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 بينساز کنترل پيشحرکت ياسرعت زاويه ي. حس حرکت14شکل 

در مقايسه با روش بهينه

 بينساز کنترل پيشحرکت يشتاب خط يحس حرکت. 15شکل 

در مقايسه با روش بهينه
  

  
ساز حرکت يبرا يسامانه حرکت يسکو يطول ي. تغييرات جابجاي16شکل 

 بين در مقايسه با روش بهينهکنترل پيش

ساز حرکت يبرا يسامانه حرکت يسکو ي. تغييرات سرعت طول17شکل 

 بين در مقايسه با روش بهينهکنترل پيش
  

  
 سازحرکت يبرا يسامانة حرکت ي. تغييرات زاوية شيب سکو18شکل 

 روش بهينهبين در مقايسه با کنترل پيش

 يموج مربع يبه ورود 3تا  1شماره  يطول عملگرها ي. تغيير زمان19شکل 

 در رويکرد بهينه مخصوص يدر کانال نيرو
  

 
بيندر رويکرد کنترل پيش مخصوص يدر کانال نيرو يموج مربع يبه ورود 3تا  1شمارة  يطول عملگرها ي. تغيير زمان20شکل 
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