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1 INTRODUCAO

Ao conceituar uma “mao” temos que todo o mecanismo provido com, no
minimo, trés terminais pode assim ser qualificado. Ao se tratar de uma mao
robdtica, tem-se um sistema de interacdo que, embora muito semelhante a
mao humana, possui alguns limites. Para tal explicacdo é necessario
compreender o0s conceitos de biommimética e antropomorfismo, onde a
biomimmeética € a ciéncia que estuda e compreende a natureza para aplicar
tais conceitos na solucdo de problemas atuais. Antropomorfismo se trata da
atribuicdo de caracteristicas humanas a seres inanimados. As méaos roboticas
destacam-se na industria, medicina, resgates, expedicdes espaciais, etc. E sdo
reconhecidas por possuirem capacidade de operar em locais onde a mao
humana ndo tem acesso, além de trabalhar em locais com temperaturas
extremamente baixas/altas, toxicos/radioativos. O principal objetivo € a
construcdo e manipulacdo de uma estrutura composta por trés dedos
mecanicos, dispostos em uma base. Cada dedo possui trés graus de liberdade
(articulagdo). A cinemética se da através de uma programacdo em C++
desenvolvida no software Arduino, onde a estrutura se molda da melhor
maneira para atingir pré-determinado ponto. Trata-se da extremidade superior
da estrutura, que € definido pelo usuario do projeto. Baseando-se nas
equacdes propostas por Bruno Siciliano [2], onde através da definicdo de um
ponto na estrutura, sdo encontradas diversas solucbes, ou seja, diversos
angulos das articulacdes. A solucdo mais adequada é selecionada para que
assim possa realizar o movimento. Deseja-se aproximar 0s instrumentos
computacionais e técnicas de cinematica como esta dos alunos e demais
grupos interessados, uma vez que se propde uma linguagem simples.

2 REFERENCIAL TEORICO

Por se tratar de um terminal que visa realizar atividades como a mao humana
executaria, foram realizados estudos ndo s6 de efetuadores semelhantes
fisicamente a ela, mas também dispositivos jA muito conhecidos por
executarem essas fung¢des, como: as garras a vacuo, comumente aplicadas no
manuseio de objetos e manipulagdo de embalagens, e trocadores de
ferramenta, dispositivos utilizados na industria para realizar multiplas tarefas
com um mesmo robd, apenas alterando seu terminal. No entanto, as maos
robdticas tem sido muito requisitadas atualmente, isso se deve a sua ampla
area de aplicacao, justificando os constantes estudos referentes a essa parte



da robodtica. HA muito tempo j4 € aplicado na indUstria terminais com dois
dedos, semelhantes a uma pin¢ca (garras), contudo ha outras com trés
terminais que vém sendo alvo de estudos e aplicagcdes em diversas areas. A
exemplo temos a Garra Barret Hand e a mao i-HY, desenvolvida por
pesquisadores da Universidade de Harvard e Yale University.

Além da necessidade de aplicar mecanismos na indastria com mais de dois
efetuadores finais, surgiu também a necessidade de se parecer a0 maximo
com a mao humana, tanto para pesquisa e tarefas quanto para implantacdes
de proéteses. E entdo podem ser citados trabalhos desse porte como: Shadow
Robot Hand e Robonaut Hand, desenvolvido pela NASA para expedicdes
espaciais.

3 MATERIAIS E METODOS

Os aspectos construtivos dos prototipos sdo baseados na necessidade
funcional de cada material. O procedimento escolhido para realizar a
cinematica foi a transmissdo de movimento através de tenddes [1], portanto os
atuadores (motores) sao dispostos fora da estrutura. Os motores atuam sobre
cada articulagéo do dedo, controlando-o nos dois sentidos. A escolha do Servo
motor como atuador foi pela sua precisdo de movimento e compacta estrutura,
0 que garante melhor desempenho e estética ao projeto.

4 RESULTADOS e DISCUSSAO

Em virtude do projeto ainda estar em andamento, os resultados obtidos ainda
sdo parciais. Até o presente momento foram desenvolvidas apenas
programacoes para eventuais testes em funcao do funcionamento dos motores.
Além de ter sido iniciada a construcéo do protétipo.

5 CONSIDERACOES FINAIS

O estudo da revisdo bibliografica e da cinemética [1] foi essencial para
consolidar o que seria construido. Partindo disto, o projeto podera seguir seu
desenvolvimento até o objetivo final, que se trata da implantacdo de uma
programacao especifica a fim de manipular determinado objeto, no protétipo
finalizado.
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