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ESTE CAPITULO INCLUI UMA REVISAO DE:

¢ Analise do sistema de controlo

INTRODUGCAO

Os movimentos oculares sao reflexos precisos de estratégias de controlo por parte do cérebro.

o O sistema visual pode ser visto de uma perspectiva de bioengenharia e de ndo bioengenharia.

e O ponto de vista da bioengenharia no sistema visual nem sempre corresponde com aquele dos que nao séo
engenheiros devido aos conflitos de perspetivas.

¢ Os que nao sao engenheiros ficam perplexos com a complexidade do controlo teérico das aplicagdes biomédicas.
¢ Combinando estes pontos de vista e perspetivas, levou a grandes descobertas. Algumas delas incluem:

Ferramentas de diagnéstico para testes clinicos, desde autorefractometros, tondmetros a maquinas
automatizadas do campo visual

Linhas de orientagdo para a disfungdo dos sistemas oculomotores

Investigacao orientada para a clinica por cientistas da visao.
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ANALISE DO SISTEMA DE CONTROLO

Este € um método para analisar e explicar a motilidade ocular e especificamente:

Acomodacao

Vergéncia

Sacadicos

Seguimentos

Resposta Vestibular Ocular (RVO) e Nistagmus Optocinético (NOC)
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TERMOS
Entrada (input) — Estimulo para conduzir o sistema
e Acomodagao: Distancia do alvo em dioptrias
e Sacadicos: Posicao do alvo, (dngulo em graus)
e Seguimentos: Movimento do alvo (graus/segundos)
e Vergéncia: Estimulagao da vergéncia a partir da disparidade, (dioptrias
prismaticas)
ROV/NOC: Veloci I loci
MODELO DO . OV/NOC elocidade do alvo e velocidade da cabeca, (graus/seg)
DIAGRAMA DE
BLOCO Os blocos sao os diversos componentes do controlo.
A planta é o componente fisico controlado que resulta na informagao de saida (output).
Saida (output) — Accao dos musculos intraoculares e extraoculares
e Acomodagdo: mudanca no foco
e Sacadicos: mudanca no angulo do olho (posig¢éo)
e Seguimentos:  mudanga na velocidade do olho
e Vergéncia: mudanga na posigao dos olhos
e ROV: mudanga na velocidade dos olhos
e Sistema em circuito aberto: Nenhuma saida entra novamente
e Sistema em circuito fechado: Toda a informacao de saida ou parte desta volta para
entrar, alterando assim a saida final
Feedback negativo
SISTEMAS DE
CONTROLO DE Toda a informacgéo de saida ou parte desta ¢ retirada da entrada para dar o sinal de erro que
FEEDBACK conduz o controlador. Isto promove um sistema mais estavel.

Feedback positivo

Toda a saida ou parte desta é adicionada a entrada para dar o sinal de erro que resulta em
instabilidade.

ESPAGO MORTO

Espago morto refere-se a parte de um sistema operativo de um elemento de controlo sobre o
qual ndo ha mudanga na saida para uma determinada entrada. Normalmente a entrada é
maior do que o limiar e ocorre uma reposta mas na zona morta, € notada uma mudanga no
estimulo que é tdo pequena para requerer corregao.

Por exemplo, considere um movimento sacadico que atua para manter o alvo na area foveal.
Nao ira existir reposta ao movimento se o estimulo se mantiver dentro desta area.
A acomodacéo é responsavel pela profundidade de foco que cria o espago morto.

GANHO

O ganho refere-se ao racio da magnitude de saida relativamente a magnitude da entrada
onde a resposta é igual ao estimulo. Isto € geralmente muito préximo do 1 em sistemas
oculomotores. Num mundo perfeito seria exatamente 1. Ao ndo ser exactamente 1, permite
que o sistema opere de forma mais eficiente; por exemplo, o atraso acomodativo devido a
profundidade de campo.

Os sacadicos podem estender-se para além da area foveal

A vergéncia pode nao coincidir devido a area fusional de Panum
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