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BCI VR rehabilitac¢ni aplikace
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1 Uvod

Rehabilitaci omezené hybnosti horni koncetiny v disledku zranéni ¢i poskozeni od-
povédnych ¢asti mozku Ize podpofit na dvou urovnich, svalové a mozkové. V ramci predmétu
KIV/ZSWI jsme vyvinuli aplikaci, kterd propojuje technologie VR (virtudlni reality), dostupného
BCI (Brain Computer Interface) zatizeni a rehabilitacnim prostfedim. Aplikace byla vyvinuta s
mySlenkou napojeni k rehabilitaénimu robotovi, ktery je vyvijen v rdmci projektu “Terapeuticky
rehabilitacni robot fizeny signdly - FW03010025”. BCI zafizeni umoZiiuje neinvazivni moni-
torovani neurondlni aktivity, v tomto piipadé snimani a vyhodnocovani ustdlenych vizudlnich
evokovanych potencidll, které predstavuji pfirozenou reakci mozku na vizualni stimulaci spe-
cifickymi frekvencemi. Cilené pouziti této aplikace by mélo zarucit rehabilitaci jak nervové tak
svalové soustavy.

2 Vyvoj aplikace

Projekt byl vyvijen ve frameworku Unity béhem letniho semestru letoSniho roku. Pro
vyvoj aplikace bylo pouzito VR zafizeni Oculus Quest 1 a BCI zafizeni NextMind Dev Kit.
Implementace kddu je v jazyce C#. Vyvoj aplikace byl rozdélen na tfi hlavni ¢asti. Prvni z nich
byla vizualizace trajektorie a pohyb po kiivkach. Druhou byla propojeni rehabilitaéniho robota
a BCI s aplikaci. Treti pak parametrizace aplikace, aby vyhovala co nejvice redlnym piipadim.

3 Postup rehabilitace

Terapeut pomiiZze rehabilitujici osob€ s nasazenim VR headsetu a NextMind celenky.
Pokud by rehabilitujici mél problém s VR headsetem, jde pouZit jen obyCejny monitor. Pro
spravnou funkci NextMind Celenky je potfeba provést kalibraci. Ta se provadi pfimo v nastavené
aplikace. Terapeut nastavi parametry rehabilitace. Na zavér nastaveni umisti rehabilitujici osoba
postiZenou horni koncetinu na vymezené misto na rehabilitacnim robotovi.

Rehabilitujici vidi na monitoru nebo ve VR prostiedi trajektorii, na které jsou rozmistény
zluté hvézdy. Pomoci robotické ruky tla¢i uZivatel ve sméru nadchazejici trajektorie. Pokud
uzivatel tla¢i spravnym smérem, robot pacientovi pomtize s pohybem horni koncetiny za pomoci
motorli umoZiiujici pohyb ve tif osach. Jakmile se uZivatel dostane na pozici, kde je umisténa

! student navazujiciho bakalafského studijniho programu Informatika a vypocetni technika, obor Informatika,
e-mail: jpurkart@students.zcu.cz

2 student navazujiciho bakalafského studijnfho programu Informatika a vypodetni technika, obor Informatika,
e-mail: furban @students.zcu.cz

3 studentka navazujiciho bakal4iského studijniho programu Informatika a vypo&etni technika, obor Informatika,
e-mail: sarkadv@students.zcu.cz

4 student navazujictho bakaldi'ského studijniho programu Informatika a vypocetni technika, obor Informatika,
e-mail: farag844 @students.zcu.cz

23



(a) BCI zafizeni NextMind (b) Zobrazeni herni scény

Obrazek 1: Ukazka BCI zafizeni a vysledné aplikace

hvézda, hvézda zmizi a na jejim misté se zobrazi velké Sedé kolecko, na které se pacient musi
soustiedit. Po dostate¢ném soustfedéni Sedé kolecko zmizi a uzivatel mize pokracovat v pohybu
po trajektorii.

4 Méreni soustiredéni pomoci NextMind celenky

Po dokonceni vyvoje jsme provedli méfeni BCI zafizeni a otestovali jeho funkcnost.
Ziskavali jsme hodnoty v rozsahu 0 aZ 1, reprezentujici jistotu soustiedéni na dany objekt.
Méfeni probihalo odebranim 10 pravidelnych vzorki pfi soustiedéni a nesoustiedéni. V obou
piipadech jsme zméfili pro jednu osobu 10 ddajt a z t€chto hodnot jsme vypocetli jejich primér.
Vysledek ukazuje vysokou spolehlivost BCI.
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Obrazek 2: Vysledky méfeni BCI zafizeni NextMind Dev Kit
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