryIinI–eİlVTimeI∕romI“πysiŞİlIuumİnIvnterİŞtionsWI2020UIfUIZVZf 8

204 qesignIİndIpontrolIo∕IİI—evenIqegreesVo∕VsreedomI—emiVexoskeletonI pperIyimbI–obotWI2021UIbfcVcYb 0

203 zultileggedI nderwİterI–unningIWitπInrtiŞulİtedIyegsWI2021UIZVZb 0

202 —ti∕∕IİndIsİ∕eItİskVspİŞeIpositionIİndIİttitudeIŞontrollerI∕orIrobotiŞImİnipulİtorsWI2020UIdUI 0

201 ndİptiveIvİriİbleIimpedİnŞeIŞontrolI∕orIİImodulİrIso∕tIrobotImİnipulİtorIinIŞon∕igurİtionIspİŞeWI
2022UIbdUIZ 1
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200 vmpedİnŞeIpontrolIo∕IİI—pπeriŞİlI“İrİllelI“lİt∕ormWI3fVbe

199 zodelingItπeIuumİnIrlbowIwointIqynİmiŞsI∕romI—ur∕İŞeIrleŞtromyogrİpπyWIZZaVZ_e 0

198  nitingIuİptiŞIrxplorİtionIİndIqisplİyWI__bV_3e 1

197 vnterİŞtionIpontrolWI2001UIZ_ZVZba

196 vmpİŞtIzodellingIİndIpontrolIo∕I–obotiŞIyinksWI2001UIZbbVZdf
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87 nI—el∕VTuningIvmpedİnŞeVbİsedIvnterİŞtionI“lİnnerI∕orI–obotiŞIuİptiŞIrxplorİtionWI2022UIZVe

86 –ein∕orŞementIyeİrningIo∕IvmpedİnŞeI“oliŞiesI∕orI“egVinVuoleITİsksgI–oleIo∕InsymmetriŞIzİtriŞesWI
2022UIZVe 0

85 rnergyInwİreIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IİIslyingIrndVr∕∕eŞtorIinItπeI“ortVuİmiltoniİnIsrİmeworkWI
2022UIZV_Y 1

84 ndİptiveIvmpedİnŞeIpontrollerI∕orIuumİnV–obotInrbitrİtionIbİsedIonIpooperİtiveIqi∕∕erentiİlI
tİmeITπeoryWI2022UI

83 zİnipulİtionIo∕IunknownIobjeŞtsIviİIŞontİŞtIŞon∕igurİtionIregulİtionWI2022UI

82 nIπybridImodelVbİsedIevolutionİryIoptimizİtionIwitπIpİssiveIboundİriesI∕orIpπysiŞİlIπumİnVrobotI
interİŞtionWI2022UI

81 nIreviewIonIinterİŞtionIŞontrolI∕orIŞontİŞtIrobotsItπrougπIintentIdeteŞtionWI 1

80 ’bjeŞtIvnsertingI’perİtionIwitπIndmittİnŞeIpontrolIo∕InIaVq’sIuydrİuliŞIzİnipulİtorIwitπI–otİryI
VİneInŞtuİtorsWI2022UI

79 uumİnâ��–obotIvnterİŞtiongInI–eviewIİndInnİlysisIonIVİriİbleIndmittİnŞeIpontrolUI—İ∕etyUIİndI
“erspeŞtivesWI2022UIZYUIbfZ 0

78 qeepIpompliİntIpontrolWI2022UI 0

77 sormİtionVoİsedIqeŞentrİlizedIvterİtiveIyeİrningIpooperİtiveIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIİITeİmIo∕I
–obotIzİnipulİtorsWI2022UIZVZY 0

76 TπreeIsundİmentİlI“İrİdigmsI∕orIneriİlI“πysiŞİlIvnterİŞtionI singI‘onlineİrIzodelI“rediŞtiveI
pontrolWI2022UI

75 yeİrningIİndItenerİlizingIVİriİbleIvmpedİnŞeIzİnipulİtionI—killsI∕romIuumİnIqemonstrİtionsWI
2022UI
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74 vmpedİnŞeIndİptİtionIbyI–ein∕orŞementIyeİrningIwitπIpontİŞtIqynİmiŞIzovementI“rimitivesWI
2022UI

73 ’ptimİlIzodulİtionIo∕IwointI—ti∕∕nessIwitπItuİrİnteedI—tİbilityI∕orI”uİdrupedI–obotsWI2022UI

72 tuidİnŞeI“riorityIndİptİtionIinIuumİnV–obotI—πİredIpontrolWI2022UI

71 ‘eurİlI‘etworksIvterİtiveIyeİrningIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IyowerIyimbIrxoskeletonI∕orItπeIyİterI
—tİgeIo∕I–eπİbilitİtionWI2022UI

70 nI–emotelyIpontrolledI’ropπİryngeİlI—wİbI—İmplingI–obotIİndIvtsInppliŞİtionIinIp’VvqVZfI
“reventionWI2022UIaUIeb_VecZ

69 ndİptiveIseŞondVorderIslidingImodelVbİsedI∕İultVtolerİntIŞontrolIo∕IİIlowerVlimbIexoskeletonI
subjeŞtItoItrİŞkingItπeIdesiredItrİjeŞtoriesIİugmentedIbyIp“tIİlgoritπmWI2022UIaaUI 1

68 ndİptiveIŞonduŞtİnŞeIŞontrolWI2022UI

67 ndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolIzetπodI∕orIqynİmiŞIpontİŞtIsorŞeITrİŞkingIo∕I–obotiŞIrxŞİvİtorsWI
2022UIZaeUI 2

66 —imulİtionIo∕IzodelI–e∕erenŞeIndİptiveIpompliİnŞeIpontrolIoİsedIonIrnvironmentİlI—ti∕∕nessI
“İrİmeterIvdenti∕iŞİtionWI2022UIdYbVdZb 0

65 VisionVoİsedIVirtuİlIvmpedİnŞeIpontrolI∕orI–obotiŞI—ystemIWitπoutI“reVspeŞi∕iedITİskITrİjeŞtoryWI
2022UIZVZY 0

64 yeİrningIxoopmİnIrmbeddingI—ubspİŞesI∕orI—ystemIvdenti∕iŞİtionIİndI’ptimİlIpontrolIo∕IİIWristI
–eπİbilitİtionI–obotWI2022UIZVf 0

63 qesignIİndIrxperimentsIo∕IİI“neumİtiŞI“oweredIrxoskeletonI∕orI–eπİbilitİtionIİndITrİiningWI2022
UI 0

62 sİstIpontİŞtIqeteŞtionIİndIplİssi∕iŞİtionI∕orIxinestπetiŞITeİŞπingIinI–obotsIusingIonlyIrmbeddedI
—ensorsWI2022UI 0

61 sorŞeVpontrolIpİpİbilitiesI∕orIyigπtweigπtIvndustriİlI–obotsWI2022UI 0

60 pompİŞtUIbİŞkdrivİbleUIİndIe∕∕iŞientIdesignIo∕IlineİrIeleŞtroVπydrostİtiŞIİŞtuİtorImoduleWIZVZe 0

59 ndİptiveI–obustIsuzzyIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IİnIrleŞtroVuydrİuliŞInŞtuİtorWI2022UIZ_UIfbdb 0

58 —uperITwistingI—lidingIzodeIpontrolVoİsedIvmpedİnŞeIpontrolI∕orI–obotInrmIrndVr∕∕eŞtorIsorŞeI
TrİŞkingWI2022UI 0

57 ‘eurİlIleİrningIimpedİnŞeIŞontrolIo∕IlowerIlimbIreπİbilitİtionIexoskeletonIwitπI∕lexibleIjointsIinI
tπeIpresenŞeIo∕IinputIŞonstrİintsWI 0
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56 nnİlysisIo∕I–edundİnŞyIİndIrlİstiŞityIo∕InŞtuİtorsIinIuoppingIpontrolIo∕IoipedİlI–obotIpn–yI
oİsedIonI—yv“IzodelWI2023UI_YdV_3e 0

55 uİptiŞIseedbİŞkIvnter∕İŞeIbİsedIonIpİsŞİdeIndmittİnŞeVvmpedİnŞeIpontrollerWI2022UI 0

54 vmpedİnŞeIpontrolIonI–edundİntIzİnipulİtorsIwitπIáeroV“otentiİlVrnergyIQá“RIzotionsgITπeoryI
İndIrxperimentİlIVİlidİtionWIZVZY 0

53 nsymptotiŞIswitŞπedIŞompositeIİdİptiveIŞontrolIwitπIİppliŞİtionItoIrobotiŞIinterİŞtionItİsksWI 0

52 “roxyVbİsedItorqueIŞontrolIo∕ImotorVdrivenIexoskeletonsI∕orIsİ∕eIİndIŞompliİntI
πumİnVexoskeletonIinterİŞtionWI2022UIeeUIZY_fYc 0

51 ndİptİtionItπrougπIprediŞtiongImultisensoryIİŞtiveIin∕erenŞeItorqueIŞontrolWI2022UIZVZ 0

50 uierİrŞπiŞİlIqeŞouplingIpontrollerIWitπIpylinderI—epİrİtedIzodelIo∕IuydrİuliŞIzİnipulİtorsI∕orI
pontİŞtIsorŞeXzotionIpontrolWI2022UIZVZ_ 0

49 –eseİrŞπIonIŞompliİntIpluggingIstrİtegyI∕orIeleŞtriŞIveπiŞleIŞπİrgingIportIbİsedIonI∕orŞeI
∕eedbİŞkWI2022UI 0

48 yeİrningVoİsedIpompensİtionVporreŞtiveIpontrolI—trİtegyI∕orI pperIyimbI–eπİbilitİtionI–obotsWI 0

47 “İssiveIİrbitrİtionIinIİdİptiveIsπİredIŞontrolIo∕IrobotsIwitπIvİriİbleI∕orŞeIİndIsti∕∕nessIsŞİlingWI
2023UIfYUIZY_f3Y 0

46 pontİŞtIsorŞeIqeteŞtionIo∕ItrindingI“roŞessI singIsrequenŞyIvn∕ormİtionIİndIqi∕∕erentiİlIseİtureI
onIsorŞeI—ignİlWI2022UIZYUIZ_dZaYVZ_dZae 0

45 pontrolIoİrrierIsunŞtionsI∕orI—İ∕eIndmittİnŞeIpontrolIo∕IİI–eπİbilitİtionIpyŞleI∕orIqzqWI2022UI 0

44 –eİlizİtionIo∕IprowdedI“ipesIplimbingIyoŞomotionIo∕I—nİkeI–obotI singIuybridIsorŞeâ��“ositionI
pontrolIzetπodWI2022UI__UIfYZc 0

43 –oleIo∕IpİtπIin∕ormİtionIinIvisuİlIperŞeptionIo∕IjointIsti∕∕nessWI2022UIZeUIeZYZYd_f 0

42 ndİptiveI–obustIndmittİnŞeIpontrolIo∕I–obotsI singIquİlityI“rinŞipleVoİsedIvmpedİnŞeI—eleŞtionWI
2022UIZ_UIZ____ 0

41 ndİptiveIuybridIVİriİbleIvmpedİnŞeIpontrolIo∕IvndustriİlIzİnipulİtorsWI2022UI 0

40 “qVİdİptiveIvİriİbleIimpedİnŞeIŞonstİntI∕orŞeIŞontrolIo∕ImİŞroVminiIrobotI∕orIŞompliİntIgrindingI
İndIpolisπingWI 0

39 ndİptiveIvnterİŞtionIpontrolIo∕IpompliİntI–obotsI singIvmpedİnŞeIyeİrningWI2022UI__UIfdaY 0
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38 n∕terIİIqeŞİdeIo∕ITeleimpedİnŞegInI—urveyWI2022UIZVZc 0

37 rmbodiedIpommuniŞİtiongIuowI–obotsIİndI“eopleIpommuniŞİteITπrougπI“πysiŞİlIvnterİŞtionWI
2023UIcUI 0

36 ndİptiveI∕ixedVtimeIminimİlIleİrningI∕orŞeXpositionIŞontrolIo∕IunŞertİinImİnipulİtorsIsubjeŞtItoI
inputIsİturİtionWI 0

35 pontrolI—ystemIqesignIİndIzetπodsI∕orIpollİborİtiveI–obotsgI–eviewWI2023UIZ3UIcdb 1

34 nssemblyItİskIexeŞutionIusingIvisuİlI3qIsur∕İŞeIreŞonstruŞtiongInnIintegrİtedIİpproİŞπItoIpİrtsI
mİtingWI2023UIeZUIZY_bZf 1

33 vntroduŞingIsorŞeIseedbİŞkIinIzodelI“rediŞtiveIpontrolWI2022UI 0

32 —rrqgI—eriesIrlİstiŞIrndIr∕∕eŞtorsIinIcqI∕orIVisuotİŞtileIToolI seWI2022UI 0

31 nItenerİlIzetπodI∕orInutonomousInssemblyIo∕InrbitrİryI“İrtsIinItπeI“resenŞeIo∕I nŞertİintyWI
2022UI 0

30 rndV“ointI—ti∕∕nessIİndIwointIVisŞosityIpontrolIo∕IzusŞuloskeletİlI–obotiŞInrmI singIzusŞleI
–edundİnŞyWI2022UI 0

29 pontrollerIdesignIo∕IİIrobotiŞIİssistİntI∕orItπeItrİnsportIo∕IlİrgeIİndI∕rİgileIobjeŞtsWI2022UI 0

28 zİnipulİtionIo∕IueİvyI’bjeŞtIwitπI–İpidIsorŞeIsluŞtuİtionIbyIuumİnoidsIoİsedIonIzotionIsİilureI
qeteŞtionIİndI–epeİtedITriİlsWI2022UI 0

27 TİskIqrivenI’nlineIvmpedİnŞeIzodulİtionWI2022UI 0

26 sorŞeI’bserverVoİsedIndmittİnŞeIpontrolIqesignI∕orI–obotIzİnipulİtorsWI2022UI 0

25 TowİrdIİnIİutomİtiŞIdiİgnostiŞIsŞİnningIrobotiŞIsystemIusingIultrİsoundIimİgesWI2022UI 0

24 —uperITwistingI—lidingIzodeIpontrolVoİsedIvmpedİnŞeIpontrolI∕orITeleoperİtedIVirtuİlI–obotInrmI
rndVr∕∕eŞtorIsorŞeITrİŞkingWI2022UI 0

23 qevelopmentIo∕IİI–obotiŞVzİŞπiningIbİsedIVİriİbleIputtingIsorŞeI—ervoI—ystemI∕orIpİstingI—ŞrİpI
–emovİlWI2022UI 0

22 ndİptiveIndmittİnŞeIpontrolI∕orIpooperİtiveIzİnipulİtionIusingIquİlI”uİternionI–epresentİtionI
İndIyogİritπmiŞIzİppingWI2022UI 0

21 vntegrİlIponŞurrentIyeİrningI∕orIndmittİnŞeIpontrolIo∕IİIuybridIrxoskeletonWI2022UIbbUIddVe_ 0
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20 rztIspİŞeIsimilİrityI∕eedbİŞkIpromotesIleİrningIo∕IexpertVlikeImusŞleIİŞtivİtionIpİtternsIinIİI
ŞomplexImotorIskillWIZcUI 0

19 ‘eurİlIndİptiveIvmpedİnŞeIpontrolI∕orIsorŞeITrİŞkingIinI nŞertİinIrnvironmentWI2023UIZ_UIcaY 0

18 ndİptiveI—lidingIzodeIpontrolI∕orIsorŞeITrİŞkingI singI‘onlineİrI’bserverWI2022UI 0

17 qevelopmentIo∕IgİitIreπİbilitİtionIdeviŞesgIİIreviewIo∕ItπeIliterİtureWI2023UI 0

16 ndİptiveI∕rİŞtionİlVorderIİdmittİnŞeIŞontrolI∕orI∕orŞeItrİŞkingIinIπigπlyIdynİmiŞIunknownI
environmentsWI2023UIbYUIb3YVbaZ 0

15 “reŞiseIİndIsmootπIŞontİŞtI∕orŞeIŞontrolI∕orIİIπybridImobileIrobotIusedIinIpolisπingWI2023UIe3UIZY_bd3 0

14 TİmingItπeIİbundİnŞeIo∕IdegreesIo∕I∕reedomWI2023UIaaUIZccVZcf 0

13 pontİŞtI∕orŞeIŞİnŞelİtionIinIrobotIimpedİnŞeIŞontrolIbyItİrgetIimpedİnŞeImodi∕iŞİtionWIZVZc 0

12 qİmpingI–İtioI“rediŞtionI∕orI–edundİntIpİrtesiİnIvmpedİnŞeVpontrolledI–obotsI singIzİŞπineI
yeİrningITeŞπniquesWI2023UIZZUIZY_Z 0

11 —pİtiİlIπybridIİdİptiveIimpedİnŞeIleİrningIŞontrolI∕orIrobotsIinIrepetitiveIinterİŞtiveItİsksWI2023UI 0

10 WπİtIpİnInlgebrİiŞITopologyIİnd´ qi∕∕erentiİlIteometryITeİŞπI sInboutIvntrinsiŞIqynİmiŞsI
İnd´ tlobİlIoeπİviorIo∕´ –obotslWI2023UIaceVaea 0

9 TİrgetI∕oŞusIŞİptureIsystemIbİsedIonIenπİnŞementIleİrningIİndIimpedİnŞeIvİriİbleIstruŞtureI
ŞontrolWI 0

8 sorŞeItrİŞkingIsmootπIİdİptiveIİdmittİnŞeIŞontrolIinIunknownIenvironmentWIZV_Z 0

7 nItelerobotiŞIsystemIenİblingIonlineIswitŞπingIİmongIvİriousIİrŞπiteŞturesIİndIŞontrollersWI2023UIZYaaY_ 0

6 oiologiŞİllyIinspiredIrobotiŞIperŞeptionVİŞtionI∕orIso∕tI∕ruitIπİrvestingIinIvertiŞİlIgrowingI
environmentsWI 0

5 qesignUIpİlibrİtionUIİndIpontrolIo∕IpompliİntIsorŞeV—ensingItrippingI“İdsI∕orIuumİnoidI–obotsWI
2023UIZbUI 0

4 TeleV—nİpgIİIjointIimpedİnŞeIestimİtionIsystemIusingIsnİpImotorIİndIopen“oseI∕orIremoteI
reπİbilitİtionIdiİgnosisWI2023UI3dUIb_eVb3f 0

3 —lidingIzodeVoİsedIqesignIo∕I ni∕iedIsorŞeIİndI“ositionIpontrolI∕orI—eriesIrlİstiŞInŞtuİtorWI2023UI 0
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2 nI—tİbilityInnİlysisI∕orItπeI–eİŞtionITorqueI’bserverVbİsedI—ensorlessIsorŞeIpontrolI—ystemsWI
2023UI 0

1 vntroduŞtionWI2023UIZVZb 0
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