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Abstract. RendHand is part of a project for modeling the human body. It consists of a rendered model of a
human hand and a graphical library of basic hand gestures and movements. It will be used for simulation
and animation of the human hand, envisioning a large scope of applications such as in education, training or
entertainment.
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1. Introducéo A modelagem, visualizacdo e animagéo desta méo

A expressdo corporal é de fundamental importancia H§tual séo feitas a partir do programa UnB3D, projeto em

comunicacgdo do ser humano. O corpo humano é cagamlamento no Laboratério de Visdo Computacional

de exibir uma infinidade de movimentos e gestos. EhComputacdo Gréfica, do Departamento de Ciéncias da
particular, a mao é uma das nossas maiores ferramen@Gsmputacédo da Universidade de Brasilia.

que permite realizar diversas tarefas atraves da o ynB3D foi desenvolvido na plataforma IBM-PC e
combinagéo de movimentos simplegonta com uma versdo DOS e outra WINDOWS. O
[Thompson et al. (1988)]. projeto consiste de trés moédulos: a) modelagem: uma
A modelagem dos diversos membros do corpoterface interativa permite a criagdo de solidos
humano é de interesse para a computacdo grafica padimensionais modelados em B-Rep; b) visualizacéo:
permitir a simulacdo realistica dos mesmos. Taienderizacdo de um cenario através da técnica de Scan
simulacBes permitem a criacdo de softwares voltados paiae com possibilidade de uso de mapeamento da cor,
realidade virtual, treinamento de cirurgides eelevo, transparéncia, etc; e c) animagdo: consiste huma
ortopedistas, jogos e uma diversidade de outrieguagem de animagdo eRASCAL (é uma biblioteca
aplicag0es. de procedimentos e fungbes) para manipular sélidos,

O sistema RendHand foi concebido como parte d&meras e luzes num espagco tridimensional, gerenciando
um projeto maior de modelagem do corpo humari§na relacdo hierarquica entre eles, e assim permitindo
[Piccolo et al. (1992)]. Através da modelagem de unffande flexibilidade na criacdo de sequéncias de
m&o humana, o sistema prové procedimentos que ger&fmacoes.
animacdes para produzir como resultados diferentes
gestos. Pode-se dizer que RendHand é uma biblioteca de 3. Modelagem
procedimentos légicos para geracdo de gestos de URI@ partir dos dados anatdmicos de uma mao
mao virtual. Em principio, qualquer movimento de UmgGardner et al (1978)] foi idealizado um  modelo
mao normal poderia ser simulado utilizando-se esimplificado utilizando cilindros e esferas como

bibligte_ca de movimentos. Por exemplo: pegar uma boldmponentes basicos dos dedos. Com excecimatayé

de surdo-mudos, etc. possuem pouca mobilidade, e por isso estdo sendo
simulados por um sdlido na forma de uma esfera
2. Plataforma Utilizada achatada. Futuramente pretende-se envolver o modelo

Conforme ja foi mencionado, RendHand ¢é unitual por uma malha elastica que simule a pele humana.

detalhamento de um projeto ja existente de modelagem do Este modelo encaixa-se perfeitamente na estrutura

corpo humano. hierarquica do UnB3D pois, na mao, as falanges menores
sdo “filhas” das falanges médias, que por sua vez sao
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“filhas” das falanges maiores, que estdo ligadas a pallRandHand servira como base para manipular nao s6 uma
da méo. mao humana virtual, mas qualquer outra modelagem de

Depois de montada a hierarquia, pode-se configurdld0 similar, seja de um boneco humandide ou de um
os movimentos basicos de cada osso, conforme descHtgeto antropomorfizado, etc.

na proxima secao. A partir destas “m&o virtuais” poderdo ser
desenvolvidos softwares com os mais diversos fins, desde
4. Movimentos educacdo e treinamento, a entretenimento.
Os movimentos dos dedos sédo semelhantes entre si, com )
excecdo do polegar, que é responsavebpés dos tipos 7. Agradecimento
de movimentos encontrados em uma maAgradecemos ao Prof. Kentaro Takahashi pela
[Moore (1985)]. inestimavel ajuda na fase da pesquisa bibliografica.

O afastamento do polegar em relacdo & palma é
chamado de abducdo, e o inverso adugdo. O movimento 8. Referéncias Bibliograficas

medial do polegar no plano da palma € denominagg@morim (1991)]. AMORIM, M.G., “Manipulador de
importante do polegar € a oposi¢éo, que se caracteriza ypp, Depto. Ciéncia da Computag&o, 1991.

pelo deslocamento da face palmar do polegar até toc Ggirdner et al. (1978)]. GARDNER et al. “ANATOMIA,

face palmar da ponta ou frente de outro dedo da mes : .
mao. Quando o contato ndo se faz por sua face palmar EStUdQ Reg|onal_do Corpo Humano'. Guanabara, 4a
' " ed., Rio de Janeiro, RJ, 1978, pp. 139-156.

mas sim por trds, este movimento € denominado

aposicao, e o inverso reposicéo [Gardner (1985)]. [Gourret et al. (1989)]. GOURRET, Jean-Paul et al.
“Simulation of Object and Human Skin

Deformations in a Grasping Task” Anais do
Computer Graphics, Volume 23, Numero 3,
1989.Boston, Estados Unidos.pp.. 21-30.

Nos outros dedos ocorre a flexdo e a extensdo no
plano perpendicular ao plano da palma, e ocorre a
abducdo e a aducdo quando sdo deslocados lateralmente

[Gardner (1985)] (Proceedings of SIGGRAPH ‘89).

. A |mplementa(;ao_ de (N:ada mOVIantO~ é obtid oore (1985)]. MOORE, K. L. “Anatmia Orientada
simulando-se cada articulacdo por uma juncdo com tres S . .
para Clinica”. Guanabara, 2a ed., Rio de Janeiro,

graus de liberdade. Cada membro funciona como uma

. . . RJ, 1985.
barra, que tem uma das extremidades fixada na origem do i .
sistema cartesiano tridimensional, e que pode reali&Hccolo et al. (1992)]. PICCOLO, H. L. et ahchilles:
movimentos variando seu azimute, sua elevacso e girando A System for Visualizing of Non Standard Human

ao longo de seu proprio eixo [Amorim (1991)]. Gait” .Anais do Computer Animation 92, Genebra,
Suica, pp.105-116.
5. Resultados [Thompson et al.(1988)]. THOMPSON, David et al. “A

Hand Biomechanics Workstation”. Computer
Graphics, Volume 22, Numero 4, 1988, pp. 335-
343. (Praeedings of SIGGRAPHS).

Nas figuras abaixo mostram-se alguns gestos gerados pela
biblioteca de fungcbes RendHand.

6. Conclusao
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