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Problema de Pesquisa

Embasando-se nas pesquisas desenvolvidas em etapas

anteriores deste projeto, elencou-se o seguinte problema de

pesquisa: como desenvolver um sistema de controle inteligente

para a prótese SmartLeg?

Objetivo

Visando propor uma solução, o objetivo deste trabalho é

desenvolver um sistema de controle inteligente para a prótese

SmartLeg, propondo maior eficiência na transmissão de

potência do sistema mecânico durante a marcha humana e

mantendo o baixo custo.

Desenvolvimento

Para realizar o sistema de controle, foi iniciado o estudo sobre o

sistema de redes neurais. O propósito deste tipo de inteligência

artificial é simular a marcha humana tendo apenas como

parâmetros a velocidade e posição da coxa

A fim de realizar melhorias na estrutura externa em forma de U

do protótipo SmartLeg Beta, uma análise estrutural estática

utilizando o módulo simulation do software comercial

SolidWorks foi realizada.

Resultados

Depois de simular em software as arquiteturas de Redes

Neurais, observou-se que a melhor solução até então foi a mais

simples de todas, resolveu-se desenvolver um algoritmo para

treinamento de 5 neurônios.

Figura 1. Resultado do teste de Redes Neurais Artificiais com 5 

neurônios. Fonte: Autoria Própria

A Figura 1 apresenta os resultados da arquitetura das Redes

Neurais Artificiais com 5 neurônios, onde a linha azul do gráfico

representa os dados coletados pela caminhada de uma pessoa

não amputada e a linha laranja representa a referência gerada

pelo algoritmo.
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