XXI1I CONIC
VII CONITI
IV ENIC

RECONHECIMENTO DE ALFABETO DE LIBRAS POR MEIO DA
PLATAFORMA LEAP

George Belo Guedé's Judith Kelner 2

Estudante do Curso de Ciéncia da Computacéo - OIRRE; E-mail: gbg@cin.ufpe.br,
’Docente/pesquisador do Depto de Informagéo e SastemCIn — UFPE. E-mail: jk@cin.ufpe.br .

Sumario: Esta pesquisa desenvolveu uma ferramenta capaezowmteolar um braco
robdtico através da plataforma Leap Motion. O adatdo braco deveréd ser feito através
de movimentos naturais capturados pelo sensorjbildasdo a execucdo de operacdes
periculosas nas quais a exposicdo de humanos dmveostrolada e reduzida. A
ferramenta foi desenvolvida para apresentar pr@cis& movimentos e tornar a interacao
do operador com a ferramenta intuitiva, objetivei®e® ndo alcangcados em solugdes atuais
gue utilizam controles goysticks tradicionais. Inicialmente, este artigo forneceaum
introdugéo para contextualizar o problema. Em slguima breve discussédo do material
utilizado na pesquisa. Os resultados obtidos seg@@sentados com suas devidas
discussoes e, por fim, as conclusdes juntamenteatgnmas possibilidades de trabalhos
futuros.
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INTRODUCAO
Operacdes periculosas estdo presentes em atividadesis ligadas, principalmente, a
industria brasileira. Nelas, a exposicdo de humaley® ser controlada e reduzida. S&o
exemplos desse tipo de operacdes o carregamerptisivos e 0 manuseio de bombas,
além de outras operacbes que comumente ocorremdadatiia quimica. Uma possivel
solucéo para evitar que o operador se coloque aeshente em risco e até se acidente e
o controle remoto da atividade em questéo por eioperador.
Tecnologias de visdo computacional, por sua vez,si@lo empregadas nas mais diversas
areas. Um dos principais motivos para a intengifioado uso desse tipo de tecnologia € o
baixo custo de dispositivos capazes de recongtidimensionalmente e armazenar dados
relativos a imagens capturadas por cameras. Ummgeromum de aplicagdo de visdo
computacional é no reconhecimento de padrdes. @eesse cenario, 0 reconhecimento
de gestos se torna cada vez mais relevante, umguea movimentacao natural € uma
forma intuitiva de usuarios interagirem com comgatas. Apesar dos esforgos presentes
na literatura na area de reconhecimento de gestwg existe uma caréncia por aplicacoes
impactantes na sociedade brasileira.
Dentre os dispositivos popularizados para recog&tr3D esta o Leap Motion Controller,
criado pela empresa Leap Motion [1]. Trata-se deaparelho capaz de reconhecer as
maos e identificar gestos, permitindo uma interagads natural entre o ser humano e o
computador. O sensor € considerado uma alterndg¢iveixo custo ao Kinect da Microsoft
[2]. O Leap € capaz de identificar cada dedo dassre&jualquer gesto que for feito acima
dele, respeitando a distancia requisitada pelo Leafpe a mao e o aparelho. As
informacdes capturadas sdo processadas, estriggaisponiveis para que uma aplicacao
possa utiliza-las. Muitas aplicagfes que utilizaseonsor para permitir uma interagdo mais
natural entre o humano e a maquina vém surgindo sensor tem criado algumas
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expectativas no mercado de dispositivos de interagén suas funcionalidades inovadoras
[3].

Um sistema que combine o Leap Motion com um brabético, de forma a permitir que o
braco seja controlado por meio de movimentos nigtupade ser utilizado em operacdes
periculosas. Uma grande vantagem do uso dessmaistgue, por ser controlado por meio
de gestos naturais, a curva de aprendizado é rpan@io operador. Outra vantagem € que
0 custo do treinamento é reduzido significativareeftara este projeto, foi utilizado o
sensor Leap Motion e um braco robatico.

Este projeto teve como objetivo principal o desénktento de uma ferramenta para
controlar um braco robético a partir de movimemtatirais. Os gestos sao capturados pelo
sensor Leap Motion. A ferramenta deve apresen&gigiio nos movimentos e permitir

uma interacao intuitiva entre o operador e o siatem
MATERIAIS E METODOS

O ponto de partida para o desenvolvimento do prdj@t o estudo de topicos de visédo
computacional e da plataforma Leap Motion. Tambémldvantado o estado da arte,
através do mapeamento de publicacbes em confesé@piariddicos relevantes para a area
e que tratem do uso de dispositivos de reconhetindm gestos. Apos essas etapas, foi
entdo possivel a implementacdo de um algoritmozcdpareconhecer o gesto de pinca
detectado pelo sensor. Também foi necessario aleste cinematica reversa, a fim de
criar embasamento tedrico para permitir um consabe/e e preciso do braco robotico.

O desenvolvimento dos médulos se deu em seguidaimiptementada a comunicacao
entre o braco robdtico e o Leap. Apos a implem@iatag cinematica reversa e o algoritmo
de pinca puderam ser testados com o braco. A plertentdo as atividades foram focadas
em testes, analises de resultados e no aprimoramastimplementacdes feitas.

Para os prototipos, foi utilizado o sensor Leapiomotonectado a um computador por uma
porta USB e um braco robético conectado com o coawjoun pela porta serial (Figura 1).

Figura 1. Prot6tipo composto pelo Leap Motion cttado ao PC, e este por sua vez conectado ao brgitico

RESULTADOS

Com o estudo dos principais topicos de visdo coagputal, cinematica reversa e do Leap
Motion, foi possivel ter um bom entendimento doteddo tedrico para a execuc¢do do
projeto. Com a base formada, o bolsista implementowalgoritmo capaz de reconhecer o
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gesto de pin¢a (ou garra) através do Leap Motimcialmente, houve alguns problemas
de laténcia na deteccdo do movimento devido a @devaomplexidade do codigo
implementado.

A fase de implementacdo da comunicacdo entre coisen® braco se deu de forma
simples, uma vez que nao foi preciso de um Ardeiterno uma vez que o braco robético
possui uma placa Arduino-compativel.

Apés ter sido estabelecida a comunicacdo, podessarto desempenho e suavidade dos
movimentos do braco. Uma dificuldade encontradafoontrole do bragco com os quatro
servos ligados de uma vez. Os movimentos apresentavstabilidades. Além disso, o
controle da garra se tornava complicado quandaiseservo-motores estavam ligados.

DISCUSSAO

AplOs o prototipo inicial, foi feito um refinamentoos algoritmos para garantir um
movimento mais suave do brago. Também foi feita umethoria na interface. Como o
braco robdtico estava apresentando instabilidadmd&ole com quatro servos, a solucao
foi permitir apenas trés servos ligados ao mesnmopde pois 0s testes com essa
configuracdo proporcionaram um melhor resultadocontrole. Quanto a instabilidade
gerada pelo gesto de pinga, a solugéo encontradiegbgar os outros motores quando a
pinca fosse acionada, garantindo melhoria na @easesposta do movimento.

Como trabalho futuro seria interessante o desemaehto e aprimoramento da ferramenta
para um braco roboético em rodas, de forma a ganavatis independéncia ao se operar o
braco, permitindo o controle de dire¢ao e sentmoaminho do robd.

Por fim, podem ser realizados mais testes e andésessultados quanto a fluidez do
movimento e resposta da cinematica reversa comdasmb6é controlado remotamente.
Nesse caso, devem ser estudadas tecnologias dmisaéo de dados sem fio, analisando
suas vantagens e desvantagens e implementada wadonma de comunicagao entre o
braco e o computador.

CONCLUSOES

Com a finalizacdo do projeto, percebeu-se que muitbalhos vém sendo feitos na area
de reconhecimento de gestos. Encontrar formas rdarta interagdo do usuario com a
maquina € um desafio que ainda esta em abertala Rinmuito que pode ser feito, nessa
area de pesquisa. O projeto foi responsavel tangoérmtensificar o interesse do aluno na
area de visdo computacional, principalmente emntestimento de gestos utilizando o

Leap Motion.

Dessa forma, € esperado que futuramente o bofsistsa dar continuidade ao projeto,

aprimorando e integrando novas funcionalidades ®o{po, com as sugestbes de

trabalhos futuros presentes na seg¢é&o anterior.
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