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—+= O homem e a postura

= Adaptacao e movimento

— Sistema sensorial — segmento em relacao
a0 ambiente

— Sistema motor — ativacao correta e
adequada de musculos

— SNC e sistema neuromuscular
m Estratégias posturais



m Limites de estabilidade expressam a
base de suporte funcional

m Tendéncias do equilibrio => 65 a 90%
agentes passivos

= Equilibrio depende dos momentos e
das forcas aplicadas sobre o corpo

m2F=0e 2M=0



+

m Forcas internas e externas
m Oscilacoes do CG

m O corpo esta em uma constante busca
por equilibrio

m Terminologia: postura ereta semi-
estatica



m Avaliacao do equilibrio
— Qualitativa ou quantitativa
POSTUROGRAFIA

m Estudo ou técnica que ira medir a
oscilacao do corpo ou de uma variavel
associada a essa oscilacao

— Estatica ou dinamica



m Controle postural medido a partir do
Centro de Pressao (COP)

Jﬁ COP € o ponto de aplicacao da
resultante das forcas verticais agindo
sobre a superficie de suporte

= Plataforma de forga (F,,, e M, )

m O dado do COP sao identificados pela
orientacao do sujeito na plataforma

m Antero-posterior (a-p)
m Médio-lateral (m-I)

m Estatocinesigrama e estabilograma




s RELACAO ENTRE COP E CENTRO DE
GRAVIDADE (CG)

m COP = centro de aplicacao das
resultantes verticais na base

m CG = € um ponto de aplicacao da
forca gravitacional resultante sobre o
Corpo



m CG pode ser medido a partir:

+ — Método cinematico
m Médias ponderadas do COP
— Método cinético

m Integracao dupla da forca horizontal dividida
pela massa (aceleracao horizontal)

— Método de filtragem

= Relacao no dominio da freqtiéncia entre COP
e CG




+PADRONIZACAO DA POSTUROGRAFIA
m Fregliéncia de aquisicao
— Equilibrio estatico (100 Hz)
— Equilibrio Dinamico
— NUmero de tentativas
m Tarefa

m Aprendizagem
m Fadiga




+

— Duracao das tentativas
m Postura ereta quieta (2 min)
m Tarefas envolvendo perturbacoes (s)
— Posicionamento dos pés e base de
suporte

m Posicionamento confortavel
m Altura x equilibrio



— Distancia do campo visual
m1lm

— Condicoes ambientais
= Ruidos e iluminacao

— Sistema de seguranca
m Colete para evita quedas



FORMAS DE ANALISE
+ — Filtrar os dados

m Postura ereta quieta = passa-baixa a 10 Hz

= Analise posturografica

— Analise Global

m Mensuracao do “tamanho” dos padroes de
oscilacao no Dominio do Tempo (DT) como no
Dominio da Freqtiéncia (DF)

— Analise Estrutural

m Identifica as sub-unidades dos dados e as
relaciona aos processos do controle motor



= ANALISE GLOBAL
> Remover a média do COP do proprio sinal

+ — Trajetoria
= Comprimento da trajetoria do COP sobre a
base de suporte (DOT)

— Desvio Padrao ou RMS

m Dispersao do deslocamento do COP da posicao
meédia durante um intervalo de tempo

— Amplitude de deslocamento do COP

m Distancia entre o deslocamento minimo e
maximo para cada direcao



— Area (elipse)
m Estima a dispersao dos dados do COP pela
area do estatocinesigrama

— Velocidade media (VM) e Velocidade
média total (VMT)

= Determina quao rapido foram os
deslocamentos

= VM = € calculada para cada direcao do COP

= VMT = calculada pela trajetoria dos
deslocamentos dividida pelo tempo da
tentativa



— Estimativa da linha de gravidade a partir do COP
— Analise no dominio de freqiiéncias
+ a E 0 espectro do sinal original
m Analisa-se os sinais do COP separadamente
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Figura 7. Espectro com as freqiéncias pico (Fpico), Média
{Fmédia), €m 50% (Fso) e em 80% (Fao) da poténcia do espectro.




ANALISE ESTRUTURAL

4~: Collins e De Luca (1993)

A cada instante de tempo um passo € dado com amplitude
fixa e direcao randomica

— Baratto et all (2002)

Contagem do numero de amostras consecutivas da
trajetoria do COP que caem dentro de um circulo de raio
conhecido

v'Comandos motores antecipatorios

— Duarte e Zatsiorsky (1999)

E possivel identificar padroes consistentes através de uma
analise no dominio temporal



RAMBLING E TREMBLING

#_Os sistemas conservativo e operativo

m ZATSIORSKY & DUARTE (1999) descrevem
COP em dois componentes: um componente
relacionado a dinamica do COM, Rambling, e
outro componente relacionado as forcas
inerciais do sistema, 7rembling.

m Rambling = sistema de referéncia do corpo
em relacao a seu equilibrio

m /rembling = reacoes motoras para a
estabilizacao postural



F[STATOCIN ESIGRAMA
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COP, GL E ACOPGL
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Figura 5. Exemplo de trajetorias do CP, GL e da diferenca entre
CP e GL, ACPGL, na dire¢@o a-p durante a postura ereta quieta

de um sujeito.




