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Context
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EMG – Aspecte principiale

 Semnal biomedical care măsoară curenții electrici generați în mușchi în timpul 
contracției acestora reprezentând activități neuromusculare

 Se pot utiliza două tipuri de electrozi pentru a obține semnalul muscular: 

 electrodul invaziv

 electrodul non-invaziv
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Setul de gesturi

 Extensia dorsală a încheieturii

 Flexia palmară a încheieturii

 Extensia degetelor

 Flexia degetelor

 Supinație

 Pronație
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Potențiale soluții în analiză – Olimex (1)

 Dispozitivul EMG Olimex este alcătuit din urmatoarele elemente
constructive: 

 Mecanism de protecție la supratensiuni pe intrarea dinspre electrozi

 Un filtru de rejecție a frecvențelor înalte, în afara intervalului de interes

 Un amplificator de instrumentație urmat de un filtru trece sus cu un pol 
situat la 0,16 Hz 

 Un al doilea etaj de amplificare cu câstig reglabil urmat tot de un filtru
trece sus cu un pol situat la 0,16 Hz 

 Un filtru Besselworth de ordin 3 cu Fc=40Hz. 
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Potențiale soluții în analiză – MyoWare

 Senzorul MyoWare emite semnale redresate și integrate în mod 
implicit, însă oferă și posibilitatea de a obține semnale brute, dacă
se dorește acest lucru.
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Potențiale soluții în analiză – OpenBCI

 Placa are pentru fiecare canal doi pini. 
Un pin N și un pin P, care pot fi 
conectați la un amplificator
diferențial, ceea ce duce la măsurători
bipolare. 

 Conexiunea depinde de setarea
multiplexorului circuitului.
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Potențiale soluții în analiză – OpenBCI
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Cyton OpenBCI rezultate brute
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Antrenarea modelului și rezultate (1)

 TensorFlow

 Keras

 Kaggle
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Antrenarea modelului și rezultate (1)

 Optimizator: Adam

 Funcții de activare: ReLU, Softmax
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Antrenarea modelului și rezultate (2)

 Un flux de lucru end-to-end este, în general, format din: 

 Antrenare (70% - 7 subiecți x 4 iterații)

 Validare pentru un set generat din datele de antrenare originale

 Evaluare pe datele de test (30% - 3 subiecți x 4 iterații)

 Detalii: subiecți cu vârste cuprinse între 20 și 55 de ani, atât femei cât și bărbați; fiecare gest 
este executat de 4 ori cu pauze de două minute după fiecare ciclu și menținut pentru patru
secunde
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Concluzii și contribuții personale

Investigarea 
diferitelor abordări 

pentru plasarea 
electrozilor

Studiul corelației 
dintre mușchi și 

mișcări

Investigarea 
metodelor de învățăre 
automată ce oferă rate 

de clasificare utile

Extragerea 
informației din 

zgomotulul electric 
multiplu existent la 

nivelul corpului
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