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INTRODUGAO

Este trabalho opresenta d eluboruglio de um
protstipo capaz de minimizar os efeitos da faltal
de coordenagdio motora (dispraxia) através da
utilizagdo de componentss eletrénicos e a cap-
tagdo do sinal através da  sletromiografia de
superficie. Foi realizado um sstudo da técnica
de eletromiografic e protétipo, desenvolvimento
e simulagdo com 50% do projeto

OBJETIVO E QUESTAO
PROBLEMAS

Analisainde as tecnologias voltadas & acessibili-
daode, estudamos d dispraxia, gue se caracter-
iza como uma disfun¢do neurolégica que atua
nas acbes do cdrebro am relagdio ao envio de
comandos, principalmsnte na  coordenagdo
maetord.

Cbjetivo Geral: -

- Desenvolver um protétipe de uma caneta in-
teligente acessivel & populagdo, capaz de mini-
mizar os itos baixo nivel de coordenagéo
motora ha hora da escrita;

METODOLOGIA

A andlise do funcionamento do sistemad e de-
senvolvimento fisico foram elaboradas em trés
métodos: 1. Escolha dos pardmetros dos equi-
pamentes slstrénicos; 2. Elaboragéio do circuito
esguemdtico & montagsm do circuito elstrénico
nos softwares Kicad e Fritzing; 3. Comprovagdo
atraves de testes vid simulagéio ne Tinkercad.

RESULTADOS

Diante dos testes redlizados com 50% do pro-
tStipo, © mesmeo mostrou-se eficaz. Com o de-
tecglio através do  sensor dptico
terts000, foi possivel detactar as variagdes ds
cores no papsl & através disso, acionar o motor
vibracall posicionado na pulseira, sendo esse,
um indicador de funcionamento

reflexivo

CONCLUSOES

Tendo em vistd os aspectos observadaos, fuz se
necessdrio algumas melhorias no projeto, as
quais em especial, podemos destacar a de-
tacclo das cores através do sensor dptico re-
flexivo fototransistor tertS000. Sendo um sensor
com um bom desempenho, o mesmo tem
adlguns pontos o serem analisados. O primeiro
deles, por ser um sensor com dimensdes de 10,2
mm X 58mm X 70mm, toma-se um compo-
nente eletrdnico que tem uma drea de cap-
taglio de variagdo de cor maior & com isso
mdis suscetivel o erros. Desse modo, fuz
necessdrio a4 mudanga desse  sensar optico
para o sensor QRETN3 SM
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