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Resumo: O projeto tem por objetivo produzir, com a
utilizagdo da prototipagem rapida em trés dimensdes,
uma protese mioelétrica de mdo operada através de
servo-motores ¢ cabos visando a diminui¢do de custos
comparada a proteses industriais, facilidade de
montagem e funcionalidade do modelo.

1. Introducdo

Atualmente, o numero de individuos portadores de
deficiéncia fisica cresce devido a doengas, traumas e
acidentes, aumentando a procura por proteses capazes
de suprir um membro perdido. No entanto, o preco a ser
pago impossibilita a aquisicdo pela grande maioria dos
que dela necessita, devido ao elevado custo de aquisi¢@o
e manutencdo. A prototipagem rapida nos permite
utilizar um polimero termoplastico, o Acrilonitrila-
Butadieno-Estireno - ABS, como matéria prima para a
confeccdo e com isso, baratear custos da produgdo,
atingindo assim essa porcentagem da populagdo. O
método empregado baseia-se no acionamento dos
motores elétricos a partir do processamento de sinais
mioelétricos  garantindo  independéncia e maior
flexibilidade do funcionamento. A aproximagdo de
projetos, como este, de pessoas que necessitam de
proteses para o aumento de suas perspectivas de vida e
uma inclusdo social tem sido foco de estudo e
motivagdo nos dias atuais no ramo da Biomecanica [1].

2. Metodologia

Através de pesquisas utilizando base de dados
estudou-se mecanismos de funcionamento e controle
dos movimentos efetuados pela mdo humana, e baseado
nos fundamentos tedricos, através do CAD Inventor da
Autodesk foi desenvolvido o projeto mecdnico ¢
estrutural de uma protese de mado. Para as dimensdes
(Tabela 1), foi adotado como base o tamanho médio da
mao de uma porcentagem da populagdo e todos os graus
de liberdade presentes em uma mao. A sele¢do dos
motores foi por meio de andlise dos métodos de
acionamento, dimensdes fisicas e poténcia maxima
capaz de atender a funcionalidade das maos.

Tabela I - Dimensdes da protese de mao

Peca Dimensao [mm]
Largura (aberta) 145
Dedos 75
Espessura (palma) 10
Altura mao completa 173

3. Resultados Parciais

Foi confeccionado um protdtipo da palma da mao e
de um dedo utilizando a impressora de prototipagem 3D
do laboratério de Inteligéncia Artificial ¢ Robotica da
Pos-Graduagdo da Engenharia Elétrica do Centro
Universitario da FEI. Foi verificado a necessidade de
algumas alteragdes de projeto (Figura 1). A préxima
etapa serd a confecgdo ¢ montagem de um prototipo
inteiro da mao.

Figura 1 - Projeto em CAD da protese de mao.

Os mecanismos de acionamento sdo operados através de
torques transmitidos por servo-motores TOWERPRO
MG996R. Cada dedo da protese tera um motor,
permitindo a flex@o e extensdo dos dedos.

4. Conclusoes

Por meio da prototipagem rapida 3D e a utilizagdo
do polimero ABS como matéria prima serd possivel
uma notavel reducdo no custo para aquisicio de uma
protese de ma3o em meio ao mercado atual. Com a
facilidade e praticidade de se obter uma ferramenta
capaz de suprir movimentos, uma faixa maior de
individuos, portadores de deficiéncias, estardo aptos
para usufruir deste equipamento.
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