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La obtención de la función de la posición angular de flexión-extensión de la rodilla 

ya se había realizado de una manera similar en una Tesis de Licenciatura [36]:

14 8 12 7 10 6 7 5

rodilla _R

6 4 3 2

f 1.0697 10 1.1476 10 9.0106 10 1.172 10

6.5248 10 0.0001933 0.0038199 0.047595 0.07948

t t t t

t t t t

− − − −

−

=  +  −  + 

−  + − + +

 
1 Ecuación en radianes con su respectiva referencia para los ángulos. Control de posición de cadera-rodilla 

para una órtesis de miembro inferior. Vázquez S., Grecia M., 2012, p. 26. 
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Figura 4.6 Izquierda, Resultados de la comparación entre la articulación cadera AA de las cinco 

configuraciones y la articulación cadera AA real. Derecha, error absoluto de cada configuración. 



 

 
 

Figura 4.8 Izquierda, Resultados de la comparación entre la articulación rodilla de las cinco 

configuraciones y la articulación rodilla real. Derecha, error absoluto de cada configuración. 

Figura 4.7 Izquierda, Resultados de la comparación entre la articulación cadera FE de las cinco 

configuraciones y la articulación cadera FE real. Derecha, error absoluto de cada configuración. 
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 𝚻𝑫(𝒕) =
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