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Contexto e Motivação 
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Descrição do Problema 

• Aplicar perturbação de equilíbrio 

– Repetível 

– Automática 

– Mesurável 

– Segura 
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Preview da Solução 
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Objectivos 

• Desenvolver um mecanismo para testar o 
conceito. 

• Desenvolver e aplicar estímulos no sistema 
mecânico para avaliar a consistência do 
conceito. 
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Recolha de Informação 

• Balanço Humano 

– Sistema Vestibular 

– Visão 

– Sistema Proprioceptivo 
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Recolha de Informação 

• Sistemas de teste do equilíbrio 

– Estáticos 

– Dinâmicos 
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Recolha de Informação 

• Estimulo aplicado sob o pé 

 

23/06/2016 Servo-sistema para perturbação controlada do equilíbrio postural 8 

IsiMove 

 

IsiSkate 

 



Recolha de Informação 

• Força de tração 
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Recolha de Informação 

• Estimulo aplicado sob o pé e Força de tração 
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Recolha de Informação 

• Controlo força 
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Hardware 

• RX-64 
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• Deti Dynamixel Interface 

 



Hardware 

• LBS-10 
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• Unidade leitura de força 

 



Software 

• Robot Operating System 
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Experiências com um Pêndulo 
Invertido 
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Experiências com um Pêndulo 
Invertido 
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Experiências com um Pêndulo 
Invertido 
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Experiências com um Pêndulo 
Invertido 
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Experiências com um Pêndulo 
Invertido 
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Experiências com um Pêndulo 
Invertido 

• Binário 

• Resolução 

• Modos de Controlo 

23/06/2016 Servo-sistema para perturbação controlada do equilíbrio postural 20 



Experiências com um Pêndulo 
Invertido 
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Experiências com um Pêndulo 
Invertido 
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Aplicação de Estímulos 
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Aplicação de Estímulos 

• Ramp step 
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• Ramp  

• Sawtooth 

• Triangle 



Aplicação de Estímulos 
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Aplicação de Estímulos 
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Conclusões 

• Pêndulo invertido 

• Recolha de informação 

• Avaliação do conceito 
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Trabalho Futuro 

• Influência das condições iniciais 

• Simular e equacionar o sistema 

• Testar mais estímulos 

• Modo de controlo dos servos ou outros motores 

• Considerar tornar o sistema mais lento 

• Criar uma interface gráfica para controlar e 
monitorar o sistema 

• Criar uma estrutura física para aplicar estímulos 
utilizando quatro servos 
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