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DESENVOLVIMENTO DE SENSOR DE DEFORMACAO DE BAIXO CUSTO APLICADO
A MAOS ROBOTICAS

Vanessa Cristina Furtado FAGUNDESI; André Lucas NOVAESZ; Clicia Reis CARVALHO?
RESUMO

Um sensor de deformagdo é capaz de transformar um estimulo mecdnico em sinal elétrico. Este trabalho se
concentrou em desenvolver um sensor de deformagdo de baixo custo utilizando folha condutora poliolefina impregnada
de carbono (Velostat®) e borracha condutora composta de latex SBR. O material foi submetido a deformagdo e sua
resposta foi um aumento no sinal lido de acordo com a deformagado.
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1. INTRODUCAO

Um sensor de deformagdo ¢ capaz de transformar um estimulo mecéanico em sinal elétrico
(BAPTIST et al., 2017). A fabricagdo comercial de dispositivos mais robustos resultam em um alto
valor agregado ao mercado, sendo um fator expressivo no desenvolvimento de um projeto (WANG
et al., 2010). A utilizagdo de um sensor proprio permite a captacdo de dados especificamente
requeridos, com materiais e tecnologias previamente estabelecidas, tendo como resultado um
dispositivo eficaz e de baixo custo (NATIONAL RESEARCH COUNCIL). Com a evolugdo de
impressoras 3D (SILVA et al., 2014), ¢ possivel o desenvolvimento de maos robdticas de baixo
custo, mas ainda € pouco estudado a utilizacdo de sensores aplicados nessas proteses. Este trabalho
apresenta a proposta de um sensor composto de dois eletrodos de folha condutora poliolefina
impregnada de carbono e borracha condutora composta de latex SBR. Este material quando

deformado ¢ capaz de gerar sinais elétricos.

2. MATERIAL E METODOS
Neste projeto foi desenvolvido um sensor de deformacdo passivo, o qual ¢ composto por

duas camadas do sensor de pressdo em folha condutora poliolefina impregnada de carbono
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(Velostat®) (JEONG et al., 2011) e uma camada de borracha condutora composta de latex SBR (do
inglés Styrene Butadiene Latex) com 15% de negro de fumo entre as demais, todas possuindo 3 cm
de comprimento por 1 cm de largura. Juntamente ao Velostat®, foi inserido terminais elétricos para
a medicao dos sinais dos dados, coletados pelo sensor através do equipamento osciloscopio digital

Tekthronix® THS 3014. A Figura 1 exemplifica o modelo desenvolvido.

Figura 1 - Modelo visual do sensor de deformacao

Camada de Velostat

Camada de latex SBR
com 15% de negro de
fumo

Terminais elétricos

Fonte: Do autor

A Dborracha utilizada possui diferente valor de resisténcia em relagdo ao Velostat®,
permitindo o isolamento entre as camadas. Dessa forma, a aplicacio de uma for¢a ao material
provoca sua deformacdo gerando uma diferenga de resisténcia entre as placas, que pode ser medida

através dos terminais elétricos.

3. RESULTADOS E DISCUSSOES

O sensor foi conectado ao osciloscopio para a leitura do sinal elétrico produzido como

resposta da deformacao do material. A Figura 2 apresenta os dados coletados.
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Figura 2 - Sinal produzido em resposta a deformagao
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O sensor desenvolvido foi estabilizado em superficie livre de energia anti estatica, onde
sofreu a deformagdo, a qual foi realizada através de forga exercida em uma de suas extremidades
utilizando objeto composto do mesmo material da superficie. Durante o intervalo de 0 a 150
milissegundos, a amostra permanece imovel; a Figura 2 demonstra o pico de potencial devido a
deformacdo de cerca de 500mV durante o intervalo de 150 a 225 milissegundos, podendo ser
tratado como um sinal tipicamente senoidal. Através da deformacdo do material desenvolvido, foi
obtido um sinal elétrico significativo em resposta. Em consequéncia deste resultado, sera possivel

realizar o processamento do sinal a fim de aplica-lo no desenvolvimento de maos roboticas.

4. CONCLUSOES
A configuragao desenvolvida do sensor mostra-se satisfatoria para o aplicagdo e controle de
maos roboticas remotamente. Neste projeto ainda serdo investigadas as respostas elétricas deste

sensor submetidos a diferentes estimulos mecanicos. Também serdo testadas outras configuragdes
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utilizando diferentes materiais. Esses estudos estabelecerdo os critérios para a futura modelagem do

sinal elétrico.
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