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Det har linge experimenterats med elektriskt
drivna handproteser for att aterfd funktionalitet
hos patienter som undergatt en amputation. Vid
muskelkontraktioner, i exempelvis underarmen,
genereras elektriska signaler som kan fangas upp
och anvéandas till att styra en handprotes. Hér
behover vi alltsa fatta ett beslut om vilken rérelse
en handprotes ska genomfora varje gang vi ob-
serverar en ny uppsattning insignaler. Detta &r
ként som ett typiskt klassificeringsproblem inom
maskininlarning och kan, bland annat, 16sas med
ett artificiellt neuralt nétverk (ANN). Under en
traningsfas lars detta nédtverk upp och foljaktli-
gen kan nétverket fatta rationella beslut &ven pé
okind data. Storre neurala nitverk kan lara sig
mer komplexa problem och da talar man ofta om
deep learning.

I samband med utveckling av teknik har det rel-
ativt nyligen blivit méjligt att implementera neu-
rala nétverk direkt pa mikrokontroller - sma, spe-
cialiserade datorer. Pa sa vis, gar det att lokalt
gora klassificering, istéllet for att forst skicka ivag
all information och sedan vinta pa ett svar fran en
annan dator eller en molnbaserad 16sning. Detta
medfor ett antal fordelar sa som responstid, in-
gen internetuppkoppling behévs samt kanslig in-
formation behéver inte ldmna enheten. Séledes

ar maskininlarning p& en mikrokontroll ett viktigt
steg i riktning mot snabba, kontrollerbara hand-
proteser. Den storsta nackdelen ar att modeller
och natverk kan behovas omvandlas och forenklas
innan de implementeras pa mikrokontrollen.

I examensarbetet konstruerades ett system
bestaende av en mikrokontroll, en styrbar hand-
protes samt fem elektroder. Program skrevs bade
for traning och testning av implementerad kod pa
mikrokontrollen. Vidare utvirderades olika neu-
rala nétverk, men dven verktyg for att omvandla
modeller till mikrokontroller.

Det visar sig att lattillgdngliga mikrokontroller
ar tillrdckliga, bade hastighets- och minnesmaés-
sigt, for simpla neurala nétverk nir det géller att
styra en handprotes. Ett vanligt riktméarke for
tid mellan muskelkontraktion och rérelse av hand-
protes ar 200 millisekunder. Alla testade modeller
presterade val under detta, vilket tillater vidare
efterbehandling for kad robusthet.

Nar det kommer till prestanda pa mikrokon-
troller &r en liten forlust av noggrannhet ofta
oundviklig pa grund av omvandling. Hur stor
paverkan detta har pa rorelsemdjligheterna av
handprotesen och hur systemet beter sig i slutdn-
dan dr dock inte helt 14tt att forutse.



