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INTRODUCAO:

Historicamente a evolucdo intelectual do ser humsaodeu pela necessidade de
atividades motoras instintivas, por exemplo, cagaraquecer e se relacionar. Assim,
artificios foram desenvolvidos para a execucédo rdeneras atividades primitivas.
Entretanto, muitos dos recursos atuais existergesrdiem do manuseio humano.

A mao do homem é uma ferramenta maravilhosa capamaizar inUmeras acdes
gracas a sua funcdo essencial: a preensdo. A mévo,saa estrutura complexa, é
perfeitamente logica e adaptada as diferentes &s¢BAPANDJI, 2007)

Inimeras doencas podem causar a deficiéncia tatalparcial de um membro
provocando a sua incapacidade de pegar objetogatds movimentos coordenados
dos dedos. Em um “Sistema de Avaliagdo da Capaeidkl Preensdo e Pinga’
desenvolvida por Boschi (2011) expandiu a compiéeme preensdo, anteriormente
analisado com forga dos dedos em flexdo com a paégnmado. O trabalho possibilitou a
avaliacdo de cinco movimentos de preensdo e pingdizando um jogo
computadorizado para motivar as criancas avaliddagetanto para implementar os
dispositivos foram escolhidos brinquedos que naoces@mtavam resisténcia ao
movimento. Essa escolha ndo possibilitou a queagfio do torque realizado. No caso
da preenséo esférica, para girar o brinquedo igdeld com o sistema computadorizado
era necessario a aplicacao de forca minima, dieanforca utilizada na realizagédo de
movimentos funcionais.

Boschi (2011) objetivou a independéncia motora de e criancas com Paralisia
Cerebral, utilizando atividades estimulantes. Atipalessas atividades avaliou o
movimento correto de preensao e pinca; a amplidiedmovimento e o limiar de forca
dessas criangas. Entretanto as forgas necessarasepecutar as acdes de abrir as
portas, seja puxando, empurrando ou virando asmatag@foram pouco exploradas.
Este trabalho visou a criacdo de um dispositivaa paralise da forca utilizada nos
movimentos de preensao esférica, ou pegada dedengap trabalho da palma da mao,
envolve os cinco dedos, permitindo uma preenséas finaie. (KAPANDJI, 2007) Para
alcancar esse obijetivo, inicialmente foi investmam comportamento de um objeto
manuseado por esse tipo de preensao.

OBJETIVO:

O objetivo é projetar e implementar um dispositiue permite analisar a eficiéncia do
movimento da preensdo esférica medindo a forgcaseéria para realizar o torque em
uma maganeta.



METODOLOGIA:

Foi escolhida uma macaneta dentre aquelas quetdidadas nas atividades da vida
diaria, entretanto a medicdo com o dinambmetro f@o possivel, porque o0s
dinambémetros disponiveis ndo satisfaziam a fornt@ssaria. Também foi observado
que a macganeta podia realizar uma rotagdo maxiraprdgimadamente 50°.
Verificou-se a necessidade de desenvolver algongedisse a forca, apds algumas
tentativas elaborou-se o Protétipo(2), em sumo balanca. Fixou-se um pequeno
braco plastico solido no préprio eixo da macanstase material foi posto um parafuso
gancho que executava a forca no proprio eixo. @fpso gancho instalado no eixo
acoplado, foi posicionado com distancia de 30 mons pssa € a distancia média do
posicionamento dos dedos em torno do botdo da mcanenganchada no parafuso
um recipiente.

Para as medicOes de forgas, acrescentava se pesesipiente e utilizando escalas
graduadas verificou o comportamento do giro. Aipdds medi¢cdes e respeitando as
suas precisdes foi desenvolvido um gréafico na quadtra o comportamento da forca
em relacdo ao grau.

A maganeta foi revestida com massa de modelar, ¢geterminar a localizacdo dos
sensores e para complementar o assunto foram padgsi fontes técnicas sobre
posicionamento do punho, dos dedos e do antebragcagbes de preensdes. Além
disso, foi confeccionado um imobilizador de bragee mantém a regido do ombro ate o
cotovelo paralelo ao corpo e o cotovelo a permangoa flexado de 90°.

A implementacéo do dispositivo tendo o Protétipa@mno modelo. Em uma caixa de
acrilico, a base do dispositivo, fixou se a magan®tbotdo da maganeta lado externo
do acrilico foi mantido e o outro botdo descartas&y porque para a avaliacado precisa,
0 potencidbmetro deve ser acoplado no eixo do @r@otenciometro utilizado era de
100k Ohms e foi fixado corretamente em uma placaage e este parafusado no
acrilico, além de um extensor do eixo da macane& encaixava precisamente no
potencidometro.

Para coincidir com a posicao inicial da haste i@ da maganeta utilizou uma
graduacéo de acrilico. Os “micro switches” (ou sess de preensdo) escolhidos foram
0os de maiores diametros (6,3 mm) para o melhor semulos dedos de quaisquer
individuos.

Para a futura aquisicdo de dados e avaliagdo dacifido potenciébmetro definiu-se
coletar os dados a partir da porta de jogos do Qtadpr Pessoal (PC), para tanto se
utilizou o Adaptador DB-15/USB e o Conector DB-18n(soquete de 15 pinos), que
serve para conectar na porta de jogos do PC. O ctwnBB-15 foi o principal
componente na elaboracdo dos circuitos elétricois, foram acopladas nos pinos do
Conector as terminacdes: positiva, negativa e teaa variagbes analdgicas do
potencidmetro e positiva e negativa dos “micro chngs”. Definindo as acomodacgdes
de cada fio a partir da necessidade com a funcgpidos do conector.

Em razdo da praticidade de manuseio e modelagempratgamas foi escolhido o
LabVIEW, o software base da plataforma de projetdNétional Instruments (NI), é
ideal para o desenvolvimento de qualquer sistemane@icdo ou controle. (at. NI,
2013).

Ao termino da elaboracdo do dispositivo e dos twsuelétricos acoplado com o
adaptador DB-15/USB, na opg¢édo Controladores des)Jagw Painel de Controle do
Computador verificou-se se o computador reconhediapositivo.

O proprio LabVIEW possui fungbes que monitoram hemets, basta ajusté-las
corretamente no Diagrama de Blocos. O comando demetifica o dispositivo € o



Initialize Joystick.vi, que além de identificar, também serve de pontiaihile execucao
da l6gica. O comandacquire Input Data.vi da informacdesxis, button e direction, ou
seja, eixo, botdo de status e informacdes direGioespectivamente. E o comando que
encerra a logica a ©@lose Input Device.vi. Todos devem ser interligados, a saida de um
com a entrada do respectivo.

Posteriormente 0o comandaxis info (informacdo do eixo), onde sao apresentadas
informacfdes numéricas analdgicas referentes aomemio executado, detalhadamente
as informacdes obtidas pedgisinfo sdo representacdes do grau.

Essas informacdes foram chamadas de amostras dwr Yoaescretizado. Com o
potenciometro escolhido realizou-se a calibracdo Glau em funcdo do valor
discretizado.

No Painel frontal podemos apresentar o valor da graua a alteracdo, assim como a
forca e sua alteracdo, isso aconteceu consequeriteram razdo da elaboracdo da
equacgao do grau em funcdo do valor discretizada eqdacdo da forgca em funcdo do
grau.

No comanddoutton info (informacéo do status do botéo), foi acoplado sserassim
possibilitando a avaliacdo de estar pressionadaou

O Teste do Dispositivo estudou o Comportamento oig¢a; além da avaliagdo do
proprio sistema, gerou relatorios dos testes aoguan planilha do Excel e em imagem
Bitmap.

RESULTADOS E DISCUSSAO:

Figura 1 — Visao Aproximada da Lateral Direita defositivo

Foi determinada a localizagdo dos sensores conmings dedos presentes na mao,
entretanto como a preensao esférica ha macanetmalnente ndo é executada
somente em uma posicdo, ou seja, ndo € somenteelaapasicdo determinada

anteriormente, portanto houve assim a necessidadendolver toda a superficie da
circunferéncia da maganeta com sensores de preenséo

O imobilizador foi construindo para restringir o vimmento do ombro sem interferir no

movimento do antebrago, punho e méo.

Dentre os varios testes, geram-se 0s arquivos @l Bxpartir do grafico, e esse grafico
pode também ser salvo em Bitmap.



Figura 2 — pecto Grafico do Sistema ecto Légico do Ssa
para Analise de Forga. para Analise de Forca.

[Zinici

CONCLUSAO:

O dispositivo foi desenvolvido conforme o objetivo biomecéanica do movimento de
preensao esférica passou a ser informatizada piar sgoedispositivo. O que podera
futuramente fazer analises clinicas sobre o ded@mwento de um paciente em
reabilitacdo, pois os testes criardo um historieaddos e graficos do comportamento
da forga.
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