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IMPLEMENTAGAO DE UM CONTROLE DE POSIGAO E FORGA PARA UM SISTEMA DE
PREENSAO

Eduardo Rossi Trigo (Bolsista SAE/PRG) e Prof. Dr. Jodo Mauricio Rosario (Orientador),
Faculdade de Engenharia Mecanica — FEM, UNICAMP

Um dos grandes desafios para a Engenharia de Reabilitacdo € o desenvolvimento de préteses
antropomorficas que ajudem a reabilitacdo de um individuo de forma satisfatoria. Muitas proteses
ativas vem sendo desenvolvidas, porém, na sua maioria sdo desconfortaveis e repletas de
limitagcGes para o usuario. Além disso, seu elevado custo marginaliza grande parcela das pessoas
que necessitam utiliza-las. Neste contexto, desenvolveu-se um sistema de controle de posicéo e
forca para um mecanismo de preensdo utilizando circuito l6gico reprogramavel ALTERA™, o que
reduz significativamente o tempo de desenvolvimento e os custos. O sistema de controle envia
informacgdes sobre as condigdes de operacdo da prétese para o usuario. Uma vez implementado
numa protese ativa de mao, tornaria possivel a manipulagao de objetos de diferentes resisténcias
sem danifica-los. Simultaneamente, um estudo baseado em trabalhos ja realizados sobre Ligas de
Memoéria de Forma (ou Shape Memory Alloy — SMA) foi realizado a fim de utilizar estas ligas como
elementos acionadores de um atuador linear. Suas caracteristicas e propriedades apresentam
varias vantagens sobre os atuadores convencionais, o que contribuiria muito para o

desenvolvimento de préteses mais eficientes.
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