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V Sistema de controle postural
V Centro de gravidade
V Centro de presséao
V Métodos de medicao do equilibrio
V Modelo biomecanico simples da postura

V Postura quieta, prolongada e dinamica

V Neuroanatomia da postura

ShumwayCook,Woollacot Controle Motor
Bronsteinet al. ClinicalDisordersof Balance Postureand Gait



Postura humana wm

Desdeque os humanosadotaram uma postura bipede, eles tem

sido desafiadospara manter um equilibrio instavel do corpo com

uma localizacaoalta do centro de gravidadesobre uma peguena
basede suporte

Durante a postura ereta parada, somos constantemente
perturbadospor reacfesasforcasgeradasno proprio corpo ou por
forcasexternasaplicadasobreele.

Paramanter o corpo em uma determinadapostura &€ necessario
entao uma constante requlacao da postura devido a estas
perturbacoes




Postura humana (Jk)

Alinhamento postural

V Posicaoou arranjo das partes do corpo (como um retrato da
postura)

Controlepostural

V Comoa posicaodaspartesdo corpovariamno tempo e como Sao
controladagcomoum filme dapostura)
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Sistema de controle postural QU
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Centro de gravidade (COG) (Jk)

O COCE o centro dasforcasgravitacionaisagindosobretodos os
segmentos do corpo humano, se move como se a forca
gravitacionalsobre todo o corpo agisseapenasneste ponto e &
um conceitoanalogoao centrode massa

Elepode ser calculadoa partir da médiaponderadados COGde
cadasegmentodo corpoem umadadaposicao(instante)

A posicaodo COG umamedidade deslocamenteae é totalmente
iIndependenteda velocidadeou aceleracadotal do corpo ou de
seussegmentos
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Centro de press&o (COP) oV,
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O COPe o ponto de aplicacaoda resultante dasforcasverticais
atuando na superficiede suporte, e representaum resultado
coletivodo sistemade controle posturale daforcade gravidade

O CORtambémé uma medidade deslocamentce é dependente
do COG

Eleexpressaa localizacaalo vetor resultanteda forca de reacao
do soloem umaplataformade forca. Estevetor € iguale opostoa
mediaponderadada localizacaale todasasforcasque agemna
plataforma de forca, como a forca peso e as forcas internas
(musculare® articulares)ransmitidasao chao(Winter, 1990.



Teoria sobre controle postural (Jk)

Pararegulara posicaodo COG
do corpo durante a postura
ereta, a teoria mais aceita
que o sistema de controle ,
postural usa a variavel COP [ sinergias
para controlar o COGja que \ - "omee=r
nao ha sensoresespecificos
paradetectaro COGMorasso
et al. (2000
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Métodos de medicdo do equilibrio (Jk)
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Testes clinicos
V Teste deRomberg
V Alcance Funcional (Duncan et al, 1990)
V Escala de equilibrio e mobilidade Tmetti (Tinetti, 1986)
V Escala de Berg (Berg, 1989; 1995)
V TimedUpandGotest, TUG Rodsiadlce Richardson, 1991)
V Apoiounipodal(Gustafsoret al, 2000)
V BESTest (Horaket al, 2009)

Testes de laboratorio
V Estabilografia
V Estatica: postura quieta nao perturbada, quando o sujeito
tenta ficar imovel
V Dinamica: uma perturbacao € aplicada e a resposta do sujei
a esta perturbacao e estudada
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Métodos de medicdo do equilibrio: Escala de Berg (Jk)

Sentado para em pé

Em pé sem apoio

Sentado sem apoio

Em pé para sentado

Transferéncias

Em pé com os olhos fechados

Em pé com os pés juntos

Reclinar a frente com os bracos estendidos
Apanhar objeto do chao

10. Virandose para olhar para tras

11. Girando 360 graus

12. Colocar os pes alternadamente sobre um banco
13. Em pé com um pé em frente ao outro

14. Em pé apoiado em um dos pés
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Métodos de medicdo do equilibrio: Escala de Berg (J}d)m
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1. SENTADO PARA EM PE
INSTRUCOES: Por favor, figue de pé. Tente ndo usar suas maos como
suporte.

( ) 4 capaz de permanecer em pé sem 0 auxilio das méaos e estabilizal
maneira independente

( ) 3 capaz de permanecer em pé independentemente usando as mao
( ) 2 capaz de permanecer em pé usando as mao apos varias tentative
( ) 1 necessidade de ajuda minima para ficar em pé ou estabilizar

( ) 0 necessidade de moderada ou maxima assisténcia para permanec
em peé




Métodos de medicdo do equilibrio: laboratorio o
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Plataforma de Forca




Métodos de medicao do equilibrio: laboratorio me

Medidas usuais enestabilografia

Medidas de dispersao: desvadrao e amplitude total em cada
direcao, area,;

Medidas da frequéncia de oscilacao: frequéncia média e mediana
guantidade de frequéncias por banda;

Outras medidas: velocidade, energia;
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Métodos de medicdo do equilibrio: laboratorio
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Métodos de medicao do equilibrio: laboratorio me
15 Exemplo de um estatocinesigrama
5 de um individuo na postura ereta
quieta por 40 segundos.
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Postura ereta quieta (Jk)
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Base de suporte e limites de estabilidade me

Base of support (BOS): 100%

59%

Explored BOS area: 45%

62%

COP area: 0.035%
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Base de suporte e limites de estabilidade Qo
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Estratégias motoras na direcdo anteroposterior TSI

Tornozelo

V Péndulo simplemvertido

V Tornozeloe Quadrilem fase

V Ativacdo muscular na sequéncia digtabximal

Quadril

V Péndulo duplanvertido

V Tornozeloe Quadrilfora defase

V Ativacdo muscular na sequéncia proxirdedtal

V Forca Horizontal

Passo

V Mais complexa

V Multiplos segmentos envolvidos
V Maiores perturbacoes




Estratégias motoras na direcaeediolateral (Jk)

Movimento ocorre principalmente no quadril e tronco.

Movimento pélvico com abducéo e aducéo (abdutores e adutores
do quadril) dos MMII (mecanismo de carga e descarga).




Controle postural: Informacao sensorial (Jk)

V Sistema visual
V Sistema vestibular
V Sistema somatossensorial

A estrutura destes sistemas sensoriais é relativamente
simples comparada a complexidade do processamento das
Informacodes oriundas destes sistemas.




Controle postural: Informacao sensorial me
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Controle postural: Informacéo sensorial adicional Qo

Universidade Federal do ABC

Phys Ther. 1997 May:77{5):476-87.

Light touch contact as a balance aid.
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