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Resumo. A utilizacdo de exoesqueletos de membros inferiores em pessoas com lesdo medular incompleta (SCI) ou
Acidente Vascular Cerebral (AVC) tem despertado grande interesse devido ao seu potencial de assisténcia e reabilitacdo
da locomogdo. Isso so é possivel devido a utilizagdo de atuadores e elementos passivos nas juntas do robd, responsdveis
por gerar forcas e movimentos bem definidos que colaboram na recuperagcdo e movimento do usudrio. Para estudar a
utilizagdo desses elementos, bem como a interagdo do exoesqueleto com outras estruturas e com o humano, torna-se
necessdrio conhecer os torques e forcas atuantes, além de dados cinemdticos ao longo do ciclo da marcha e de outros
movimentos. Nesse sentido, a criacdo de um modelo cinemdtico fiel a realidade e simplificado a partir de hipoteses
coerentes permite o teste de diferentes configuracoes e cendrios sem a necessidade de construgdo de prototipos fisicos.
O exoesqueleto proposto pretende aumentar os graus de liberdade do quadril e do tornozelo, a fim de se tornar mais
antropomdrfico e confortdvel para o usudrio. Inicialmente, utilizando o software SolidWorks, foram desenhadas as
geometrias e pecas que compoem o exoesqueleto, além de serem definidas as relagdes de posicionamento entre as partes
e as amplitudes de movimento das juntas que geram os graus de liberdade propostos. Entretanto, devido ao alto nivel
de detalhamento do projeto realizado em CAD, foram feitas pecas simplificadas do mecanismo para a composi¢do do
modelo dindmico/cinemdtico, buscando manter as propriedades geométricas e os momentos de inércia do projeto, porém
com um menor niimero de relagcées de posicionamento e condigcdes de contorno entre as pegas.

No modelo, o quadril apresenta 3 graus de liberdade (GDL), sendo flexdo/extensdo, aducdo/abducdo e obliquidade
pélvica, o joelho apresenta apenas o grau de flexdo/extensdo, enquanto o tornozelo apresenta os graus de flexdo/extensio
e inversdo/eversdo. Para cada um dos GDLs, foram definidos e incorporados ao modelo uma amplitude de movimento
baseada na anatomia humana e em outros artigos de referéncia. Os graus de flexdo/extensdo do quadril e do joelho
serdo ativados por atuadores eldsticos em série (AEST), enquanto nos demais graus de liberdade serdo incorporadas
molas torcionais (elementos passivos).

O modelo desenvolvido permite obter dados importantes para o refinamento do mecanismo do exoesqueleto, a escolha
de atuadores, o desenvolvimento dos algoritmos de controle e a definicdo dos coeficientes de rigidez da mola, permitindo
que o mecanismo gere uma recuperacdo mais eficiente e segura nos usudrios.
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