Servo sistema para perturbacao
controlada do equilibrio postural

Dissertacao de Mestrado

Joao Filipe Torres Valente

Universidade de Aveiro — Departamento de Engenharia Mecanica

Orientador — Prof. Dr. Vitor Manuel Ferreira dos Santos
Coorientador — Prof. Dr. Anténio José Monteiro Amaro

Junho 2016




gl universidade
L) de aveiro




Sl i
M civero©  Descri¢do do Problema

* Aplicar perturbacao de equilibrio
— Repetivel
— Automatica
— Mesuravel

— Segura
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fitiescess Objectivos

* Desenvolver um mecanismo para testar o
conceito.

* Desenvolver e aplicar estimulos no sistema
mecanico para avaliar a consisténcia do

conceito.
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e Balanco Humano

— Sistema Vestibular
— Visao

— Sistema Proprioceptivo




* Sistemas de teste do equilibrio
— Estaticos
— Dinamicos
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* Forca de tracao
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Skl g e Recolha de Informacdo

* Controlo for¢a
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gglgsg?ﬂade Hardware

 RX-64 * Deti Dynamixel Interface
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e LBS-10 * Unidade leitura de forca




Lo iaace Software
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Robot Operating System b ROS

pressure_cells_dyna rqt_plot
node

Gvo command dyna_comm
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T
Torque(n) = Kp.(Tensionimir—Sensor(n))+Kj. Z(Tensmngimit—Sensar(ni))
i=0
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Torque(n) = Kpy.(Tensionimis — Sensor(n))

+ Kpa.(Sensor(n) — Sensoropposite(1))
T

+ K. Z(T(?“?’ES'if}ﬂ-gim_it — Sensor(n;))
i=0
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Expenenuas com um Pendu]o
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Invertido

e Binario
e Resolucao
* Modos de Controlo
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Positioninerement(n) = Kpi.(Tensionyyms — Sensor(n))

+ Kpa.(Sensor(n) — Sensoropposite(1))
T
+ K. (T'ensioniimit — Sensor(n;))
i=0
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dyna /test
launch x pressure x camera dyna / test
posl = 395 | pos2 = -1
0 | sendStep = 0.0654931
inc2 = @
| pos2 = -1
0 | sendStep = 0.0654931
® autoscroll 01| ® i inc2 = 0
| pos2 = -1
F 0 | sendSte 0.0654931
200 +~ BEY - - v
= E 1 | pos2 = -1
0 | sendStep = 0.0654931
inc2 = @
| pos2 = -1
0 | send4Step = 0.0654931
inc2 = @
| pos2 = -1
0 | sendStep = 0.0654931
inc2 = 0
| pos2 = -1
0 | sendStep = 0.0654931
inc2 = 0
| pos2 = -1
speed programed to 0 and torque disabled, bye bye
joao@joao:~/working_copies/lar5$ rosrun dyna_comm dyna_commf]
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Bgoiessse  Conclustes

 Péndulo invertido
* Recolha de informacao

* Avaliacao do conceito




e Trabalho Futuro

* Influéncia das condicdes iniciais

* Simular e equacionar o sistema

e Testar mais estimulos

* Modo de controlo dos servos ou outros motores
e Considerar tornar o sistema mais lento

e Criar uma interface grafica para controlar e
monitorar o sistema

e Criar uma estrutura fisica para aplicar estimulos
utilizando quatro servos



