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Próteses mecânicas são de importância fundamental na reabilitação de deficientes físicos, tanto
para acidentados como por portadores de deficiência congênita. Elas possibilitam ao usuário o
aumento de sua capacidade motora, melhorando sua vida, tanto pessoal quanto social. Neste
trabalho, com o auxílio de modelos biomecânicos de uma mão humana, foi construído um modelo
de prótese, a fim de ser realizada um dos diferentes tipos de implementação que é possível de se
realizar. Foi utilizado no projeto de acionadores, dois motores de passo de forma a realizar os
movimentos de adução e abdução dos dedos, um para o polegar, e outros para os quatro
restantes. O sistema de controle desenvolvido possibilitou verificar a funcionalidade da prótese,
analisando seus movimentos. Foi utilizado um software de controle de motor de passo para
aumentar a precisão e controle do acionamento. Foi implementada uma interface de controle, um
“hardware” que possibilitasse a análise e testar os mecanismos de movimentação da prótese,
verificando assim, a sua funcionalidade. Esse projeto serve como base para estudos futuros em
novos matérias e métodos para se conseguir chegar a uma réplica de uma mão humana.
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