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Ligação Ombro

1

input_J12_dir<, , >

input_J15_dir<, , >

input_J14_dir<, , >

input_J13_dir<, , >

output pos CG ombro

Ligação CG

output pos CG braço

Ligação CG

output pos CG antebraço

Ligação CG

To Workspace3

Torque_Junta14_Braco_Direito

To Workspace2

Torque_Junta13_Braco_Direito

To Workspace1

Torque_Junta12_Braco_Direito

To Workspace

Torque_Junta11_Braco_Direito
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Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_antebraco_direito_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_antebraco_direito_z

pos_cg_pe_apoio

cg_antebraco_direito_x

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p

Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_braco_direito_y
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Gain2
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Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_ombro_direito_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_ombro_direito_z

pos_cg_pe_apoio

cg_ombro_direito_x

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p

Braço Esquerdo

Ligação Ombro

1

input_J12_esq<, , >

input_J15_esq<, , >

input_J14_esq<, , >

input_J13_esq<, , >

output pos CG ombro

Ligação CG

output pos CG braço

Ligação CG

output pos CG antebraço

Ligação CG

To Workspace3

Torque_Junta11_Braco_Esquerdo

To Workspace2

Torque_Junta14_Braco_Esquerdo

To Workspace1

Torque_Junta13_Braco_Esquerdo

To Workspace

Torque_Junta12_Braco_Esquerdo
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Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_antebraco_esquerdo_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_antebraco_esquerdo_z

pos_cg_pe_apoio

cg_antebraco_esquerdo_x

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain
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Body Sensor
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Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_ombro_esquerdo_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_ombro_esquerdo_z

pos_cg_pe_apoio

cg_ombro_esquerdo_x

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p

Cabeça

Ligação Tronco1

input_J11<, , >

input_J10<, , >

output pos CG cabeça

Ligação CG

To Workspace1

Torque_Junta11_Cabeca

To Workspace

Torque_Junta10_Cabeca

Juntas Cabeça

(J10) (J11)
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Joint Sensor J11
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Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_cabeca_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_cabeca_z

pos_cg_pe_apoio

cg_cabeca_x

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p

Cálculo do centro de gravidade (COG)

vel_CG_ZZ

vel_CG_YY

vel_CG_XX

pos_CG_ZZ

pos_CG_YY

pos_CG_XX

ace_CG_ZZ

ace_CG_YY

ace_CG_XX

Representaçao eixo ZZRepresentaçao eixo YYRepresentaçao eixo XX

Massa Total Humanoide

-C-

ace_CG_ZZ

vel_CG_ZZ

ace_CG_YY

vel_CG_YY

ace_CG_XX

vel_CG_XX

pos_CG_ZZ

pos_CG_YY

pos_CG_XX

Derivative5

du/dt

Derivative4

du/dt

Derivative3

du/dt

Derivative2

du/dt

Derivative1

du/dt

Derivative

du/dt

Calculo CG ZZ

Massa Total pos CG ZZ

Calculo CG YY

Massa Total pos CG YY

Calculo CG XX

Massa Total pos CG XX



pos CG XX

1

cg_pe_livre_x

cg_antebraco_direito_x

cg_antebraco_esquerdo_x

cg_coxa_apoio_x

cg_cabeca_x

cg_base_tronco_x

cg_perna_apoio_x

cg_tronco_x

cg_ombro_esquerdo_x

cg_ombro_direito_x

cg_braco_esquerdo_x

cg_braco_direito_x

cg_coxa_livre_x

cg_perna_livre_x

cg_pelvis_x

cg_pe_apoio_x

Divide

Massa Total1

pos CG YY

1

cg_braco_esquerdo_y

cg_ombro_esquerdo_y

cg_coxa_apoio_y

cg_antebraco_esquerdo_y

cg_cabeca_y

cg_perna_apoio_y

cg_base_tronco_y

cg_tronco_y

cg_antebraco_direito_y

cg_ombro_direito_y

cg_coxa_livre_y

cg_perna_livre_y

cg_pe_livre_y

cg_pelvis_y

cg_braco_direito_y

cg_pe_apoio_y

Divide1

Massa Total1



pos CG ZZ

1

cg_ombro_direito_z

cg_coxa_apoio_z

cg_antebraco_direito_z

cg_braco_esquerdo_z

cg_perna_apoio_z

cg_cabeca_z

cg_base_tronco_z

cg_pe_apoio_z

cg_coxa_livre_z

cg_perna_livre_z

cg_pe_livre_z

cg_antebraco_esquerdo_z

cg_ombro_esquerdo_z

cg_pelvis_z

cg_braco_direito_z

cg_tronco_z

Divide2

Massa Total1

eixo XX
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vel_CG_XX

pos_CG_XX
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eixo YY
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ace_CG_ZZ
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vel_CG_XX

pos_CG_XX

Custom Joint
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Ground
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ace_CG_XX
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Para mudar as variáveis que o modelo procura no workspace,

entrar em cada uma das máscaras e alterar o parâmetro

devido nos blocos "From Workspace".

Dados de entrada do modelo

Tronco

Perna EsquerdaPerna Direita

Cabeça

Braço EsquerdoBraço Direito

pos_theta12 Ombro

vel_theta12 Ombroo

acel_theta12 Ombro

pos_theta14 Braco

vel_theta14 Braco

acel_theta14 Braco

pos_theta13 Braco

vel_theta13 Braco

acel_theta13 Braco

pos_theta15 Ombro

vel_theta15 Ombroo

acel_theta15 Ombro

input_J15_dir

input_J14_dir

input_J13_dir

input_J12_dir

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(1).input_ace

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(2).input_ace

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(2).input_vel

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(2).input_pos

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(1).input_vel

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(1).input_pos

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(3).input_ace

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(3).input_vel

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(4).input_ace

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(4).input_vel

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(4).input_pos

Juntas.Braco_Direito.Input_Modelo(3).input_pos



pos_theta12 Ombro

vel_theta12 Ombroo

acel_theta12 Ombro

pos_theta14 Braco

vel_theta14 Braco

acel_theta14 Braco

pos_theta13 Braco

vel_theta13 Braco

acel_theta13 Braco

pos_theta15 Ombro

vel_theta15 Ombroo

acel_theta15 Ombro

input_J15_esq

input_J14_esq

input_J13_esq

input_J12_esq

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(1).input_ace

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(2).input_ace

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(2).input_vel

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(2).input_pos

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(1).input_vel

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(1).input_pos

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(3).input_ace

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(3).input_vel

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(4).input_ace

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(4).input_vel

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(4).input_pos

Juntas.Braco_Esquerdo.Input_Modelo(3).input_pos

pos_theta10 Cabeca

vel_theta10 Cabeca

acel_theta10 Cabeca

pos_theta11 Cabeca

vel_theta11 Cabeca

acel_theta11 Cabeca

input_J11

input_J10

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

Juntas.Cabeca.Input_Modelo(1).input_ace

Juntas.Cabeca.Input_Modelo(1).input_vel

Juntas.Cabeca.Input_Modelo(1).input_pos

Juntas.Cabeca.Input_Modelo(1).input_ace

Juntas.Cabeca.Input_Modelo(1).input_vel

Juntas.Cabeca.Input_Modelo(1).input_pos



vel_theta1

Tornozelo

acel_theta1

Tornozelo

pos_theta2

Tornozelo

vel_theta2

Tornozelo

acel_theta2

Tornozelo

pos_theta1

Tornozelo

acel_theta3

Joelho

vel_theta3

Joelho

pos_theta3

Joelho

pos_theta4 Anca

vel_theta4 Anca

acel_theta4 Anca

pos_theta5 Anca

vel_theta5 Anca

acel_theta5 Anca

pos_theta6 Anca

vel_theta6 Anca

acel_theta6 Anca

input_J4_dir

input_J5_dir

input_J6_dir

input_J3_dir

input_J2_dirinput_J1_dir

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3
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Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(2).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(2).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(1).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(6).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(5).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(2).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(5).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(3).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(3).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(3).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(1).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(6).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(4).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(4).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(4).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(6).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(1).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(5).input_pos

vel_theta1

Tornozelo

acel_theta1

Tornozelo

pos_theta2

Tornozelo

vel_theta2

Tornozelo

acel_theta2

Tornozelo

pos_theta1

Tornozelo

acel_theta3

Joelho

vel_theta3

Joelho

pos_theta3

Joelho

pos_theta4 Anca

vel_theta4 Anca

acel_theta4 Anca

pos_theta5 Anca

vel_theta5 Anca

acel_theta5 Anca

pos_theta6 Anca

vel_theta6 Anca

acel_theta6 Anca

input_J4_esq

input_J5_esq

input_J6_esq

input_J3_esq

input_J2_esqinput_J1_esq

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3
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Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(2).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(2).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(1).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(6).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(5).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(2).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(5).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(3).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(3).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(3).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(1).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(6).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(4).input_ace

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(4).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(4).input_pos

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(6).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(1).input_vel

Juntas.Perna_Apoio.Input_Modelo(5).input_pos



pos_theta7 Tronco

vel_theta7 Tronco

acel_theta7 Tronco

pos_theta9 Tronco

vel_theta9 Tronco

acel_theta9 Tronco

pos_theta8 Tronco

vel_theta8 Tronco

acel_theta8 Tronco

input_J9

input_J8

input_J7

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

signal1

signal2

signal3

Juntas.Tronco.Input_Modelo(1).input_ace

Juntas.Tronco.Input_Modelo(2).input_ace

Juntas.Tronco.Input_Modelo(2).input_vel

Juntas.Tronco.Input_Modelo(2).input_pos

Juntas.Tronco.Input_Modelo(1).input_vel

Juntas.Tronco.Input_Modelo(1).input_pos

Juntas.Tronco.Input_Modelo(3).input_ace

Juntas.Tronco.Input_Modelo(3).input_vel

Juntas.Tronco.Input_Modelo(3).input_pos

Pélvis

Ligação Perna Esquerda3

Ligação Perna Direita2

Ligação Tronco1

output pos CG pelvis

Ligação CG

Pelvis
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Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_pelvis_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_pelvis_z

pos_cg_pe_apoio

cg_pelvis_x

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p

Perna Direita
(Livre)

Ligação Pélvis1

input_J4_dir

input_J5_dir

input_J6_dir

input_J3_dir

input_J1_dir input_J2_dir

output pos CG perna

Ligação CG

output pos CG pe

Ligação CG

output pos CG coxa

Ligação CG

To Workspace5

Torque_Junta2_Livre

To Workspace4

Torque_Junta1_Livre

To Workspace3

Torque_Junta6_Livre

To Workspace2

Torque_Junta3_Livre

To Workspace1

Torque_Junta5_Livre

To Workspace

Torque_Junta4_Livre
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Junta Joelho

(J3)

B
F

Joint Sensor J6

Tc

Joint Sensor J5

Tc

Joint Sensor J4

Tc

Joint Sensor J3

Tc

Joint Sensor J2

Tc

Joint Sensor J1

Tc

Joint Actuator Joelho

Joint Actuator

Tornozelo J2

Joint Actuator

Tornozelo J1

J6 Abdução Coxa

J5 Rotação_Coxa

J4 Flexão Coxa

Elástico

Joelho1
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Ligação CG

1

pos_cg_perna_apoio

cg_coxa_livre_x

pos_cg_pe_apoio3

cg_coxa_livre_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_coxa_livre_z

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p

Ligação CG

1

pos_cg_pe_apoio3

cg_pe_livre_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_pe_livre_z

pos_cg_pe_apoio

cg_pe_livre_x

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p



Ligação CG

1

pos_cg_perna_apoio

cg_perna_livre_x

pos_cg_pe_apoio3

cg_perna_livre_y

pos_cg_pe_apoio2

cg_perna_livre_z

Gain2

-K-

Gain1

-K-

Gain

-K-

Body Sensor

p

Perna Esquerda
(Suporte)

Ligação Plano2

Ligação Pélvis1

input_J4_esq<, , >

input_J5_esq<, , >

input_J6_esq<, , >

input_J2_esq<, , >

input_J3_esq<, , >

input_J1_esq<, , >

output pos CG perna

Ligação CG

output pos CG pe

Ligação CG

output pos CG coxa

Ligação CG

Weld

B
F

To Workspace5

Torque_Junta2_Apoio

To Workspace4

Torque_Junta1_Apoio

To Workspace3

Torque_Junta3_Apoio

To Workspace2

Torque_Junta6_Apoio

To Workspace1

Torque_Junta5_Apoio

To Workspace

Torque_Junta4_Apoio
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