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Resumo: Este projeto apresenta o desenvolvimento de uma protese virtual. Tendo o objetivo de facilitar a criacao de um modelo real, assim como
auxiliar a adaptacao de pacientes que tiveram um membro amputado. O sistema de controle desenvolvido utiliza a bracadeira Myo para captar 0s
sinais eletromiograficos (EMG) que sao caracterizados atraves da Raiz Quadratica Média (RMS) e uma Rede Neural Artificial (RNA) indicou a
Intencao de movimento do usuario e o gesto de mao a ser realizado. Posteriormente os movimentos sao replicados por um modelo 3D desenvolvido
atraves das plataformas Blender e Unity.

Introducao
Construcao de um modelo virtual intuitivo e adaptavel para que o
usuario se sinta confortavel em sua utilizacao. O sistema conta com seis
movimentos cadastrados mais 0 movimento de repouso e uma rede
neural com 97% de taxa de acerto.
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Apesar de obtermos uma acuracia de 97% na rede neural, tivemos
alguns problemas na implementacao do modelo virtual, no sistema
online tivemos uma reducao de acuracia, assim qualguer mudanca no
posicionamento do myo leva o sistema a executar movimentos errados.
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sensores da pulseira EMG, duas camadas de
neurobnios escondidos, e seis saidas
equivalentes ao niUmero de movimentos.

Em comparacao com outros projetos estudados, estamos satisfeitos com
os resultados obtidos, pois o sistema ja pode ser implementado em
projetos reais e tem bastante espaco para futuras melhorias.
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