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Mao bionica controlada por luva
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INTREDU!AE

Atualmente, diversos dispositivos vém sendo
inseridos nas empresas a fim de automatizar
processos e gerenciar a producao. Segundo a
Organizacao Internacional do Trabalho, foram
relatados 317 milhoes de acidentes de trabalho
anualmente, produzindo 6300 vitimas fatais
diariamente [1]. E sabido que muitos dos acidentes
ocorrem por falha humana. Assim, o avanco da
industria somada aos recursos tecnologicos gerou a
fabricacao de novos mecanismos para facilitar a
realizacao de procedimentos industriais.

A mao mecanica € um dispositivo que possui
aspectos equivalente a um membro humano e é
capaz de reproduzir movimentos semelhantes a este.
A sua funcionalidade pode estar presente tanto na
area da medicina (relacionada a proteses) como
também na tele operagao de robds em industrias.

A mao mecanica foi apresentada inicialmente na
SEPEX 2022 (prémio de 2° lugar), porém a mesma
precisou ser desmontada e atualizada, ja que haviam
partes desgastadas e outras que se danificaram
durante seu transporte para Brasilia para ser exposta

em uma feira.

MATERIAIS E METODOS

O projeto consiste em dois controladores Arduino;
um ligado a sensores na luva, interpretando
movimentos dos dedos, transmitindo para o segundo
Arduino conectado a mao mecanica. Apos uma
apresentacao, correcoes foram feitas, incluindo
ajustes nos codigos dos sensores e motores, além da
reconstrucao da mao mecanica devido a problemas

estruturais.
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RESULTADOS E DISCUSSAO

ApOs a execucao das alteracdes necessarias, a mao
mecanica retornou a sua funcionalidade total (figura
1).

Na figura 2, sao apresentadas algumas linhas do

codigo de programacao.

Figura 1: Mao mecanica.
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finclude <Servo.h> // Biblioteca necessaria para controlar os motores Servo
// definindo varidveis dos sensores

int flex 5 = A5; // entrada digital para o sensor flex 5

int flex 4 = A4; // entrada digital para o sensor flex 4

int flex 3 = A3; // entrada digital para o sensor flex 3

int flex 2 = A2; // entrada digital para o sensor flex 2

int flex 1 = Al; // entrada digital para o sensor flex 1

//Criando um objeto para cada motor
Servo indicador; // Objeto para controlar o motor servo 1
Servo medio; // Objeto para controlar o motor servo 3
Servo anelar; // Objeto para controlar o motor servo 4
Servo mindinho; // Objeto para controlar o motor servo 2
Servo dedao; // Objeto para controlar o motor servo 5
int flex 5 val; /] Variével para armazenar o valor do sensor flex 5
int flex 4 val; /] Variével para armazenar o valor do sensor flex 4
int flex 3 val; // Variével para armazenar o valor do sensor flex 3
int flex 2 val; // Variével para armazenar o valor do sensor flex 2

int flex 1 val; // Varidvel para armazenar o valor do sensor flex 1

Figura 2: Cddigo de programacao.

Os resultados deste projeto nao apenas colaboram
com 0S conceitos encontrados na literatura em
termos de funcionalidade, mas também
apresentam uma contribuicao significativa ao
propor solucdoes de custo mais acessiveis. A énfase
na modificacao dos codigos, ajustes nos
componentes e a escolha estrategica de materiais
demonstram uma abordagem inovadora na busca
por eficiéncia financeira.

Essa pesquisa destaca a importancia de considerar
alternativas acessiveis na criagao de tecnologias
assistivas, abrindo caminho para futuras
investigacoes sobre a viabilidade econOmica e a

implementacao mais ampla de dispositivos bionicos.

" CONSIDERACOES FINAIS

O projeto se mostrou viavel para proporcionar maior
acessibilidade e possibilidade de melhoria na
qualidade de vida, além de oferecer avancos
tecnologicos. Com os materiais corretos e o tempo
necessario para realizar cada melhoria em relacao a
anatomia e atualizacao do codigo, a equipe, podera
apresentar melhores resultados, visto que o projeto

original seria fazer uma conexao bluetooth e as

“falanges” da impressao do projeto se movimentando

individualmente.

Como esse projeto continuara, novas caracteristicas

serao adicionadas ao sistema.
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