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ESTUDO E DESENVOLVIMENTO DE UM SISTEMA EXPERIMENTAL PARA CONTROLE
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(ULBRA).
A integracdo entre 0 homem e maquinas robdticas em um (nico sistema proporciona varios meios para a criagdo de
tecnologias com inUmeras aplicagfes tanto na engenharia biomédica como na inddstria e no ambiente espacial.
Doencas neuromusculares, atrofia muscular, distrofia e amputacdes, por exemplo, podem dificultar o desempenho
fisico de certas pessoas. Em conseqliéncia dessas dificuldades, esforcos significativos na area da pesquisa e
tecnologia tém sido realizados com o objetivo de desenvolver maquinas robdticas que auxiliem estas pessoas, a fim
de proporcionar meios de realizar tarefas simples do dia-a-dia. O objetivo deste trabalho € estudar a integracéo de
partes de um brago humano com um brago robético parcial através do desenvolvimento de um sistema experimental
de juntas robéticas do braco, movimentadas pelos sinais eletromiograficos de uma pessoa. Com o processamento do
sinal eletromiografico, em determinadas situagdes experimentais, um padrdo mioelétrico é determinado e
correlacionado a movimentos especificos do bragco humano para movimentacdo do braco mecanico. O aparato
experimental inclui um eletromiografo de quatro canais na configuracéo bipolar, circuito de aquisicdo e conversao
AD de quatro canais, um programa de aquisicdo e processamento desenvolvido nas Linguagens Assembly 80x86 e
Pascal (Delphi) permitindo a analise no dominio tempo e freqliéncia. Adicionalmente, sensores de aceleracao,
inclinacdo e giro foram acrescentados para indicarem a posi¢do espacial e a rotacdo de um brago e, na continuacdo
deste trabalho, ser possivel a configuracdo e monitoramento da velocidade angular, deslocamento, velocidade,
aceleracdo e forca. Ensaios realizados mostraram diferencas significativas entre os EMGs de diferentes movimentos
permitindo caracterizar, por exemplo, as atividades de fechar e abrir a mao. Além disso, o desenvolvimento de uma
ma&o mecanica baseada em servomotores permitiu a repeticdo dos movimentos reais destes movimentos.
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