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Interface interactiva, inmersiva y multiusuario de control
de imagen en movimiento a tiempo real sincronizada a
los movimientos de torsion de un muelle central.

Se trata de una interface interactiva, inmersiva y multiu-
suario de control de imagen en movimiento a tiempo real.
Est& compuesta por una plataforma (3) mantenida por un
muelle central (2) a la que se invita a subir a los usuarios
para balancearse asidos a una barandilla metalica (5).
Dentro de esta barandilla nos encontramos con una pan-
talla tactil (6) situada horizontalmente en la que se pue-
de observar imagenes en movimiento sincronizadas, por
medio de un sistema informatico compuesto por senso-
res, a los movimientos de torsion de toda la estructura.
Su radical innovacién proviene de la sincronizacion de la
estructura compuestas por un muelle central con imagen
en movimiento digital ya sea capturada (video, secuencia
de imagenes) o generada (mundos 3D). En la actualidad
existen diversos sistemas de interaccion entre estructu-
ras e imagen en movimiento, pero ninguno basado en un
unico muelle central.
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DESCRIPCION

Interface interactiva, inmersiva y multiusuario de
control de imagen en movimiento a tiempo real sin-
cronizada a los movimientos de torsién de un muelle
central.

Campo de la técnica

Interfaces interactivas.
Estado de la técnica

Podemos encontrar referentes a nuestro dispositi-
vo en varias dreas del mundo del entretenimiento. Los
parques infantiles es una de las dreas donde encontra-
mos modelos desarrollados y comercializados de es-
tructuras fisicas bastante similares a la que nosotros
proponemos (el famoso platillo o el mismisimo caba-
1lito, modelos que se basan en la interaccion del nifio
con uno o varios muelles centrales como utiliza Video
Balancin). Por otro lado, el campo de la industria del
videojuego utiliza desde hace afos estructuras inter-
activas como recurso de interaccion en distintos mo-
delos de simuladores, como por ejemplo los de con-
duccidn en carreras de motos o coches. Por dltimo, los
kioscos electrénicos tienen como elemento en comin
con nuestra interface la pantalla tictil utilizada como
sistema de interaccidn.

Partiendo del estudio de estos mecanismo hemos
intentando encontrar nuevos campos de actuacioén, de-
sarrollando nuestras investigaciones hasta llegar al
prototipo que aqui se presenta. La unién entre diver-
sos campos y el desarrollo de nuevos recursos de in-
teraccion entre el ser humano y la tecnologia digital
son los dos ejes principales de nuestra investigacion.
La invencién que aqui se presenta utiliza estos dos
modos de hacer; por un lado entrelaza tecnologias de
distintas dreas comerciales como puedan ser los par-
ques infantiles, las salas de videojuegos y los puntos
de informacion, y por el otro desarrolla nuevos mo-
dos de interaccién hombre-maquina. Nuestra interfa-
ce interactiva multiusuario de control de imagen en
movimiento a tiempo real es objetivamente innovado-
ra debido a la radical solucién en la concepcién de su
sistema de interaccion e inmersion. Este sistema estd
basado en la sincronizacién de la imagen en movi-
miento que aparece en su monitor central con la ve-
locidad y los dngulos de torsién de la estructura en la
que estamos subidos e inmersos. Su principal novedad
consiste en el uso de muelles como sistema que (Fig. 1
y 2), debido a su particular modo de torsién, sincroni-
za la imagen con el movimiento de la estructura (Fig.
3). Aunque existen diversos modelos de sistemas inte-
ractivos en el mercado que sincronizan estructuras (ya
sean inmersivas o no inmersivas, multiusuario o uniu-
suario) con imagen en movimiento, nuestro prototipo
utiliza un nuevo elemento de interaccién que no ha si-
do utilizado hasta el momento: el muelle central. En
el mundo de los parques infantiles existe este tipo de
estructuras, pero no estdn provistas de un sistema in-
teractivo de sincronizacién de imagen en movimiento
con la torsién de muelles.

Descripcion detallada del sistema

Aunque establecemos una principal versién del
dispositivo, éste es susceptible de adaptaciones de-
pendiendo de los usos a los que se destine. Por ejem-
plo, podra variarse su morfologia previo estudio de
las capacidades motoras o cognitivas que pretenda po-
tenciar en usos educativos, o también dependiendo de
las caracteristicas formales del espacio de ubicacién
(kioscos electrénicos).
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El sistema esta compuesto por diversos elementos
fisicos, cuyas medidas y materiales son:

1. Un sistema de anclaje realizado por una plan-
cha que bien puede ser de madera o bien de metal,
sobre la que se atornilla el muelle central. La medidas
de esta plancha pueden estimarse dentro de un rango
que va desde 1 m hasta 2 m de lado, si es un cuadrado
o bien, si es un circulo, de 1’50 a 2’50 m de didme-
tro. En cada una de sus cuatro esquinas estd situado
un pequefio altavoz para producir el efecto de sonido
envolvente.

2. Un muelle central, de unos 20 a 50 cm de lar-
go, de 5 a 20 cm de ancho y de 1 a 3 centimetros de
grosor. Que va anclado al sistema de anclaje y a la
plataforma por medio de unos tornillos.

3. La plataforma para que los usuarios se suban a
ella. Puede ser construida con una plancha de madera
o metal, de 75 cm a 2 m de didmetro y de 0’5 a 3 cm
de grosor. A ella van atornillados, el muelle central
por un lado y el cuerpo del sistema por otro. Acceso-
riamente se le puede acoplar un sistema de topes (8)
que determine el dngulo maximo de torsién del siste-
ma, estos topes han de estar construidos por un anillo
formado de muelles de inferior calibre que el central
adaptables en altura, en un rango que va desde los 5
hasta 45 cm de alto. Este anillo ha de tener un dia-
metro inferior al de la plataforma, con el objetivo de
que no pueda aplastar los pies de los usuarios, en un
rango entre 20 cm y 40 cm menos que el didmetro
de la plataforma. Por otro lado, este anillo, no ha de
estar perpendicular a la plataforma, sino ligeramente
orientado hacia fuera en su parte inferior, con los mis-
mos grados que el mismo determina como eje maxi-
mo de torsidn de la estructura, con el objetivo de que
cuando este anillo contacte con el sistema de anclaje
cree un angulo de 90° con este y con ello ofrezca una
resistencia y amortiguacién éptimas. Por dltimo, un
dispositivo compuesto por 4 sensores de presion, uno
por cada lado, estard situado en la cara superior de la
plataforma con el objetivo de que el sistema informa-
tico tenga constancia de cuantas personas hay subidas
a la estructura en todo momento.

4. El cuerpo del sistema consiste en una estructura
en la que se ancla el monitor. En el interior de ésta se
distribuye el cableado, tanto de alimentacién como de
datos, que conecta el monitor con el ordenador. Es-
ta parte ha de estar construida por diversos materiales
como una estructura metdlica sobre la que se acoplen
planchas de madera, plastico o poliéster y sus dimen-
siones son estimadas en un rango entre los 30 cm de
altura, en su version infantil, hasta los 80 cm, si el
dispositivo va destinado a adultos. La anchura viene
determinada por el modelo de monitor tactil que al-
bergue. También tiene una barandilla (6) metélica que
circunvala su parte superior, para que el usuario pueda
sujetarse a ella al iniciar el balanceo. Esta barandilla
ha de estar separada a la estructura central como mi-
nimo por 5 cm.

6. La pantalla tactil (6), que como ya hemos co-
mentado, va anclada en el cuerpo del sistema, ha de
ser un monitor TFT tactil pudiendo este ser desde 13
hasta 21 pulgadas.

7. La CPU de ordenador puede situarse en el inte-
rior del cuerpo del sistema (Fig. 7), anclada a su es-
tructura metalica, o bien situarla a una cierta distancia
del dispositivo (Fig. 8). En ambos casos ha de estar
conectada a la red eléctrica, a los sistema de sensores
y también al monitor téctil (6).
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Segtin las posibles adaptaciones del dispositivo
que hemos desarrollado, merece la pena destacar que
es extremadamente interesante la resultante de no uti-
lizar la plataforma, impidiendo con ello que el usuario
se pueda subir a la estructura, pero por otro lado, sim-
plificando el uso de la misma (Fig. 4).

En cuanto al funcionamiento del mecanismo des-
tacar:

El principal apartado a tener en cuenta es la re-
lacién entre los usuarios y el movimiento de la es-
tructura. Al consistir en un unico muelle central, el
sistema responde ante un usuario de una manera muy
distinta a como lo harfa ante mdltiples usuarios (has-
ta un maximo de cuatro). Si una sola persona se sube
a la estructura, ésta se inclina en sentido contrario a
la misma, hasta llegar a un limite previsto que puede
ser adaptado segtn los intereses de los usuarios. Este
limite de torsién es fundamental ya que con ello so-
lucionamos todos los problemas de seguridad que pu-
diera ocasionar una estructura que se incline mas de
una determinada angulacion (Fig. 3). El tope esta for-
mado por un anillo adaptable (8) compuesto por mue-
lles de menor calibre, con lo que la persona, si realiza
pequefios saltos acompasados puede comenzar a mo-
verse comodamente sincronizado con la estructura en
un sentido u otro, pudiendo llegar a disfrutar de hasta
90° de torsion en el eje vertical y 360° en el horizon-
tal. Este movimiento se sincroniza automdticamente
con la imagen en movimiento permitiendo al usuario
navegar en un espacio virtual acotado por 180° en el
eje vertical y 360° en el horizontal.

Si a nuestro dispositivo se suben mas de una per-
sona al mismo tiempo, entonces la respuestas es total-
mente distinta. Este sistema esta pensado inicialmente
para multiusuario, pudiendo utilizarlo hasta 4 perso-
nas al mismo tiempo. Esto es posible dado el propio
sistema de muelle central que genera los movimientos
y equilibra el peso de los usuarios permitiendo a estos
balancearse contrarrestando sus propios pesos.
Descripcion del programa de ordenador y del sistema
de interaccion

Se trata de un interactivo multimedia multiusuario
compuesto por una serie de sensores que determinan
la direccién y la velocidad de la torsién de la estruc-
tura. El sistema sincroniza la imagen en movimiento
que aparece en pantalla al reconocer la variacién de
alguno de los ejes de torsién (Fig. 5). Simultdneamen-
te la pantalla tactil permite a los usuarios interactuar
con determinadas imédgenes que aparecen en el inte-
ractivo y también otro sistema compuesto por cuatro
sensores de presion, colocados en la plataforma (3)
permite al dispositivo conocer en todo momento cuan-
tas personas hay subida a éI.

Uno de los posibles sistemas de imagen en movi-
miento que puede incorporar nuestro dispositivo con-
siste en un método de interaccién compuesto por un
campo de imagenes mayor que la resolucién de pan-
talla, (que ha de estar configurada a 640x480 pixeles)
por lo que se accede a los bordes de la imagen, que en
un principio se encuentran ocultos, gracias a la torsién
de la estructura, descubriendo con ello los panoramas
no visibles que contiene el sistema. Estas imdgenes
pueden ser videos digitales o animacién compuesta
por secuencias de imdgenes que previamente han si-
do capturadas, generadas y / o editadas. Por otro lado,
también es posible utilizar mundos 3D programables
que se puedan sincronizar con la informacién de los
sensores. Otra variable del sistema de imagen en mo-
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vimiento estd compuesta por la captura a tiempo real
de imdgenes en movimiento, ya que una cdmara pue-
de ser acoplada facilmente a la estructura del disposi-
tivo y esta capturar imdgenes y/o videos que pueden
ser utilizados para ser vistos en el monitor. También
podemos usar esta cimara como dispositivo de capta-
cién de movimiento, a modo de sensor, para progra-
mar determinadas respuestas a ese movimiento.

El sistema de sensores esta compuesto por un eje
colocado verticalmente en el interior del muelle cen-
tral (Fig. 6). A este eje acoplamos dos rétulas en sus
extremos: una en contacto con el suelo y la otra en la
parte inferior de la plataforma. Cada una de las dos
rétulas estd compuesta por dos potenciémetros con la
intencién de capturar los grados de torsion en los ejes
“x” - “y”. La suma de los dos datos proporcionados

[T}

por los dos potencidmetros en el eje “x” y la suma de
los dos del eje “y” nos dan los valores de x” e y’ tota-
les. Estos valores son recogidos por un software que
sincroniza las imdgenes en movimiento, video o mun-
do 3D, con ellos. Al mismo tiempo, la pantalla tictil
sirve también como sistema de control del interacti-
vo para que los posibles usuarios puedan interactuar
con ella en todo momento. Finalmente, la existencia
de sensores de presion en la plataforma de la estructu-
ra (3), permite al software reconocer cuantas personas
hay subidas al Video Balancin en cada momento para
en consecuencia variar los pardmetros de visualiza-
ci6n de las imagenes en movimiento.

El sistema de audio (9) estd compuesto por cuatro
canales independientes de sonido que han sido previa-
mente capturados, generados y/o editados. Conforme
alos valores de x” e y’ (Fig. 6) los volimenes de estos
canales van siendo modificados con el fin de conse-
guir un juego de sincronizacién acustica con dngulo
de torsion de la estructura.

Descripcién de los dibujos

En la figura 1 podemos ver un dibujo esquematico
en perspectiva de nuestro dispositivo.

El nimero 1 corresponde a la sistema de anclaje.
Este sistema puede ser realizado con una plancha que
bien puede ser de madera o bien de metal, sobre la
que se atornilla el muelle central. La medidas de esta
plancha pueden estimarse dentro de un rango que va
desde 1 m hasta 2 m de lado, si es un cuadrado o bien,
si es un circulo, de 1’50 a 2’50 m de didmetro. En ca-
da una de sus cuatro esquinas esta situado un pequefio
altavoz para producir el efecto de sonido envolvente.

El nimero 2 corresponde al muelle central, de
unos 20 a 50 cm de largo, de 5 a 20 cm de ancho y
de 1 a 3 centimetros de grosor, este muelle va atorni-
llado al sistema de anclaje y a la plataforma.

El nimero 3 corresponde a la plataforma para que
los usuarios se suban a ella. Esta plataforma puede ser
construida con una plancha de madera o metal, de 75
cm a 2 m de didmetro y de 0’5 a 3 cm de grosor. A
ella van atornillados, el muelle central por un lado y
el cuerpo del sistema por otro. Un dispositivo com-
puesto por 4 sensores de presion, uno por cada lado,
estard situado en la cara superior de la plataforma con
el objetivo de que el sistema informadtico tenga cons-
tancia de cuantas personas hay subidas a la estructura
en todo momento.

El nimero 4 corresponde al cuerpo del sistema
consiste en una estructura en la que se ancla el mo-
nitor. En el interior de ésta se distribuye el cableado,
tanto de alimentacién como de datos, que conecta el
monitor con el ordenador. Esta parte ha de estar cons-
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truida por diversos materiales como una estructura
metdlica sobre la que se acoplen planchas de madera,
plastico o poliéster y sus dimensiones son estimadas
en un rango entre los 30 cm de altura, en su version in-
fantil, hasta los 80 cm, si el dispositivo va destinado a
adultos. La anchura viene determinada por el modelo
de monitor tactil que albergue.

El nimero 5 corresponde a la barandilla metélica
que circunvala su parte superior, para que el usuario
pueda sujetarse a ella al iniciar el balanceo. Esta ba-
randilla ha de estar separada a la estructura central
como minimo por 5 cm.

El ndmero 6 corresponde una pantalla tictil que
va anclada en el cuerpo del sistema (4), ha de ser un
monitor TFT tactil pudiendo este ser desde 13 hasta
21 pulgadas.

El nimero 9 corresponde al sistema de audio com-
puesto por 4 altavoces cada uno con un canal inde-
pendiente de sonido que han sido previamente captu-
rados, generados y/o editados. Conforme a los valores
de x’ ey’ (Fig. 6) los volimenes de estos canales van
siendo modificados con el fin de conseguir un juego
de sincronizacion actstica con el dngulo de torsién de
la estructura.

En la figura 2 podemos observar un dibujo esque-
matico del perfil de nuestro dispositivo. En el se in-
troduce un nuevo elemento que no ha sido descrito en
la figura anterior y pasamos a describir.

El nimero 8 corresponde a un accesorio que se
puede acoplar consistente en un sistema de topes va-
riables por el usuario que determine el dngulo maxi-
mo de torsién del sistema, estos topes han de estar
construidos por un anillo formado de muelles de in-
ferior calibre que el central adaptables en altura, en
un rango que va desde los 5 hasta 45 cm de alto. Este
anillo ha de tener un didmetro inferior al de la plata-
forma, con el objetivo de que no pueda aplastar los
pies de los usuarios, en un rango entre 20 cm y 40
cm menos que el didmetro de la plataforma. Por otro
lado, este anillo, no ha de estar perpendicular a la pla-
taforma, sino ligeramente orientado hacia fuera en su
parte inferior, con los mismos grados que el mismo
determina como eje mdximo de torsion de la estructu-
ra, con el objetivo de que cuando este anillo contacte
con el sistema de anclaje cree un 4ngulo de 90° con es-
te y con ello ofrezca una resistencia y amortiguacién
Optimas.

En la Figura 3 podemos ver un ejemplo de como la
estructura se inclina hacia uno de sus lados hasta que
el sistema de tope (8) toca el suelo. En este ejemplo
podemos ver, como la solucién consistente en que el
sistema de tope (8) tenga una angulacién hacia fuera
en su base superior igual a los grados que el mismo
determina como eje maximo de torsion de la estruc-
tura, cumple su objetivo, ya que cuando este anillo
contacta con el sistema de anclaje crea un angulo de
90° con este y con ello ofrece una resistencia y amor-
tiguacion 6ptima.

En la figura 4 es posible observar una de las posi-
bles adaptaciones del dispositivo que hemos desarro-
Ilado. Esta adaptacion consiste en eliminar el elemen-
to nimero 3 corresponde a la plataforma para que los
usuarios se suban a la estructura. Merece la pena des-
tacar que es extremadamente interesante la resultan-
te de no utilizar esta plataforma, impidiendo con ello
que el usuario se pueda subir a la estructura ya que
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con ello se establecen nuevos pardmetros de interac-
cién con el dispositivo, y ademds se simplifica consi-
derablemente la construccién del dispositivo (Fig. 4)

Las figuras 5 y 6 nos muestran como funciona el
sistema de sensores que hay colocado dentro del mue-
lle central. Este sistema esta compuesto por un eje co-
locado verticalmente en el interior del muelle central
(Fig. 6). A este eje acoplamos dos rétulas en sus ex-
tremos: una en contacto con el suelo y la otra en la
parte inferior de la plataforma. Cada una de las dos
rétulas estd compuesta por dos potencidmetros con la
intencién de capturar los grados de torsién en los ejes
“x” - “y”. La suma de los dos datos proporcionados
por los dos potencidémetros en el eje “x” y la suma
de los dos del eje “y” nos dan los valores de x’ e y’
totales. Estos valores son recogidos por un software
que sincroniza las imdgenes en movimiento, video o
mundo 3D, con ellos.

Las figuras 7 y 8 nos muestran dos maneras de
colocar el ordenador CPU (7) en el dispositivo, una
en el interior del cuerpo del sistema (4) y la otra a
una distancia variable del dispositivo. Segin nuestros
intereses se puede optar libremente por una u otra so-
lucién.

Un modo de realizacion de la invencién

A continuacién describimos uno de los posibles
modos de realizacién de nuestro dispositivo. Para lo
que vamos a detallar pormenorizadamente cada uno
de los elementos que lo componen, en lo concernien-
te a medidas y materiales.

Partimos de un sistema de anclaje compuesto por
una plancha cuadrada (1) de madera de 2 m de lado y
2 cm de grosor en la que colocamos en cada uno de
sus extremos un pequefio altavoz (9). A esta plancha
atornillamos la base del muelle central (2), este mue-
lle ha de tener 38 cm de alto, 10 de didmetro y 2 cm
de grosor. En el interior del muelle, esta situado un de
los sistemas de sensores, con que cuenta nuestro dis-
positivo, compuesto por un eje central y dos rétulas
en sus extremos con 2 potenciémetros cada una para
determinar el dngulo de torsion de la estructura.

La plataforma (3) a la que se invita a subir al usua-
rio, estd compuesta por el otro sistema de sensores
con que cuenta nuestro dispositivo, se trata de cuatro
sensores de presion que determinan en todo momen-
to cuantas personas hay subidas a la plataforma. Esta
construida con una plancha circular de madera de 1’5
m de didmetro, tiene atornillado, en su parte inferior,
la cabeza del muelle central, y en la superior, la base
del cuerpo central del sistema.

El cuerpo central del sistema (4) esta formado por
una estructura metélica cubierta por planchas de po-
liéster, con unas medidas de 74 cm de alto por 50 cm
de ancho en su parte superior y 15 en la inferior. En
su parte superior tiene una barandilla metalica y en su
interior encontramos una CPU (7) que estd conectada
a los dos sistema de sensores (el que hay en el interior
del muelle y a los de la cara superior de la plataforma),
por un lado, y por el otro, al monitor tactil TFT que
ha de ser de 17” (6). Esta CPU (7) ha de tener como
minimo un procesador P4 a 2Ghz o equivalente, 512
de memoria Ram DDR, 40 GB de disco duro a 7200
rpm, una tarjeta grafica de 128 Mb de memoria DDR
y una tarjeta de sonido que soporte cuatro canales de
audio independientes.
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REIVINDICACIONES

1. Esta interface interactiva e inmersiva multiusua-
rio de control de imagen en movimiento a tiempo real
sincronizada a los movimientos de torsién de un mue-
lle central esta compuesta por una serie de elementos:
un sistema de anclaje (1), sobre la que se atornilla
el muelle central que en su interior tiene un sistema
de sensores. Una plataforma para que los usuarios se
suban a ella (3), que accesoriamente puede usar un
sistema de topes (8), y un dispositivo de sensores de
presion. A continuacidn, nuestra interface dispone de
un cuerpo del sistema (4) que tiene incrustado en su
parte superior una pantalla tactil (6) conectada a una
CPU (7) y también tiene una barandilla (5) para que
los usuarios puedan agarrase a ella al iniciar el balan-
ceo.

2. Sistema de anclaje (1), segtn lo reivindicado
anteriormente, caracterizado porque las medidas de
esta plancha pueden estimarse dentro de un rango que
va desde 1 m hasta 2 m de lado, si es un cuadrado o
bien, si es un circulo, de 1’50 a 2’50 m de diametro.

3. Sistema de anclaje (1), segun lo reivindicado
anteriormente, caracterizado porque en cada una de
sus cuatro esquinas estd situado un pequefio altavoz
para producir el efectos de sonido envolvente que serd
sincronizado con los dngulos y la velocidad de torsion
del muelle central (2).

4. Muelle central (2), segtin lo reivindicado an-
teriormente, caracterizado por unas dimensiones de
unos 20 a 50 cm de largo, de 5 a 20 cm de ancho y de
1 a 3 centimetros de grosor.

5. Muelle central (2), segtin lo reivindicado ante-
riormente, caracterizado porque va anclado al siste-
ma de anclaje y a la plataforma (3) por medio de unos
tornillos.

6. Muelle central (2), segtin lo reivindicado ante-
riormente, caracterizado porque en su interior hay un
sistema de sensores.

7. Sistema de sensores (Fig. 6), segtin lo reivindi-
cado anteriormente, caracterizado porque estd com-
puesto por un eje colocado verticalmente en el interior
del muelle central con dos rétulas en sus extremos:
una en contacto con el sistema de anclaje (1) y la otra
en contacto con la parte inferior de la plataforma (4).
Cada una de las dos rétulas tiene colocados dos po-
tenciémetros a 90° con la intencién de capturar los
grados de torsién en los ejes “x” (horizontal) e “y”
(vertical). La suma de los dos datos proporcionados
por los dos potencidmetros en el eje “x” y la suma de
los dos del eje “y” nos dan los valores de x” e y’ tota-
les. Estos valores son recogidos por un software que
gracias a ello sincroniza las imdgenes en movimiento,
video o mundo 3D que aparecen en el monitor tc-
til (7) con los dngulos y la velocidad de torsién de la
estructura.

8. Una plataforma (3), para que los usuarios se
suban a ella, seglin lo reivindicado anteriormente,
caracterizada porque puede ser construida con una
plancha de madera o metal, de 75 cm a 2 m de didme-
troy de 0’5 a 3 cm de grosor. A ella van atornillados,
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el muelle central por su cara inferior y el cuerpo del
sistema por la cara superior.

9. Sistema de topes (8), segtin lo reivindicado an-
teriormente, caracterizado porque accesoriamente se
puede acoplar este dispositivo que determine de una
forma ajustable por el usuario el dngulo maximo de
torsién del sistema.

10. Sistema de topes (8), segun lo reivindicado an-
teriormente, caracterizado porque han de estar cons-
truidos por un anillo formado de muelles de inferior
calibre que el central adaptables en altura, en un ran-
go que va desde los 5 hasta 45 cm de alto. Este anillo
ha de tener un didmetro inferior al de la plataforma,
con el objetivo de que no pueda aplastar los pies de
los usuarios, en un rango entre 20 cm y 40 cm me-
nos que el didmetro de la plataforma. No ha de estar
perpendicular a la plataforma, sino ligeramente orien-
tado hacia fuera, en su parte inferior, con los mismos
grados que el mismo determina como eje miximo de
torsion de la estructura, con el objetivo de que cuan-
do este anillo contacte con el sistema de anclaje (1)
cree un angulo de 90° con este y con ello ofrezca una
resistencia y amortiguacion optimas.

11. Sistema de sensores de presion, segin lo rei-
vindicado anteriormente, caracterizado porque esta-
rd situado en la cara superior de la plataforma con el
objetivo de que el sistema informatico tenga constan-
cia de cuantas personas hay subidas a la estructura en
todo momento.

12. Cuerpo del sistema (4), segtin lo reivindicado
anteriormente, caracterizado porque consiste en una
estructura hueca en la que se ancla el monitor y en
su interior se distribuye el cableado, tanto de alimen-
tacién como de datos, que conecta el monitor con el
ordenador (CPU).

13. Cuerpo del sistema (4), segtn lo reivindica-
do anteriormente, caracterizado porque ha de estar
construido por diversos materiales como una estruc-
tura metdlica sobre la que se acoplen planchas de ma-
dera, plastico o poliéster y sus dimensiones son es-
timadas en un rango entre los 30 cm de altura, en
su version infantil, hasta los 80 cm, si el dispositivo
va destinado a adultos. La anchura viene determinada
por el modelo de monitor tactil que albergue.

14. Cuerpo del sistema (4), segtin lo reivindicado
anteriormente, caracterizado porque tiene una baran-
dilla (5) metélica que circunvala su parte superior, pa-
ra que el usuario pueda sujetarse a ella al iniciar el
balanceo. Esta barandilla ha de estar separada a la es-
tructura central como minimo por 5 cm.

15. Pantalla tactil (6), segin lo reivindicado an-
teriormente, caracterizado porque va anclada en el
cuerpo del sistema y ha de ser un monitor TFT tactil
pudiendo este ser desde 13 hasta 21 pulgadas.

16. Una CPU (7), segtn lo reivindicado anterior-
mente, caracterizado porque puede situarse en el in-
terior del cuerpo del sistema (Fig. 7), anclada a su es-
tructura metalica, o bien situarla a una cierta distancia
del dispositivo (Fig. 8). En ambos casos ha de estar
conectada a la red eléctrica, a los sistema de sensores,
a los altavoces y también al monitor tactil (6).
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