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# of data C;Z;)Jifci(;ra;?g;s Performance

parameter (Kp) 110 89 80.90%
parameter (¢) 110 93 84.54%
parameter (Rm) 125 122 97.6%
parameter (Bm) 100 95 95%
parameter (Jm) 110 87 79.09%
parameter (K1) 150 132 88.0%
parameter (Lm) 100 97 97%
parameter (BL) 100 99 99%
parameter (de) 110 107 97.27%
parameter (Kd) 120 115 95.8%
parameter (Mt) 100 91 91%
parameter (Ib) 120 114 95.0%
parameter (Km) 110 108 98.1%
parameter (Cb) 110 108 98%
parameter (Ks) 100 73 73%
parameter (Kv) 110 104 94.54%
parameter (Kv) 110 103 93.63%

parameter (b) 110 97 88.18%

total performance = 89.93%
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