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Resumo

O projeto visa a construgcdo de um protétipo de dausto, que associe um
microscopio éptico binocular com uma platina matadia, nos eixos X, y e z, a um software
de analise de imagens capaz de controlar estagladvel. Este conjunto devera executar 0s
principais protocolos de andlise estereoldgicali@nd@e estruturas em 3 dimensdes) e de
analise de imagens. Utilizando-se dos principiosgdametria e da estatistica o sistema
devera, com o auxilio do usuario, estimar com oaneoeficiente de erro possivel, variaveis
tridimensionais (densidade celular, volume estalterniumero total de células) a partir de
imagens bidimensionais obtidas de uma camera digita

Deste modo, a estereologia, uma ciéncia que egsitlaturas em trés dimensdes a
partir de imagens obtidas em duas dimensdes, teraraeterizado como o padrdo ouro em
relacdo as analises histologicas, histoquimicasin@istoquimicas e histopatologicas.

Contudo, a correta execuc¢do das principais femaseestereoldgicas como o método
de Cavalieri, o disector 6ptico e o fracionadoiicipjue servem para a estimativa de volume,
densidade dos diferentes tipos celulares e nuno¢abde células, depende de microscopios
sofisticados, com platina motorizada nos trés efxpyg e z) e software de analise de imagens
aos quais tem apresentado um mercado com prodatadtal valor e de dificil acesso em
NOSSOo pais.

Para o desenvolvimento de um primeiro prototipo &mioplado ao corpo do
microscopio 6ptico um motor de passo Akiyama AK39HX¥1.8 no eixo Z, e para 0S €ixos
restantes foram utilizados motores de baixo cusimores EM, retirados de impressoras

matriciais.
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A logica de acionamento destes motores é oriundantke placa desenvolvida pelos
pesquisadores com CI'S L297 e L298 operando emmeegle meio passo. Este conjunto
reduziu a funcéo do micro controlador, que nesse cgptamos pelo modelo Atmega 328P no
esquematico open source do projeto Arduino, serelessario somente sinais de clock,
direcdo e=nable

A fixacdo dos motores foi elaborada através dawsoé de CAD, Pro Engineer,
sendo estas pecas e adaptacOes feitas no depddal&hA- PUCRS aonde o projeto é
incubado.

A comunicac¢ao entre a placa Arduino e o softwdesté por uma porta serial, RS232,
que é convertida em USB através do circuito ingifel 232RL da FTDI.

O software gque sera responsavel pela interpre@gdanipulacdo dos dados recebidos
de uma camera de video e pelo micro controladoa. &irutura vem sendo escrita em
linguagem C++ utilizado atualmente bibliotecas co@memCv e wxWidgets responsaveis
por facilitar a criagdo da interface gréfica e rptetacdo das imagens visando a
compatibilidade com sistema operacional Linux egmold ser testado nos computadores da
faculdade que utilizam Microsoft Windows.

Atualmente o conjunto dispbe de um grande potenmaa futuramente
cumprir as metas estipuladas no inicio do projet@esquisa, porém algumas etapas ainda
precisam ser revisadas e outras concluidas. Atéomemto contamos com 0s sistemas
elétricos e mecanicos atuando por completo, alénprdtocolo de comunicacdo entre o
computador e o micro controlador funcionando. Qvearfe ainda ndo apresenta uma versao
final, visto que estamos trabalhando em partescéfsges separadamente, para somente apos,
iniciarmos uma versdo com todas estas reunidasstema final. Com isso o projeto esta, no
momento, focado nos trabalhos de escrita do satwarmo algoritmos responsaveis pela
interpretacdo das imagens, interface com o usgacmm 0s sistemas responsaveis, para que

estas fungbes macro possam ocorrer.
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