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Resumo: Pessoas com amputacdo de membros
superiores sofrem dificuldades para realizarem tarefas
do cotidiano, e como solugdo surgiram prdteses para
Ihes dar maior autonomia. No entanto ainda existe a
dificuldade de adaptacdo a tecnologia devido ao pouco
desenvolvimento voltado ao treinamento do usuério.
Para atender a essa necessidade, esse trabalho visa o
desenvolvimento de uma plataforma para treinamento
de pessoas no comando de prdteses mioelétricas a partir
do Myo armband e de um modelo 3D virtual.

1.Introducéo

As proteses mioelétricas atuais, embora de grande
abrangéncia tecnoldgica, ainda se baseiam em padrdes
pré-determinados de contragdes musculares e 0s estudos
relacionados ao reconhecimento de gestos séo,
geralmente, baseados nos padrfes de pessoas que ndo
tém amputacdo, uma vez que ha maior facilidade de se
encontrar voluntarios e de se caracterizar os padroes
musculares. No entanto, pessoas com amputacdes tém
certa dificuldade ao se adaptar aos padrdes ja pré-
determinados devido a falta de familiaridade com as
contragGes musculares especificas [1]. Mesmo assim, ha
pouco desenvolvimento de técnicas para O
reconhecimento de padrGes de sinais mioelétricos
(EMG) de forma personalizada, viabilizando o
aprendizado das pessoas amputadas, de maneira prética
e intuitiva [2].

Neste contexto, e com base em dois trabalhos
anteriores - caracterizagdo e classificacdo de sinais
EMG [3] e desenvolvimento de modelos 3D [4], o atual
trabalho se prop8e a usar como base o reconhecimento e
caracterizacdo de padrbes de sinais EMG de maneira
personalizada para comandar movimentos de um
modelo 3D de uma mao virtual.

2. Metodologia

O modelo virtual desenvolvido na plataforma
Blender [5] realizar4 gestos pré-determinados conforme
0 padrdo de sinal EMG reconhecido por um algoritmo,
com 0 uso da bragadeira Myo [6]. Apesar do usuario
final ndo realizar o gesto, ele emitira um sinal que, para
ele, corresponderda a intencdo de realizar aquele
movimento. O objetivo do sistema é treina-lo a gerar
aquele padrdo de sinal, de maneira consistente e
repetitiva, em funcdo da realimentagdo visual do gesto
correspondente sendo realizado pelo modelo virtual.

A fim de atingir o objetivo final desse trabalho, o
mesmo foi segmentado em trés partes para facilitar o
seu entendimento e desenvolvimento: desenvolvimento
do modelo virtual na plataforma Blender, seguido da
classificacdo dos padrdes EMG através da bracadeira

Myo e finalmente, integracdo do sistema da bracadeira
com o classificador de modo online e 0 modelo virtual.

De modo a utilizar o potencial maximo do modelo
no Blender, foi necessario primeiro a familiarizagdo
com a plataforma, para, assim, iniciar 0
desenvolvimento do modelo virtual. Na etapa seguinte,
sera aplicada a mesma metodologia na bragadeira Myo:
familiarizagdo com a plataforma para, entdo, iniciar a
classificacdo dos padrdes e por fim, como Ultima etapa,
desenvolver o reconhecimento online do sinal EMG
com o modelo virtual, de modo que 0s gestos
correspondentes sejam realizados em funcdo dos
padres de EMG reconhecidos como intencdo de
movimento do usuario.

3.Resultados

Atualmente, o trabalho encontra-se no final da
primeira etapa - o desenvolvimento do modelo 3D
virtual. De inicio, a familiarizacdo com a plataforma
apresentou bons resultados pela facil compreensdo dos
comandos. No desenvolvimento do modelo virtual o
mesmo apresenta dois meios para ser realizado; usando
blocos geométricos ou 0 modo de escultura. A opgéo do
uso de blocos geométricos foi descartada, devido a
limitacdo das formas geométricas para gerar contornos
proximos da realidade, e foi adotado o método de
escultura, correspondendo a usar formas geométricas e
as distorcer conforme o interesse do usuério.

A partir de um modelo pronto 0 mesmo precisaria
ser mesclado com o componente Ossos (figura 1),
estrutura que se une a um modelo e ao realizar uma agéo
0 modelo age em conjunto.

(a) (b)

; i
Figura 2 - (a) Shift+a, (b) movimentacdo do Osso sem a
juncdo, (c) movimentacdo com a juncéo.

Devido a dificuldade para usar o modo de escultura,
gue precisaria de maior experiéncia na plataforma para
utiliza-lo, foi decidido usar modelos prontos obtidos na
internet e realizar as alteragGes necessarias.

Com esse método se obteve um modelo com o grau
de detalhamento desejado. Utilizando-se do modelo
adaptado, foram realizadas as posigbes de méo
desejadas: mdo aberta, extensdo e flexdo do punho,
posicdo para digitacdo, preensdo lateral, pinga e
preensdo palmar, como mostrado na figura 2.

Para isso, foi realizado a animag&o de cada gesto por
meio de stop motion, onde o modelo sofre diversas
alteracbes e as mesmas sdo gravadas de forma
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sequencial para entdo a plataforma mesclar todas essas
em uma Unica acéo (figura 3).

(d)

(e) () (8)
Figura 2 - Gestos do modelo 3D (a) mdo aberta, (b)
extensdo do punho, (c) flexdo do punho, (d) posicéo de
digitagdo, (e) preensdo lateral, (f) pinca, (g) preensdo
palmar.
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Figura 3 - Mostra o modelo em posicGes diferentes da
gravagdo e é possivel ver as marcas de outras gravagoes.

Figura 4 — Programacdo do modelo, por meio de um
comando que realiza uma das acles ja feita
anteriormente.

Com as posicdes de méo realizadas, foi dado inicio a
gravacdo e execugdo dindmica destas posicOes (figura
4).

A execucdo e testes das animacOes apresentaram
erros de razdo desconhecida ocupando a maior parte do
tempo destinado para a primeira etapa do trabalho.

A fim de solucionar os problemas encontrados, foi
decidido trabalhar simultaneamente na procura de
solucdes para a falha técnica e na busca de um novo
modelo para substituicdo, caso ndo encontrasse solugao.

O trabalho foi realizado desse modo, até que foi
descoberto o motivo do ndo funcionamento do primeiro
modelo. Devido a uma falha no download do modelo, o
mesmo apresentava problemas na textura e foi

necessério refazer a mesma textura. A partir dai, foi
possivel realizar todas as posicdes de forma dindmica e
finalizar essa etapa do trabalho (figura 5) realizando
todas as animagBes das posi¢des, variando o seu tempo
de reproducdo de 20 a 40 segundos conforme cada
posicdo com uma taxa de 24 fps.

Figura 5 - Forma dindmica da méo aberta se fechando.

4. Conclusodes

As dificuldades encontradas nessa etapa foram
consideraveis; no entanto, ndo comprometeram o seu
desenvolvimento. Durante o seu desenvolvimento houve
atrasos por problemas técnicos com o modelo e pela
interrupcdo do desenvolvimento do projeto visto a
priorizagdo do desenvolvimento de um brago robdtico
para apresentar em uma competicdo no Congresso
Brasileiro Engenharia Biomédica. Os resultados se
mostram promissores e bem encaminhados. A proxima
etapa consiste no desenvolvimento do sistema de
reconhecimento de padrdes de EMG baseado na
bracadeira Myo.
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