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1. Objetivo Geral

O objetivo deste projeto é desenvolver uma mao robdtica controlada por uma
luva de dados. A mesma sera modelada e tera seus movimentos simulados em 3D.
Essa sera projetada com o objetivo de ser utilizada em ambientes insalubres da
industria, bem como em casos onde necessita-se de precisao semelhante a precisao
dos movimentos de uma mao humana e, ao mesmo tempo, a forca demandada seja

maior do que a forca que a mesma poderia suportar.

O projeto se utilizara de uma mao robdtica ja implementada no projeto francés
de rob6 humanoide INMOOV. No entanto, o seu diferencial estara no fato que essa
mao robdtica sera controlada de forma remota por uma luva de dados repetindo os
movimentos do manipulador da mesma. A pessoa que estiver manipulando a luva
nao necessitara estar no mesmo ambiente da m&o robdtica, e seus movimentos
serdo visualizados em tempo real em um computador responsavel pelo seu

monitoramento.

2. Objetivos Especificos

Para que este projeto académico seja considerado como pronto, o
cumprimento de algumas etapas é necessario. As principais etapas deste projeto
estdo descritas abaixo.
2.1.Concepgao das pecgas que constituem a mao robética em 3D

Primeiramente se reproduzira virtualmente as pecas de uma méao robdtica ja
concebida em 3D, a qual faz parte do projeto de robd humanoide francés aberto
chamado INMOOQOV. Essas pecas estao disponibilizadas via web em formato STL

(Standard Tessellation Language) e simplesmente terdo de ser convertidas para o
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formato X3D (Extensible 3D), pois a linguagem X3D é a linguagem eleita para a
concepcao deste projeto. O software de programacao que efetuara essa conversao
€ o Blender.
2.2.Montar a mao robética virtual unindo as pegas concebidas

Uma vez que obtidas as pegcas em 3D desagrupadas, 0 proximo passo sera
agrupa-las adequadamente em uma mao robdtica virtual em 3D. A ferramenta
utilizada nesse processo sera a linguagem computacional X3D para a constituicao
de cenarios tridimensionais. Esse procedimento pode ser feito em qualquer editor de
texto, basta agrupar corretamente os codigos em formato .x3d de cada componente
da mao. Para fins de simplificagdo dessa mao robdtica virtual, o seu modelo contera
apenas as suas principais pecas plasticas. A visualizacdo dessa mao robdtica
podera ser feita no View3Dscene, o qual é um visualizador simples de ser utilizado.
A realizagdo dessa modelagem em trés dimensodes é de suma importancia para que
se tenha a nogado de como se dara o encaixe das pecas antes que elas sejam
montadas. Além disso pode-se, dessa forma, simular os esforcos que a méo
robdtica podera sofrer.
2.3.Controlar os movimentos mao robética em 3D através de uma luva de

dados

Apos realizar a montagem das pecas, e estando a concepgédo da mao robadtica
virtual pronta, seus movimentos passarao a ser controlados virtualmente por uma
luva de dados, a 5DT Data Glove Ultra. Essa luva foi escolhida pelo fato de fazer
parte do patriménio da instituicdo. A méao robdtica virtual controlada pela luva de
dados podera ser visualizada em qualquer navegador web que tenha o plugin
JavaScript, visto que a ferramenta utilizada para se realizar a comunicacao entre a
luva de dados e a mao virtual sera o JavaScript.
2.4. Simular os movimentos da mao robética, bem como seus esforgos

Tendo-se concebido a m&o em 3D e alcangado o objetivo de controla-la com a
luva virtual, entdo se passara ao estagio de simulagdo de todos os movimentos
possiveis da mao robdtica virtual controlada pela luva de dados. Desde que essas
simulagdes estejam finalizadas, simulagbes de esforgos serdo realizadas para que
se tenha uma nogao prévia da carga que essa mao suportara, bem como para que
se conheca seus pontos de maior e de menor resisténcia. Essas simulagdes serao

realizadas no SolidWorks.



Méao Robdtica Para Ambientes Insalubres

2.5.Aquisicao de pecas em 3D, motores, linhas tensoras e outros materiais
para a construgcao do primeiro protétipo da mao robética
Estando bem definidos e aperfeicoados a forma e os movimentos da mao
robdtica virtual, o proximo passo sera realizar um estudo sobre o dimensionamento
adequado dos componentes a serem utilizados no protétipo, o qual deve estar em
fase com o prototipo virtual. Apds a validagao desse estudo, se passara a adquirir as
pecas impressas em 3D e os demais componentes necessarios a prototipagem
dessa mao, os quais sao motores, linhas tensoras, cabo USB para a comunicagao
dos dados, entre outros.
2.6. Construgao do primeiro protétipo da mao robética
Desde que se tenha adquiridos todos os componentes necessarios a
prototipagem a mao robdtica, a mesma sera realizada e minunciosamente testada.
2.7.Realizar o controle da mao robética em 3D e do seu protétipo com a luva
de dados
A partir do momento em que o protétipo ja tiver sido construido, serdo
realizados testes e ajustes objetivando a harmonia entre os movimentos da luva
virtual, da mao robdtica virtual e do seu protétipo. Obtendo-se sucesso nas etapas

anteriores e, finalmente, nesta etapa, o projeto é considerado concluido.

3. Justificativa

Muitos ambientes presentes no meio industrial requerem manipulagdo de
objetos em ambientes insalubres, os quais colocam em risco a integridade fisica dos
operarios que atuam nos mesmos. Consequentemente, histérias de pessoas que
perderam um de seus dedos trabalhando na industria ndo sdo muito raras.
Buscando-se desenvolver uma solugdo para esse problema, surge este projeto que
propde que o0 operario possa manipular uma mao robdtica em tempo real, sem a
necessidade de estar inserido no ambiente insalubre, por meio da manipulagao de

uma luva digital.
4. Revisao Teodrica

Um modelo de mao robdtica que tem se difundido com bastante forga no meio
académico é o que faz parte do projeto francés de robé6 humanoide que se chama

INMOOV. Esse se trata de um projeto aberto, do qual as pegas em 3D estédo
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disponibilizadas na internet pelo seu proprio idealizador, Gael Langevin, prontas
para serem impressas. Além disso, outras pessoas que ja imprimiram essas pegas
anteriormente as vendem impressas de fato. Devida a facilidade de acesso a esse
modelo e a sua aceitacdo no meio académico, ele foi eleito como 0 modelo de base

para este projeto.

5. Cronograma

A previsdo que se tem para este projeto € que até Julho de 2017 a méao
robética virtual (protétipo em 3D) esteja concebida e tenha seus movimentos
controlados pela luva de dados. Além disso, estima-se que até Julho de 2018 o
prototipo da mao robdtica controlada em tempo real pela luva de dados esteja
montado, devidamente testado e validado.

Desde que se conclua essas etapas, estudos relativos a utilizagdo da
eletromiografia de superficie, que se trata da captura de sinais elétricos emitidos
pelos musculos, passarao a ser realizados. O objetivo desses estudos é o de
transformar essa méao robotica em uma protese a ser controlada por sinais emitidos
pelo cérebro humano, mas isso diz respeito a um novo projeto, o qual vira a ser um

aprimoramento deste.
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