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MODELAGEM, SIMULACAO E MONTAGEM DE ATUADOR COMUTADO E COM TRANSMISSAO
POR CABOS.

Este trabalho foca na modelagem e simulacdo de um atuador comutado (patenteado pelo laboratorio)
para utilizag&o com exoesqueleto de membro inferior com transmisséo por cabos.

PROXIMAL

OTIMIZAGAO DE DISPOSITIVOS DE FISIOTERAPIA E ESTUDO DO CONTROLE MOTOR COM
JOGOS LUDICOS E DE REABILITACAO MOTORA

Otimizagdo do funcionamento de varios sistemas desenvolvidos no Laboratério de Biomecatronica que
permitem a avaliacdo funcional e reabilitacdo de pacientes com problemas motores.
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CONTROLADOR PARA EXOESQUELETO UNILATERAL MODULAR COM 1 E 2 GRAUS DE
LIBERDADE

Implementacgédo do controle de um dispositivo ja fabricado com sensores de posi¢céo e forca que utiliza
motores brushless com drivers que dispdem de interface CAN e analégico. Existe um exemplo de
aplicacdo em ARDUINO.
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SISTEMA DE MEDICAO INTEGRADA DE EEG, EMG, SENSORES INERCIAIS E DE FORCAS E
INTERACAO COM INTERFACE HAPTICA E REALIDADE VIRTUAL

Desenvolvimento de um sistema de medida que combina diferentes informacdes eletrofisiologicas,
como eletroencefalografia (EEG) ou eletromiografia (EMG),
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IMPLEMENTACAO DO CONTROLE DE UM BRAGCO ROBOTICO PNEUMATICO COM TECNICAS
DE INTELIGENCIA ARTIFICIAL

Baseado em um braco robético j4 desenvolvido com atuadores pneumaticos o projeto deve
desenvolver um sistema de controle que resulte em um angulo desejado baseado no sinal de EMG do
braco de uma pessoa saudavel.




CONTROLADOR DE EXOESQUELETO DE BRACO BASEADO NO SINAL DOS MUSCULQOS

Na Dissertacdo de Mestrado de Leonardo Fischi Sommer foi desenvolvido um algoritmo de
identificacdo de intencdes da pessoa baseado no sinal de eletromiografia (EMG) de trés musculos do
braco. O projeto consiste em desenvolver o controlador que movimentara o braco utilizando estes
sinais de EMG.
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ARTIFICIAL INTELLIGENCE E NON-NEGATIVE MATRIX FACTORIZATION PARA O ESTUDO DO
CONTROLE MOTOR:

1. IDENTIFICACAO DAS SINERGIAS DURANTE O LEVANTAMENTO DE PESO OLIMPICO
“POWER SNATCH”

2. IDENTIFICACAO DAS SINERGIAS DURANTE A CAMINHADA COM PERTURBAGCOES

PROJETO E FABRICACAO DE MULETA INSTRUMENTADA PARA CONTROLE DE ETMICAEII.
(EXOESQUELETO DE TRONCO E MEMBROS INFERIORES PARA CAMINHADA AUTONOMA
ESTAVEL).

Este trabalho precisa do desenvolvimento de uma muleta instrumentada para funcionar junto ao
exoesqueleto ETMICAE que é um exoesqueleto de membro inferior com transmisséo por cabos.




