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Figura 1 - Percentual de pessoas
com deficiência severa no Brasil, 
por grupos de idade (Cartilha do 
Censo 2010).
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  As dificuldades para realização de atividades cotidianas, 
apresentadas por pessoas com deficiências físicas severas 
(possuem pouco ou nenhum movimento muscular), acarretam 
dependência de terceiros, trazendo além dos prejuízos físicos, 
prejuízos emocionais aos deficientes. Além disso, em uma breve 
pesquisa por tecnologias empregadas em cadeiras de rodas 
motorizadas nacionais foi verificada uma carência de soluções 
que atendam às necessidades de indivíduos com deficiência 
severa. Nesse contexto, a implementação de um sistema - para 
controle de uma cadeira de rodas - versátil e que se adapte às 
necessidades do usuário, lhe proporcionaria uma maior 
autonomia. 

 

 

 

   Justificativa

Introdução

Figura 2 - Eletrodos posicionados
para medir a atividade elétrica do 
músculo masseter. Adaptado de 
IVO (2016).

 

  O objetivo principal é: viabilizar o controle de uma cadeira 
de rodas motorizada através de Eletromiografia de Superfície 
(sEMG), Eletroencefalografia (EEG) e Sensores Inerciais. Os 
objetivos específicos são: desenvolver um software (que se 
adapte a diferentes usuários) para processar os sinais coletados 
e para realizar o controle do dispositivo final; implementar 
drivers de potência para acionar uma cadeira de rodas .

   Objetivos

Referencial Teórico
  Os sinais de sEMG são adquiridos do músculo masséter 
(figura 2), o qual se localiza na articulação têmporo mandibular. 
Esses sinais mioelétricos (SME) são geralmente da ordem de 
alguns uV até alguns mV e possuem a maior parte da sua 
energia contida nas primeiras centenas de Hertz (CRAM; 
CRISWELL, 2011). A figura 3 apresenta um SME típico filtrado 
(20Hz a 200Hz) e retificado (onda completa), respectivamente.

             Figura 3 - Sinal de sEMG filtrado e retificado, respectivamente (autor, 2017).
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Figura 4 - Diagrama em blocos do sistema implementado até o momento (autor, 2017).

Resultados e Discussões

DRIVER DE
POTÊNCIA

•Os sinais de sEMG são obtidos por um 
circuito elaborado com os Amp Op’s OPA 
2604 e INA 126; a cadeira é acionada por 
drivers de potência que utilizam Mosfets 
IRFZ44N; o programa que gerencia o 
sistema foi desenvolvido em LabVIEW.
•Uma pessoa com deficiência pode contro-

lar sua cadeira de rodas através do dispo-
sitivo elaborado; todavia, um treinamento 
prévio melhora a autonomia nesse controle. 

Figura 5 - Teste de controle da cadeira
de rodas utilizando sEMG (autor, 2017).

Conclusão
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  Por meio do sistema desenvolvido nesse trabalho alcan-
çou-se o objetivo de controlar uma cadeira de rodas através de 
sEMG. Ademais, foi possível não só elaborar um software para 
processamento de sinais e controle como também implementar 
drivers de potência para os motores da cadeira. O propósito é 
dar continuidade ao trabalho viabilizando o controle da cadeira 
de rodas por Eletroencefalografia e por Sensores Inerciais, 
possibilitanto assim um dispositivo ainda mais versátil.   
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