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Ruido

Termo usado para descrever os componentes de um sinal
gue nao sao devidos ao processo em si (I.e., movimento
analisado)

Fontes de ruido:

— Eletrénico

— Movimento da pele
— Erro humano

Erro aleatorio
— Usualmente € um componente de alta frequéncia



Ruido e calculo de velocidade e
aceleracao

Frequéncia
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Velocidade: linear
Aceleracéo: exponencial
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Dado bruto e dado filtrado
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Téecnicas para remocao de ruido

» Ajuste de curva
— Ajuste de um polinomio
— Reconstrucao do sinal usando harmonicos
— Spline

* Filtros
— Butterworth
— Chebyshev



Relacao sinal/ruido

Xi(f): input do filtro
X, (f): output do filtro
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Resposta do filtro - Ordem do filtro




Resposta do filtro
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Chebyshev: roll-off mais rapido



Tipos de Filtro

Low-pass
High-pass

Band-pass

Robertson et al. 2004



butter.m e filtfilt.m

e putter.m
— Determina os coeficientes do filtro

e filtfilt.m

— Filtra o sinal com base nos coeficientes
obtidos na funcao butter.m.



Implementando um filtro passa
baixa

n =4; % ordem do filtro

Wn = 5/(freq/2); % Fc =5 Hz

[b,a] = butter(n,Wn); % Coeficientes do filtro
data = filtfilt(b,a,data);



Implementando um filtro passa
banda

n =4; % ordem do filtro

Whn =[50 500] / (freq/2);

[b,a] = butter(n,Wn,'bandpass’);
EMG = filtfilt(b,a,data);




Envelope Linear - EMG

EMGabs = abs(EMG);
EMGenv = filtfilt(b,a,EMGabs);

IEMG = cumtrapz(EMGenv);
IEMG = IEMG * (1/freq);
IEMG = IEMG(end);



