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Figura 7.6. Resposta temporal do MODELO 1 (torques nas juntas) com as mesmas condições da Figura 7.4.








	Diminuindo os pesos relativos às velocidades na matriz Q (multiplicando-os por um fator 0.5), são obtidas as respostas que estão mostradas nas Figuras 7.7 e 7.8. A Matriz de ganho K fica sendo:





� INCORPORAR Equation.2  ���
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Figura 7.7. Resposta temporal do MODELO 1 (deslocamentos angulares dos segmentos) com condições iniciais (0.1, -0.1, 0.1) radianos de deslocamento e (0, 0, 0) de velocidade, matrizes de ponderação Q = I (17,5 30 15 750 500 400)T e R = I (0.0320, 0.0348, 0.0800).
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Figura 7.8. Resposta temporal do MODELO 1 (velocidades angulares dos segmentos) com as mesmas condições da Figura 7.7.
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Figura 7.9. Resposta dos torques de controle do MODELO 1 com as mesmas condições da Figura 7.7.











	Alterando agora os pesos relativos da matriz de ponderação do controle ótimo referente ao controle (matriz R), multiplicando-a por exemplo por um fator 0.5, são obtidas as respostas mostadas nas figuras 7.10, 7.11 e 7.12. A matriz de ganho fica:





� INCORPORAR Equation.2  ���
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Figura 7.10. Resposta temporal do MODELO 1 (deslocamentos angulares dos segmentos) com condições iniciais (0.1, -0.1, 0.1) radianos de deslocamento e (0, 0, 0) de velocidade, matrizes de ponderação Q = I (17,5 30 15 750 500 400)T e R = I (0.0160, 0.0174, 0.0400).
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Figura 7.11. Resposta temporal do MODELO 1 (velocidades angulares dos segmentos) com as mesmas condições da Figura 7.10.
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Figura 7.12. Resposta dos torques de controle do MODELO 1 com as mesmas condições da Figura 7.10.








	É possível ainda obter um conjunto de respostas temporais de força muscular, utilizando ainda o MODELO 1. Basta realizar as simulações incluindo a equação 6.34, corrigir as forças musculares obtidas segundo a restrição de todas serem positivas, conforme o que foi descrito no item 6.5.1. e calcular novamente os torque de controle segundo 6.22. As forças musculares obtidas para o primeiro conjunto de matrizes de ponderação apresentado Q = I (350 600 300 1500 1000 800)T e R = I (0.0320, 0.0348, 0.0800), estão mostradas na Figura 7.13. 





�





Figura 7.13. Resposta Muscular do MODELO 1, com Q = I (350 600 300 1500 1000 800)T e R = I (0.0320, 0.0348, 0.0800) e condições iniciais (0.1, -0.1, 0.1) radinanos e (0, 0, 0) radianos por segundo.








	Variando as condições iniciais, por exemplo com ângulo de inclinação da perna e da coxa nulos e inclinando o tronoco de 0.2 radianos (11.4 graus), são obtidos os resultados mostrados nas figuras 7.14, 7.15 e 7.16.
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Figura 7.14: Resposta temporal dos deslocamentos angulares para o MODELO 1, com matrizes de ponderação Q = I (350 600 300 1500 1000 800)T e R = I (0.0320, 0.0348, 0.0800), condições iniciais (0, 0, 0.2) radianos.
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Figura 7.15: Resposta das velocidades angulares para o MODELO 1 com as mesmas condições da Figura 7.14.  
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Figura 7.16. Torques de controle, com as mesmas condições da figura 7.14.
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