Estudo da Resposta do Controlador com e sem Controlo Local
Trajectória Rectangular: CoPref=(-25,-50,10)(-25,40,10)(25,40,10)(25,-50,10)

Período das trajectórias polinomiais=4s,
#voltas=10,
[KI,KP,Kjacobiano]=(x,x,30)
	Sem Controlo Local: [KI,KP,Kjacobiano]=(0,0,30)
[image: image1.png]100

il

Trajectoria medida do CoP

Trajectoria prevista do CoP
Cinermatica directa do joelho
Cinermatica directa da anca

60

-0

20

0 2 40 &0
CoP x





	Com Controlo Local: [KI,KP,Kjacobiano]=(5,40,30)
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	[KI,KP,Kjacobiano]=(0,0,30)
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	[KI,KP,Kjacobiano]=(5,40,30)
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	[KI,KP,Kjacobiano]=(7,40,30)
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	[KI,KP,Kjacobiano]=(10,40,30)
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Trajectória Rectangular: CoPref=(-25,-50,10)(-25,40,10)(25,40,10)(25,-50,10)

Período das trajectórias polinomiais=4s,
#voltas=10,
[KI,KP,Kjacobiano]=(x,x,50)
	Sem Controlo Local: [KI,KP,Kjacobiano]=(0,0,50)
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	Com Controlo Local: [KI,KP,Kjacobiano]=(5,40,50)
[image: image8.png]100

il

+ Trajectoria medida do CoP

Trajectoria prevista do CoP
* Cinematica directa do joelho
* Cinematica directa da anca

60 40 20 0 20 40 &0
CoP x






Trajectória Rectangular: CoPref=(-25,-50,10)(-25,40,10)(25,40,10)(25,-50,10)

Período das trajectórias polinomiais=2/4s,
#voltas=10,
[KI,KP,Kjacobiano]=(5,40,30)
	Speed=4s
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	Speed=2s
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Trajectória Rectangular:

Período das trajectórias polinomiais=4s,
#voltas=10,
[KI,KP,Kjacobiano]=(0,0,30)
	30/05/2007 – 23h00
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	31/05/2007 – 9h30
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Trajectória Rectangular:

Período das trajectórias polinomiais=4s,
#voltas=10,
[KI,KP,Kjacobiano]=(0,0,30)
	30/05/2007 – 23h00
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