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Resumo

A nossa sociedade é composta de diversas comunidades, em particular, a comunidade
formada pelos surdos e deficientes auditivos, que utilizam de varias formas de comunicagao,
principalmente, a Lingua Brasileira de Sinais (LIBRAS). E de conhecimento na literatura
que os elementos necessdrios a comunicacdo sdo: Emissor, Receptor, Mensagem, Codigo,
Canal e Contexto. E em LIBRAS ndo € diferente.

A proposta desse Trabalho de Conclusao de Curso € implementar um Modelo Geométrico
dos Movimentos da Mdo que seja capaz de fazer o papel do emissor em LIBRAS, ou seja, a

ponta que emite 0s gestos.
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Lista de Abreviaturas e Siglas

LIBRAS Lingua Brasileira de Sinais.

INES Instituto Nacional de Educacdo de Surdos.
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Capitulo 1

LIBRAS

Neste capitulo estarei, apresentado pontos considerdaveis da LIBRAS, compreendendo a
linguagem e expondo suas particularidades. Relatando sobre os diferentes tipos de sinais,

especificando quais serdo considerados no trabalho e sobre o aprendizado dessa lingua.

1.1 O mundo dos surdos

Para compreendermos melhor os surdos, primeiro precisamos deixar claro o que seria a
audigﬁoﬂ A audic¢do € o sentido que capta todo tipo de som, ou seja, todo tipo de informagao
sonora do nosso meio. Desse modo, um individuo € diagnosticado surdo quando perde com-
pletamente a capacidade de reconhecimento sonoro. Ja quando ha a perda parcial da audi¢do
a pessoa € classificada como deficiente auditiva.

Além disso, a questdo da surdez vai além dos limites da ciéncia e penetra no ambito cul-
tural. De acordo com a pesquisadora americana Doutora Carol Padden, "Cultura é o conjunto
de comportamentos de um grupo que tem sua propria lingua, valores, regras e tradigoes. E
Comunidade é um sistema social geral, o qual as pessoas vivem juntas e compartilham suas
metas comuns e certas responsabilidades umas com as outras. A comunidade surda é um
grupo de pessoas que mora em uma localiza¢do particular, compartilha metas comuns de
seus membros e, de vdrios modos, trabalha para alcancd-las". Portanto, os deficientes audi-
tivos ndo necessariamente pertecem a uma comunidade surda, pois esses por sua vez, podem
nao conviver com surdos, se relacionando com membros de sua prépria lingua e cultura, dado
suas restricoes.

E ainda concluimos que, a comunidade surda ndo € composta apenas de sujeitos sur-

dos, também de sujeitos falantes como: professores bilingues, amigos e familiares ouvintes

!'Segundo o dicionério Aurélio, "Audigio é o ato e faculdade de ouvir ou de escutar."



bilingues, intérpretes e tradutores que convivam com os surdos.

1.2 Breve historico da surdez no Brasil e no Mundo

Assim como sujeitos ouvintes, sujeitos surdos sempre existiram, contudo, temos uma
bibliografia escassa sobre essa temética. Na antiguidade, os surdos eram oferecidos em sa-
crificio através de rituais religiosos, por vezes atirados de precipicios ou ao mar, uma vez
que ndo acreditava-se que os surdos possuiam capacidade intelectual. Cabe ressaltar, que os
mesmo eram cerceados do acesso a educacdo e do direito de votar, por exemplo. Sdcrates, ao
contrario de muitos contemporaneos, reconhece a capacidade de comunicar-se através dos si-
nais das maos e dos sinais corporais, inerentes a condi¢do de surdez. Certa vez, conversando

com seu discipulo Hermégenes, Sdcrates lhe indagou:

"Suponha que nés ndo tenhamos voz ou lingua, e queiramos indicar objetos um
ao outro. Nido deveriamos nds, como os surdos-mudos, faz sinais com as maos,

a cabecga e o resto do corpo?"(Cratylus de Plato, discipulo e cronista, 368 a.C.)

Na Idade Moderna, alguns estudiosos empenharam-se na defesa dos surdos, Pedro Ponce
de Leon[|defendeu o direito a heranca e, Fray de Melchor Yebra, de Madrid, que escreveu e
ilustrou o alfabeto manual da épocaE] Data de 1760 a criagdo do da primeira escola ptblica
para jovens surdos, o Instituto para Jovens Surdos e Mudos de Paris. Tal feito foi realizado
por Charles Michel de L’Epée, filantropo francés que nessa €poca ja defendia a ligua de sinais
como sendo a lingua dos surdos. Seu conhecimento capacitou vérios professores na lingua
de sinais, levando acesso a educac¢do aos surdos de sua época.

No Brasil, em 1855, Ernest Huet, um surdo francé€s, propds ao Imperador Dom Pedro
II, a fundacao de uma escola para surdos no Brasil, haja vista sua experiéncia como diretor
de uma escola para surdos na Franca. O Imperador mostrou-se favordvel a proposta, sendo
entdo fundado o Collégio Nacional para Surdos-Mudos, chamado posteriormente, em 1957,
de Instituto Nacional de Educacdo de Surdos.

Sendo a tnica institui¢do de educagdao de surdos no Brasil, o INES recebeu alunos de
diversas partes do pais e do mundo, tornando-se referéncia na drea de educacgdo, socializagdao
e profissionalizacdo de surdos.

A compreensdo de que o surdo tem sua propria lingua e, portanto, ndo deve ser forcado a

falar, entra no Brasil na década de 1990, com a introdugdo do bilinguismo. Este método tem

2 Monge Beneditino, viveu entre 1510-1584
3"Refugium Infirmorum"



sua origem na Suécia e reconhece que o individuo surdo tem direito a lingua de sinais, bem
como a lingua escrita.

Por fim, através da Lei 10.436 de 24 de Abril de 2002, a LIBRAS, € reconhecida como
lingua oficial dos surdos.

1.3 Datilologia: Alfabeto Manual

Entende-se por datilologia, o alfabeto manual. A datilologia atual é parte integrante das

linguas de sinais, sua finalidade € soletrar as palavras que ndo possuem sinais proprios.
ajb%:@dgsg F%g hE ig%R
j k % I M e B, P B r%
bcBeaeh:
SR A
Figura 1.1: Datilologia

Cabe ressaltar que, embora seja uma lingua de certa forma iconica, isto €, procura re-
presentar a realidade através dos sinais, a LIBRAS nao € uma reproducao gestual da lingua
portuguesa. Ambas possuem estruturas gramaticais proprias. Desta forma, ndo existe uma
lingua original e uma adaptacdo desta, tampouco uma lingua de sinais universal. Cada pais
tem sua proria lingua de sinais, variando de acordo com os estados, faixa etdria, grupo social,
por exemplo.

Em LIBRAS, o sinal "é formado a partir da combinacdo do movimento das maos com um
determinado formato em um determinado lugar, podendo esse lugar ser uma parte do corpo
ou um espago a frente dele.'ﬂ

Com relacdo as estruturas fonoldgicas, chamadas de parametros, na LIBRAS, destacam-
se 5:

1. Configuracdo das maos: formato que a mao assume ao realizar a sinalizag@o, ocorre na

datilologia e na reprodugdo de um sinal propriamente dito.

4 Luciana Ferreira Britto,1990



2. Ponto de articulacdo: € o local do corpo onde a mdo predominantemente toca ou o

espacgo neutro onde a mesma se localiza.
3. Movimento: os sinais podem tanto ter movimento, como nao.

4. Orientacdo: os sinais podem contar com uma orientacdo das maos para alcancar seu

significado pleno.

5. Expressdo facial e/ou corporal: vdrios sinais possuem expressao facial e/ou corporal

como um diferenciador.

Dito isto, o objetivo deste trabalho é implementar um modelo geométrico da mao que
emita os sinais de LIBRAS que satisfacam os seguinte parametros: datilologia, espago neutro,

sem movimento, sem orientacao, sem expressao facial e/ou corporal.



Capitulo 2
Modelo Geométrico

Neste Capitulo, apresentarei a conversao dos simbolos alfanuméricos para uma estrutura
geométrica. Usando de estruturas articuladas e modelos articulados, baseado em figuras sim-

ples como retas e esferas, no caso.

2.1 Vinculos Geométricos

Numa cena 3D, todos os objetos estdo subordinados ao mesmo sistema de coordenadas,
chamado sistema global. E os objetos primitivos, possuem seu sistema candnico de coorde-
nadas, chamado sistema de coordenadas local. Para definir o vinculo geométrico comum a
um grupo de objetos, emprega-se uma transformacao a eles, ou seja, os objetos subordinados
ao vinculo estardo sujeitos a mesma transformacdo que atua sobre esses.

De acordo com o tipo de vinculo, ha diferentes formas de estruturagdo, dentre elas po-
demos citar a de Grupo de Objetos e a de Estruturas Articuladas. Na primeira sdo usadas
transformacdes para posicionar objetos no espago relacionando uns aos outros, ja na segunda
que € constituida de partes rigidas ligadas por juntas, as transformacgdes atuam de maneira
fixa no sistema de coordenadas das articulacdes e de forma varidvel de acordo com os graus

de liberdade de cada articulacao.

2.2 Hierarquias

Para compreender hieranquia, utilizaremos a definicdo de Gomes e Velho, 1998:

"Uma hierarquia é uma colecdo de objetos O1,0>,03,...,0,, com relacoes de

vinculo."

Numa concepg¢do ampliada, ainda segundo os autores supracitados:
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"Uma hierarquia é um grafo onde os vértices sdo objetos grdficos. Temos por-
tanto, um conjunto de pares (O;, O ) de objetos que constituem as arestas. Quando
dois objetos constituem uma aresta dizemos que eles possuem uma relacdo de

vinculo na hierarquia.” (Gomes e Velho, 2008)

De forma geral, o grafo de uma hierarquia é um grafo orientado, isto €, as arestas sdo
seguimentos de reta orientados indicando uma subordinacdo de um objeto em relacdo ao
objeto imediato. Ao aplicar uma transformac¢do 7 a um objeto, essa transformacgdo estende-
se aos objetos a ele subordinados na estrutura de hierarquia.

Um grafo de uma hierarquia que ndo possua ciclos, ou seja, caminhos fechados de arestas,
¢ denominado de arvore. Consideramos essa orientacdo sempre no sentido da raiz para as
folhas, significa dizer que uma transformacdo 7T aplicada a raiz de um grafo em estrutura de

arvore, essa se estenderd a todos os demais objetos até chegar as folhas desse grafo.

2.2.1 Hierarquia de objetos articulados

H4 vérios tipos de articulagdes, no corpo humano, de maneira especial, existem dois
tipos: juntas de revolugdo e juntas esféricas. As juntas de revolucdo sdo conectadas através
de um eixo em torno do qual elas podem girar. As juntas esféricas sdo geometricamente
representadas por uma esfera, a qual se conectam as partes rigidas, essas podem assumir
qualquer posi¢do na esfera e rodar em torno do proprio eixo.

Para a realizag@o do presente trabalho, foram utilizadas as juntas de revolu¢do, uma vez
que o posicionamento dessas € determinado por um angulo 0 de rotacdo. Deste modo, o
espaco de movimentos € um subconjunto do grupo de rotacdes do plano. Sendo assim, a
junta de revolucdo possui um grau de liberdade. J4 na junta esférica, devido ao fato das
partes rigidas poderem assumir qualquer orientacdo no espaco, o espaco de movimentos €

um subespaco do grupo de rotacdes R>.

2.3 Definicao do Modelo Geométrico

O modelo geométrico utilizado é baseado no posicionamento de vetores do R, onde a po-
sicdo final de cada vetor, define o centro das articulagdes e, consequentemente, 0s extremos
dos ossos. Dessa maneira, define-se uma estrutura hierdrquica, onde os 0ssos estdo subordi-
nados a posi¢do das articulagdes. Toda a implementagdo foi realizada com base nos vetores a
fim de que, ao aplicarmos uma transformacao em um desses vetores, obtenhamos uma nova
posicdo da mao, isto é, feitas as devidas transformagdes, conseguimos expressar 0s sinais

estdticos da datilologia.



A figura abaixo demonstra o modelo geométrico da mao implementada.

© MAO_DIREITA - O X

Figura 2.1: Modelo Geométrico



Capitulo 3

Consideracoes prévias

3.1 Algebra linear

Faz-se necessario mencionar alguns conceitos de dlgebra linear fundamentais para os
resultados obtidos no presente trabalho. Iniciaremos nos reportando ao conceito de vetores.

Um vetor € um segmento de linha orientado que equivale ao deslocamento de um ponto A
até outro ponto B. Sinalizamos que, a palavra vetor vem do latim, cujo significado € "carre-
gar". Desta forma, um vetor é formado quando um ponto € "carregado"por uma determinada
distancia em uma dire¢do. Em outras palavras, um vetor desloca duas pecas de informagao:

um comprimento e uma direcao.

3.1.1 Espaco vetorial

Para entender espacos vetoriais, utilizaremos a defini¢do de Lima 2014:

"Um espaco vetorial E é um conjunto, cujos elementos sao chamados vetores,
no qual estdo definidas duas operagdes: a adi¢do, que a cada par de vetores
u,v € E faz corresponder um novo vetor u +v € E, chamado a soma de u e
v, € a multiplicacdo por um nimero real, que a cada nimero o € R e a cada vetor

v € E faz corresponder um vetor o - v, ou olv, chamado o produto de o por v."

Considerando que as operag¢des supracitadas devem satisfazer para quaisquer o, 3, €,R e

u,v,w € E, temos, por conseguinte, os axiomas de espago vetorial, sdo eles:

Comutatividade: u+v —=v+u;

Associatividade: (u+v)+w=u+ (v+w) e (ap)v=a(Bv);

Vetor Nulo: existe um vetor 0 € E, chamado vetor nulo, ou vetor zero, tal que v+ 0 =
O+v=vparatodov € E;



Inverso Aditivo: para cada vetor v € E existe um vetor —v € E, chamdo inverso aditivo
ou o simétrico de v, tal que —v+v=v+(—v) =0;

Distributividade: (o.+B)v =ow+Bv e o(u+v) = ow + ow;

Multiplicacdo por 1: 1-v=v.

Ademais, foi preciso utilizar caracteristicas vetoriais como rotacao, translacao, subtragao,

adi¢do, magnitude, dentre outras propriedades bésicas.

3.2 Aprendizado Computacional

Inicialmente foi feita a escolha do programa para se realizar a implementagdo, sendo es-
colhido o programa Processing 3 por dois motivos: por ser um programa ja visto no decorrer
da graduacdo, sendo o primeiro contato ja no periodo inicial na disciplina de Geometria Ana-
litica, também por ser possivel desenvolver em duas linguagens abordadas no decorrer do

curso, Java e Python.
O rendenizadoﬂ utilizado foi o P3D.

3.2.1 Linguagem Java

Utilizada para implementar a modelagem e visualizagdo. Através da geometria de repre-
sentacdo de cenas e linguagem de descri¢ao de cenas, construcdo de estruturas articuladas e
modelos articulados, visualizagdao e animacao, podendo assim, implementar o Modelo Geo-
métrico.

Além disto, foi preciso fazer uso de func¢des especificas e suas atribuicdes como sphere(),

line(), void(), PVector(), keyPressed() entre outras fungdes contidas na referéncia.

'Renderizacdo é o processo pelo qual pode-se obter o produto final de um processamento digital qualquer.
Este processo aplica-se essencialmente em programas de modelagem 2D e 3D, assim como 4udio e video.
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Capitulo 4

Codigo e Resultados Obtidos

Abaixo estarei explicando o c6digo e expondo os resultados obtidos.

Inicialmente, foi criado um vetor do tipo PVector, onde cada posicao corresponde ao cen-
tro das articulagdes e os extremos dos ossos. Em seguida, foram criados vetores do tipos
Articulacao e Osso, esses sdo classes implementadas que serdo explicitadas adiante. Algu-
mas varidveis auxiliares foram criadas, sendo elas do tipo: int, PVector, float, string. Para
visualizar o resultado da implementacdo, com o objetivo de obter o efeito tridimensional, foi
construida uma janela com o redenrizador P3D, conforme a figura 4.1.

O préximo passo foi a atribuicdo dos valores iniciais aos vetores, norte de toda a progra-
macdo, demostrado na figura 4.2.

Dado o estudo da datilologia, foi necessario verificar os diferentes posicionamentos de
cada um dos dedos para cada sinal. Na figura 4.3, demonstramos as linhas de c6digo corres-
pondentes a implementacao desses posicionamentos.

Posteriormente, foi feita a correlacio entre cada sinal do alfabeto datilolégico e o posici-
onamento da mao implementada no programa. Conforme demonstrado na figura 4.4.

Nesse momento, através da estrutura de repeti¢do for, foi construida a imagem da mao de
acordo com as classes criadas anteriormente. Demonstrado na figura 4.5.

Implementacao da classe Articulacao na figura 4.6.

Implementacao da classe Osso na figura 4.7.

Na figura 4.8, aparecem as linhas de cddigo utilizadas para configurar o ponto de visao
do modelo e a interagdo com o usudrio do software desenvolvido, permitindo assim, a pos-
sibilidade de girar o modelo da mao em torno do eixo Y. Por fim, explicitamos as linhas de
cddigo correspondentes a visualizagdo do modelo implementado.

Os resultados obtidos sdo apresentados em visdes frontais e laterais dos sinais estaticos

do alfabeto datilolégico implementados, na figura 4.9.
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® MAO_DIREITA | Processing 3.3.4 — O x
Arquivo Editar Sketch Debug Ferramentas Ajuda

ctor[] vetores;
Articulacao[] articulacoces;
Osso[] ossos)

aux2, aux3j
m3;
mng s;
id setup() {
size (500, 500,
B background(255);
¥
d void vetores() {
vetores = r tor[20];
vetores[@] =w PVector(®, h h . idth*0.5);
vetores[1] PVector (0, g 1dth*0.67);
vetores[2] =w PVector(0, ht 1dth*8.67);
vetores[3] PVector (0, z . 1dth*8.67);
vetores[4] = new PVector(O, . idth*0.6);
vetores[51 = PVector(@. height . width*@.6) :

EM Console A Errors

Figura 4.1: Varidveis Globais e Constru¢ao da Janela de Interacao

® MAO_DIREITA | Processing 3.3.4 — O x

Arquivo Editar Sketch Debug Ferramentas Ajuda

void vetores() {
vetores = r P tor[20];
vetores[@] ew PVector (@, height width*@.5) 3
vetores[1] = PVector (@, ht width*@.67);
vetores[2] =w PVector (0, ght*0. width*8.67);
vetores[3] = PVector (0, Ntx0. width*@.67);
vetores[4] ew PVector (0, ht width*0.6);
vetores[5] PVector (@, ht width*0.6);
vetores[6] =w PVector (0, ght*0. width*8.6);
vetores[7] = PVector (0, Ntx0. width*@.6) 3
vetores[8] ew PVector (0, ht dth*0,5);
vetores[9] = PVector (@, h ht idth*8.5);
vetores[10] g PVector (@, height idth*0.5);
vetores[11] n PVector (0, t th*0.5) 3
vetores[12] N PVector(®, he t idth*0.4);
vetores[13] n PVector(®, t idth*0.4);
vetores[14] g PVector (0, t th*0.4);
vetores[15] n PVector (0, t th*0.4) 3
vetores[16] N PVector (0, t idth*0.3);
vetores[17] n PVector(®, t idth*0.3);
vetores[18] g PVector (0, t 1dth*8.3);
vetores191 3 PVector (0. i

B Console A FErrors

Figura 4.2: Atribuicdo de valores iniciais aos vetores
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© MAOQ_DIREITA | Processing 3.34 — O X

Arquivo Editar Sketch Debug Ferramentas Ajuda

MAO_DIREITA

void dO(int n) {
vetores();
if (n==0) {
for (Ant i = 1; 7 < 4; 4 =4+1) {
vetores[i] = vetores[i];
T
else if (n==1) {
for (Ant i = 1; 7 < 4; 4 =4+1) {
vetores[i] = vetores[i].rotate(-1*P1/36);

T
else if (n==2) {
for (Ant 4 = 13 1 < 4; 4 = 9+1) {
vetores[i] = vetores[i].rotate(-1*PI1/21);
T
aux = PVector.sub(vetores[3], vetores[2]);
m = aux.mag();
vetores[3]=F tor.add(vetores[2], new PVector(@, @, m));

.sub(vetores[2], vetores[1]);
cctor.sub(vetores[3], vetores[2]);
aux2.mag();
m = aux.mas():

EM Console A FErrors

Figura 4.3: Movimentacao dos vetores correspondentes as articulacdes da mao

@ MAO_DIREITA | Processing 3.3.4

Arguivo Editar Sketch Debug Ferramentas Ajuda

MAQ_DIREITA

void alfabeto()
if (keyPressed) {
if ((key == 'a") || (key == 'A")) {|
posicao(l, 2, 2, 2, 2, 1);
B else 4F ((key == 'b") || (key == 'B"))
posicao(2, 0, 0, 8, 1);
else if ((key Dl (key == 1C"))
posicao(4, 3, 3, 1);
else if ((key D1 (key == "D"))
posican(2, @, 2, 1)
else if ((key e') || (key == "E'))
posicao(2, 1, 1, 1);
else if ((key Dl key == "F'))
posicao(l, 4, 8, 1);
else if ((key )1 (key == "G"))
posicac(@, 0, 2, 1);
else if ((key i) ][ (key == "I'))
posicao(2, 2, 2, 0, 1);
else if ((key ") [ (key == "L"))
posicao(3, 0, 2, 2, 1);
else if ((key == "m')||(key == "M'))
posicao(2. ©. ©. @. 2. -1):

a« 0

SN @ - N W -
e

e e

EM Console A

Figura 4.4: Implementacao dos sinais estdticos do alfabeto datilolégico
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0 MAO_DIREITA | Processing 3.3.4

MAQ_DIREITA
}

Arguivo Editar Sketch Debug Ferramentas Ajuda

void articulaceoes() {

alfabeto();
articulacoes
raio = 5;
for (int i =

articulacoes[i] = new

1

joid ossos() {

Articulacao[20];

0; 9 <203 1= 49+1) {
Articulacac(vetores[i],

articulacces();

0ssos = new

for (int i
ossos[1]

1

ossos[3] =

for (int 1
ossos[i]

1

ossos[7] =

for (int 1
ossoslil =

EM Console

Osso[19];
=0; 1 <3319 =1d+1) {

v Osso(vetores[i], wvetores[i+1],

new Osso(vetores[0], vetores[4], 10,
=43 4 < T34 =4+1) {

Osso(vetores[i], vetores[i+1],

v Osso(vetores[0], vetores[8], 10,

=83 1 < 11y 1 = d+1) {

w Ossolvetores[il. vetores[i+11.

A\ FErrors

raijo, 255, @, @);

10, 0, 0, 255);
9, 0, 255);
10, 0, 0, 255);
0, 0, 255);

10. 0. ©. 255):

Figura 4.5: Construcdo da imagem da mao dadas as estruturas implementadas

© MAO_DIREITA | Processing 3.3.4

Arquivo Editar Sketch Debug Eerramentas Ajuda

C0

MAO_DIREITA

el Articulacao {
float x,y,z, raio, r, g, b}

Articulacao(P! or posicas, float rain, float red, float green, float blue) {
= posicao.x}
= posicao.y;
= posicaoc.z}
raioc = rainj
= red;
= green;

blue;

void display() {
fill(r, e, b);
translate(x, y, z);
sphere(raio);
translate(-x, -y, -z);

‘l Errc

Console

Figura 4.6: class Articulacao
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© MAO_DIREITA | Processing 3.3.4 - O x

Arquivo Editar Sketch Debug Eerramentas Ajuda

00

MAO_DIREITA ART

1 kl"' Osso {
bat x_0, y_0, z_0, x_1, y 1, z_1, 1_o, r_o, g_o, b_o;

tor pesicao_inicial,PVector posicao_final, float large, float red, float g
= posicao_inicial.x;
posicao_inicial.y;
posicao_inicial.z}
posicao_final.x;
= posicao_final.y;
= posicao_final.z;
large;
red;
green;
= blue;

void display() {
fill(r_o,g_o,b_o)}
strokeWeight(1l_o)};

H

line(x_8, y_0, z_0, x_1, y_1, z_1);

EM Console A\ Errors

Figura 4.7: class Osso

® MAO_DIREITA | Processing 334 — ] X

Arquivo Editar Sketch Debug Ferramentas Ajuda

MAO_DIREITA

ossos[15] = new Osso(vetores[0], vetores[16], 10, 0, 0, 255);
for (int 4 = 1653 1 < 19; 1 = 14+1) {
ossos[1] = new Osso(vetores[1], vetores[i+1], 18, @, 0, 255);
T
1
void draw() {
beginCamera();
camera(width/2.0,
rotateY(map(mou
endCamera()}
background(255) 3
mao();
articulacoes();
for (Articulacao art : articulacees) {
art.display():

1

ossos()}

for (Osso oss ! ossos) {
oss.display();

B Console A Errc

Figura 4.8: Configuragdes da camera e exibi¢do do resultado
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Apéndice A
Trabalhos Futuros

* Desenvolver um treinamento que reconheca esses sinais emitidos.
¢ Criar um aplicativo para rodar o modelo geométrico.

¢ Entre outros.
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