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RESUMO

 Este projeto trata do desenvolvimento de um sistema mecânico de uma garra robótica com utilização de sensores de tato com aplicações na manipulação de objetos pré-determinados.

Dispositivos Mecatrônicos vêm encontrando aplicações cada vez mais populares, sendo encontrados em muitos equipamentos industriais e eletrodomésticos ditos “inteligentes”, a construção e controle de uma garra robótica, coloca diretamente o aluno com as diferentes tecnologias associadas à mecatrônica, através de um projeto prático, que permiti ao estudante a familiarização com os conceitos de multidisciplinaridade, adquirindo, novos conhecimentos nas áreas de eletrônica analógica, digital, microprocessadores e programação e sensores, para tanto dispondo de orientação e treinamento especializado. 

Este trabalho visa, assim, experimentar as possibilidades de sensoriamento tátil e construção de sitemas mecânicos através de materiais alternativos .Sua capacidade de tato, será proporcionada por sensores de fim de curso, LDRs e  mola, o qual terá o sistema de aquisição de dados e controle mecânico feitos pela porta paralela de um PC remoto.

Foram utilizados perfis e chapas de alumínio como elementos de suporte do sistema,duas corrediças telescópicas sendo utilizadas como guias lineares, movimentando as respectivas pinças(dedos), engrenagens de sucatas de impressoras para caixa de redução, polias, cabos,eixos e mancais. Utilização de um motor de passo como atuador da garra com seu respectivo driver de controle utilizando componentes eletrônicos encontrados no mercado nacional.o projeto contou com a infraestrutura do Laboratório de Propriedades Ópticas (LAPO) localizado no Instituto de Física - UFBA, o qual possui  variados equipamentos (Furadeira de bancada,Esmeril,Mini-retífica Dremel, Conjunto completo de ferramentas para bancada,Estações de solda,Osciloscópio Tektronix 100MHz, Geradores de função,Multímetros digitais de 4 1/2 dígitos,Fontes de tensão reguláveis,Proto-Boards,Microcomputadores linha PC).

Até presente cronograma, contamos com um dispositivo empacotado mecânicamente na forma de uma garra tipo pinça, que recebe os dados através da interface paralela de um computador do tipo PC,com a utilização da programação C .Tal dispositivo detecta a resistencia de determinado corpo de prova, dizendo se o objeto é mole, maleável ou duro, simulando a sensibilidade tátil. 
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