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Aducción

Lesiones de la articulación del tobillo
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Dinámica de 3 PRS
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ALGORITMO DE ADAPTACIÓN Y POLÍTICAS
DE APRENDIZAJE
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Perspectiva general de las DMPs
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Retroalimentación de errores y detención de fase de DMP
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Esquema de control del sistema de rehabilitación de tobillo
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Coordinada RMS

q1 0.00343 0.00405 1.643E 3

q6 0.00320 0.00396 1.567E 3

q8 0.00265 0.00341 1.156E 3
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