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1. Contexto

A fungdo motora dos seres humanos pode ser considerada como sendo composta
de duas habilidades principais: a capacidade de andar em pé e pegar (grasp) e
manipular objetos pelas maos. Muitas pesquisas tém sido feitas para realizar essas
habilidades por meio de mecanismos robéticos. Primeiramente, maos robéticas
foram estudadas de forma mais ativa do que os pés do robd e pensava-se que as
maos do robd eram mais avancadas do que os pés do robd. No entanto, apds éxito
do desenvolvimento de robds humanoides andando pela Honda em 1996 (Hirai,
Hirose, Haikawa, & Takenaka, 1998) e por alguns outros grupos de pesquisa
depois disso, a capacidade de caminhar em robds tem avangado tdo rapidamente
que agora o desenvolvimento das maos do robo6 para a realizacao de véarios tipos
de coleta com a mdo (grasp) e tarefas de manipulacdo acabou sendo uma questao
mais urgente e fundamental para realizacdo robos humanoides que podem
realmente ajudar as pessoas.

Maos robdticas estdo cada vez mais recebendo atencdo nos ultimos anos e
um esfor¢o consideravel tem sido despendido para o desenvolvimento de
controladores para as maos robéticas com multiplos dedos. Isso vem em virtude
do que foi citado no paragrafo anterior, mas principalmente porque agarrar e
manipular uma variedade de objetos por maos robéticas sdo funcionalidades
fundamentais dos varios sistemas robéticos tais como robds humanoides, robds
industriais, e varios tipos de robos méveis, que sdo tteis em diferentes ambientes,
como casa, edificios publicos, area da cidade, fabrica, no espaco e no mar.



2. Objetivos

O objetivo desse trabalho de graduacdo é produzir um sistema que, a partir de
dados adquiridos de coletas de objetos por mdo humana, reconheca e categorize os
diferentes tipos de grasp. Para tal, sera necessario um estudo de diversas técnicas
envolvidas nesse processo.



3. Cronograma

O cronograma a seguir apresenta as datas para realizacdo das atividades principais
do processo de desenvolvimento do trabalho de graduacdo. Os prazos podem ser
alterados conforme o estudo e aprofundamento do trabalho.

1. Etapal - Levantamento e estudo do material bibliografico.

2. Etapa?2 - Planejamento e estudo mais detalhado das técnicas a serem
implementadas.

3. Etapa3 - Implementacao

4. Etapa4 - Experimentacdao

5. Etapa - Escrita do documento final

6. Etapa6 - Elaboracao da apresentagao oral

7. Etapa?7 - Defesa do TG
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