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Estimation methods for time-delay in balance control during standing
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Table 1 Delay Time Reliability

Subject | Day Tp.sta Tp.opt Tp.emg
1 0.141 0.173 0.123

! 2 0.115 0.166 0.123
1 0.157 0.159 0.123

2 2 0.128 0.160 0.133
1 0.126 0.180 0.125

3 2 0.093 0.182 0.132
1 0.129 0.158 0.113

4 2 0.127 0.163 0.111
1 0.129 0.150 0.127

> 2 0.166 0.159 0.130
ICC(1,1) 0.066 0.859 0.741

Table 2 Parameter Reliability

Subject | Day Kp Kp Tr Gr
1 1 7326 | 204.4 2.60 0.030
2 749.2 | 1817 | 250 | 0.039
1 790.8 | 288.6 | 2.17 | 0.042
2 2 788.9 | 2413 1.77 0.040
1 573.0 | 1858 | 3.15 | 0.070
3 2 570.3 | 1574 3.84 0.084
1 529.8 | 149.5 | 2.99 | 0.062
4 2 518.7 | 134.7 3.00 0.062
1 978.4 | 269.1 2.89 0.061
> 2 944.1 | 297.6 | 250 | 0.053
ICC(1,1) 0.995 | 0.883 | 0.776 | 0.890
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