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Introducao

Pessoas que possuem membros amputados ou

problemas motores em alguma parte do corpo podem se
beneficiar muito com estudos relacionados a analises do
sinal mioelétrico (SME). Utilizando-os como controle, a
construcao de prototipos de bracos roboticos que consigam
ser leves, eficientes e praticos torna-se cada vez mais
viavel e também alvo de varios estudos e pesquisas.

Sinais mioelétricos carregam consigo informacoes
sobre a Intencao do movimento muscular. A aquisi¢cao do
SME é feita por um eletromiografo, que e responsavel pela
sua amplificacao e envio para um sistema digital que
analisard computacionalmente os dados adquiridos. O
objetivo final do trabalho fol conseguir reproduzir em um
prototipo os movimentos realizados por um voluntario.

Metodologia

A aquisicdo dos sinais mioelétricos foi feita utilizando
eletrodos de superficie com configuracao bipolar sobre o
musculo que se deseja analisar.

Figura 1 - Eletrodo bipolar

O EMG (eletromiografo) capta o sinal dos eletrodos e
o amplifica. A comunicacao digital entre ele e o
computador € feita utilizando uma uma placa DAQ
(Aquisicao de dados - Data Acquisition) e 0 Seu
processamento e realizado pela plataforma LABVIEW,
desenvolvido pela National Instruments.

Os ensalios realizados em diversos voluntarios seguem
0 seguinte rotelro:
I. Calibracao dos eletrodos
Il. Caracterizacao dos movimentos
l1l. Movimentacdo do braco robotico

CALIBRACAO
A rotina de calibracao € necessaria para garantir gue o
SME captado e realmente o do musculo desejado e
tambem para estabelecer valores de limiar que seréao
utilizados posteriormente na etapa de caracterizacao.

CARACTERIZACAO

Foram estudados dois metodos para a caracterizacao
dos movimentos. Um baseado em comparacoOes de valores
RMS e outro utiliza redes neurais artificiais (RNA).

Ambos necessitam de valores RMS (Root Mean
Square) retirados do sinal que € segmentado enquanto o
voluntario reproduz os movimentos mostrados pelo
software. Esses movimentos sao repetidos algumas vezes
para gue haja uma caracterizacao mais precisa.
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Figura 2 - Sinal Segmentado

A logica de comparacOes utiliza estruturas IF-ELSE
para verificar se estd ocorrendo movimentacao em
determinado momento, ou seja, se o valor analisado em
um instante de tempo é maior que o retirado na
caracterizacao, ocorrerd movimentacao. Ja a rede neural
artificial, utiliza um algoritmo de treinamento de
retropropagacao do erro (feedforward).

MOVIMENTACAO

Os movimentos simulados prototipo de braco
robotico sao realizados por motores de passo. Esses
motores utilizam uma logica binaria para a comutacao de
suas bobinas. A placa DAQ é responsavel de enviar um
trem de pulsos que serve para acionar oS motores de
passo assim que um movimento do voluntario é
Identificado.

Figura 3 — Prototipo 01 de Braco Robadtico para Testes do
Sistema

Conclusao e resultados

A utilizacdo de uma logica de comparagoes dos
valores RMS obtidos na etapa de caracterizacao se
mostrou eficaz apenas na identificacao de um tipo de
movimento. O uso de redes neuralis artificiais acaba sendo
malis eficiente no momento que a rede passa por um
processo de aprendizado, o que torna o algoritmo mais
versatil.

Propostas para trabalhos futuros

I.  Aperfeicoamento do braco robotico com
componentes mais leves e melhorias gerais na
estrutura eletromecanica.

1. Desenvolvimento de novos metodos de
classificacao dos sinais mioelétricos.




