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Introdução
Segundo um levantamento do IBGE de

2010, existem cerca de 2,48 milhões de pessoas
que apresentam algum tipo de deficiência física,
cerca de 1,3% da população, estes dos quais
apenas 18% frequentavam algum tipo de
reabilitação, tendo em vista essa realidade,
desenvolvemos um modelo de prótese para
imprimirmos em impressora 3D, para então,
transformá-la numa prótese mioelétrica, utilizamos
de um sensor EMG e sistemas de arduino para
desenvolvermos um sistema que fizesse a leitura
dos sinais eletromiográficos e os transformasse em
movimentos na prótese, tudo isso a fim de reduzir
custos tendo em consideração os elevados preços
de próteses mioelétricas convencionais.

Metodologia
Em um primeiro momento focamos em

compreender os sinais eletromiográficos, como
eram lidos pelo sensor EMG e de que forma
poderíamos otimizar as leituras tendo apenas um
sensor EMG, em seguida trabalhamos com o
desenvolvimento de uma programação em arduino
que usasse dos dados obtidos pelo sensor da
melhor forma possível, em seguida, partimos para o
um estudo de revestimentos compósitos que
planejamos para revestir nossa prótese a fim de
melhorar as propriedades da prótese impressa com
filamentos PLA, este estudo foi realizado sobre fibra
de vidro e resina epóxi como revestimento.

Resultados e Discussão

Ao final do trabalho, depois de constituirmos a
base computacional da programação, e conectar a
prótese mecânica (impressa à partir da impressora
3D) ao sistema do arduino, logo percebemos um

erro de acurácia na captação dos sinais
eletromiográficos. Ocorreu que, o sensor utilizado,
apresentava diversas interferências, prejudicando a
precisão que era necessária no processo. Assim,
quando deveríamos obter um sinal de movimento de
pinça, tivemos um sinal impreciso que gerava
movimentos de abrir/fechar a mão, comprometendo
completamente o intuito preciso e veloz dos
movimentos requeridos. Dessa maneira, para
trabalhos futuros, vislumbrou-se a necessidade de
sensores mais acurados e bloqueadores de
possíveis interferências.

Conclusões

Dessa maneira, concluímos que a apresentação
final deveria envolver uma prótese eletromiográfica
funcional com sensor integrado, aferindo os sinais e
traduzindo-os em movimentos. Contudo, pela falta
de precisão do sensor, e por isso, leitura caótica da
base computacional, não pudemos assim concluí-la.
Consoante a isso, devemos retroceder um passo e
voltarmos a atenção para produzirmos um sensor
satisfatório, e então dar prosseguimento ao objetivo
primário.
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