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Resumo: O trabalho apresentado tem por objetivo propor um dispositivo
automatizado, capaz de mapear os movimentos de um individuo, em tratamento, e
transmitir os movimentos para uma plataforma modvel. Para automatizar este
dispositivo, foram utilizados o Leap Motion e um microcontrolador Arduino. Na
plataforma € apresentado um jogo de labirinto que € resolvido através dos
movimentos da mesma. O modelo do labirinto proposto na plataforma permite que
sejam feitos treinamentos de fisioterapia para avaliar ou recuperar os movimentos

das articulacées do punho e maos.
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INTRODUCAO

A automacédo Industrial estda em constante crescimento devido a grande
necessidade de producdo e avancos tecnoldgicos no mercado. Assim, 0s principios
da automacédo vém sendo incorporados na area medica, passando a ser utilizada na
automacao hospitalar. Véarias pesquisas tém sido desenvolvidas em relacdo a areas
com problemas, que séo pertinentes a processos que podem ser automatizados
como: dispositivos biomédicos, comunicacéo, seguranca, entre outros [1].

O seguinte trabalho tem por objetivo apresentar o desenvolvimento de um
projeto na area de automacdo e fisioterapia, sendo esse o0 protétipo de um
mecanismo que possibilita uma avaliacdo e melhorias no desempenho de
movimentos de um paciente com algum tipo de lesdo ou deficiéncia na regidao do
punho ou articulacdes das maos.

Dores na regido do punho sdo comuns a pessoas que fazem trabalhos
manuais, esforcos repetitivos, esportistas, digitadores. Estes problemas podem
resultar nas chamadas Les6es por Esfor¢cos Repetitivos (LER), afetando musculos,
nervos, tenddes e sobrecarga do sistema musculoesquelético. Destaca-se para o
tratamento deste diagnostico a fisioterapia, proporcionando ao paciente retorno
rapido a suas tarefas, englobando controle da dor, exercicios terapéuticos,
reeducacao sensorial e treinos funcionais [2].
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O protétipo de um labirinto que gira em dois eixos, sendo X e Y, controlado
pelos movimentos de flexdo, extensdo e da rotacdo do punho em torno do braco
proporciona ao paciente a possibilidade de maior interacdo de suas atividades
deixando-o mais independente e buscando o maximo de seu potencial. A obtencéo e
verificacdo dos movimentos sao feitas através de um sensor controlador Leap
Motion que possibilita 0 mapeamento de toda a médo e o reconhecimento de
movimentos efetuados pelo utilizador.

O sensor controlador Leap Motion introduz uma nova forma de mapeamento
de gestos e movimentos com uma precisdo menor do que 1 mm. Em contraste com
outros dispositivos que desempenham a mesma funcdo, o Leap Motion se destaca
pela sua precisdo, possibilitando sua aplicacdo em sistemas reais de interacao
3DI[3].

Para interpretacdo, processamento e envio dos dados recebidos do Leap
Motion, foi utilizado o software Visual Studio. Para interface entre o computador e a
parte fisica é utilizada a plataforma Arduino.

O Arduino é uma plataforma embarcada que permite a interacdo do
computador com a parte fisica por meio de software e hardware. Por utilizar software
e hardware livres, podem-se desenvolver projetos sem custo sobre os direitos [4].

MATERIAL E METODOS

A abordagem da pesquisa se limita a testes no préprio local de
desenvolvimento do projeto, sendo estes testes realizados somente pelo proprio
desenvolvedor do mesmo. Os materiais utilizados no desenvolvimento do prot6tipo
sdo basicamente produtos eletrénicos e materiais para estrutura (Fig.1), tais como:
uma protoboard, uma placa Arduino UNO, Micro Servo-Motor, Leap-Motion, fios e
para estrutura, canos de material PVC e papeldo na construcéo do labirinto.

De acordo com os materiais foi feita a programacao do software Visual Studio
e do Arduino. Para montagem da plataforma, visando um menor custo, para o
projeto, foi montada uma estrutura com PVC e papelao.



Figura 1 - Materiais Utilizados na Construgdo do Protétipo

Os métodos para a aquisicdo e interpretacdo dos dados obtidos sdo feitos
através de software que marca o tempo em que o individuo leva para manipular a
bola até ao final do labirinto, executando os movimentos de extensdo, flexdo e
rotagdo em torno de seu braco. De acordo com a analise do tempo podem ser
elaborados diagnésticos de evolucdo em relacdo a recuperag¢do dos movimentos do
individuo utilizador.

CONCLUSAO

Concluiu-se que em aplicag@es clinicas, individuos utilizadores do projeto tém
uma maior interacdo com suas atividades, fomentando assim estimulos para a
obtencdo de um maior potencial e ainda demonstrando facilmente evolucdes de
tratamento.
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