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» MOTIVACAO

Com a evolucao das tecnologias de realidade virtual, nas quais ja é possivel atingir uma grande
sensacao de imersao através de displays 3D de alta definicdao e um conjunto de sensores acopla-
dos a cabeca do usuario, salienta-se a necessidade de existir uma tecnologia que nos forneca a
capacidade de interagir com esse ambiente virtual e sentir o resultado dessa interacao.

Esse projeto de pesquisa consiste, entdao, no desenvolvimento de um dispositivo de interacao gue,
para cada acao do usuario, devolva uma forca correspondente a reacao do ambiente virtual. Isto
e, digamos gue o usuario encoste em uma parede com a mao, o objetivo é fazer com gue a parede
realmente seja sentida, atraves de retorno de forca.

» ATUALMENTE

Isso ja é feito atualmente por joysticks, gamepads e
outras tecnologias disponiveis no mercado, geral-
mente através de vibracao, o que nao é ideal, visto
gue nao da a sensacao desejada de retorno de forca
com um sentido bem definido, que € o gue gueremos
atingir com esse projeto. Os dispositivos de retorno
de forca do tipo Phantom fornecem este tipo de sen-
sacao, mas reguerem estar fixos sobre uma mesa
para funcionar.

» O PROJETO

Inspirados pelo projeto Cubli', um cubo gque é
capaz de se movimentar e se equilibrar atraves » Cilindro oco
da transformacao de momento angular em mo-
mento linear, optamos por utilizar um motor
brushless acoplado a um cilindro oco, girando
em alta velocidade e, através da variacao do
eixo de rotacao (utilizando servomotores e uma
superficie movel) e da velocidade de rotacao
do cilindro, causar o efeito de retorno de forca
desejado.
Motor Brushless
No momento, nossa solucao utiliza uma fonte
conectada a tomada para funcionar, bem como
uma conexao com o computador. Estuda-se a Superficie Movel
iImplementacao de um enlace sem fio para con-
trole e o uso de uma bateria de polimero de litio

para fornecimento de energia. Sistema de

Engrenagens

M. Gajamohan, M. Merz, |. Thommen, and R. D'Andrea, The Cubli: A Cube that can
Jump Up and Balance, in Proc. IEEE/RSJ International Conference of Intelligent Servomotor
Robots and Systems (Algarve, Portugal), pp. 3722-3727, October 2012.

u F RGS o I l INSTITUTO

DE INFORMATICA
UNIVERSIDADE FEDERAL UFRGS
DO RIO GRANDE DO SUL




