Desenvolvimento de uma Interface Cérebro Computador (BCl) para
Controle de uma Cadeira de Rodas.
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pesquisa na area da tecnologia assistiva tem sido amplamente di

fundida na ultima década e apresenta como principal objetivo desen-
volver sistemas capazes de auxiliar pessoas portadoras de deficiéncia,

aumentando sua autonomia e desta forma melhorando a qualidade de / | | \
vida das mesmas. Este trabalho est4 inserido dentro de uma linha de s

pesquisa denominada BCI (Brain Computer Interface), desenvolvida
no Laboratorio de Instrumentacao Eletro-Eletronica junto com o Pro-

1.25-

Amplitude (v)
o

(a)

0

grama de Pos Graduacdao em Engenharia Elétrica (PPGEE). R VI VPV P
Fillro Passa Banda 8 a 12 Hz — trilha 16 de 20
. . r 0 /4 0.8
O objetivo do trabalho ¢ desenvolver uma interface cérebro compu- S 0s-
tador para controle de uma cadeira de rodas em 4 dire¢des (direita, z o
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O sistema desevolvido neste projeto constitui-se de: uma touca de e- 0 05 1 15 2 25 3 35 4 45 5 S5 6 65 7 75 & 85 9
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letrodos ndo invasivos dispostos sobre o escalpo segundo o sistema 0.2-
internacional 10-20, um aparelho eletroencefalografo (EEG), 2 placas %“{:f:
de aquisicao com conversor analogico-digital, 2 computadores (um |
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para realizacdo dos estimulos e outro para a aquisi¢ao e processamen- T e T T T
to dos dados) € uma cadeira de rodas motorizada; conforme ER om relagao ao periodo de referéncia
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apresentado na Figura 1.
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Fletroencelatografo (FEG) Ports digital A -- Figura 2 - Grificos do sinal de EEG - do sinal bruto até a energia per-

f‘?*"v % E - centual em relacdo ao periodo de referéncia.
= S pona agars ¢ | Conclusoes
\ | Neste trabalho fo1 desenvolvido um sistema BCI experimental usan-
do sinais cerebrais do cortex somato-sensorial. Os resultados obti-

L —— dos mostram que € possivel controlar dispositivos usando as técni-
rodas motorizada cas aqui empregadas pois a taxa de acertos nos ensaios fo1 superior a
81% para todos os voluntarios, conforme apresentado na Tabela 1.

Figura 1 - Diagrama de blocos do sistema desenvolvido.

O individuo recebe o estimulo audio-visual emitido por um dos Tabela 1 - Taxa de acertos nos ensaios.
clzognpciltadore.s €o s&nal de res;iostaEd(z seu cler,ebro T' tc:vapt(eildo ¥?1osde— Voluntirio Sessio 1 - Sessio 2 -
etrodos p0s1c110na OS]I;IO ]egsli::?}po. ste s:rclla ¢ ampli }cal Z'e°t1 1ra 0 % de acertos % de acertos
ao passar pelo aparelho e convertido em um sinal digital na "
passal prio ap & Sujeito 1 85.7 93.6

placa de aquisi¢ao. Apos a digitalizacdo, o sinal € processado no se-
gundo computador que determina o acionamento da cadeira de ro- Sujeito 2 88.9 81
das a partir dos dados recebidos.

Sujeito 3 81 87.3
Os sinais de interesse captado pelos eletrodos, que caracterizam a Sujeito 4 84.1 87.3
intencdao de movimento para a direita ou para a esquerda sdo chama- Suicito 5 S o
dos ERPs (Event Related Potential). Estes ERPs podem ser classifi- Lo ' ;
cados como ERSs (Event Related Sincronization) ou ERDs (Event \ /
Related Desincronization) e sao 1dentificados a partir de um processo
de analise da diferenca de energia, para determinadas bandas de fre-
liéncia, entre areas especificas do cérebro. .
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Os ERPs associados ao estimulo recebido pelo individuo
carregam entre outras, caracteristicas que podem ser usadas para

classificar a intencao de movimento. O sistema toma a decisao de co-

mando da cadeira a partir de valores dos graficos de energia percen- ﬂ c N Pq |
tual para deter’mmadas partes do cérebro. A Flogura 2 apres’enta um e- m— P, . | PPG e
xemplo do grafico do sinal de EEG desde o sinal bruto até o calculo Cientifico e Tecnolégico T

da energia percentual no momento do estimulo em relagdo ao perio- R
do de referéncia.
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