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Titulo: "Desenvolvimento de manipulador robdtico para testes de cirurgia robdtica simulada"

Esta proposta consiste no desenvolvimento de uma platatorma de testes que simule uma
cirurgia robotizada. Este procedimento deve ser pré-programado, ou seja completamente
automatizada, definindo uma teretfa de referéncia a ser executada. Essa concepgdo robética
deve envolver um sistema simplificado, onde um maior desenvolvimento é esperado em
alguma drea/ponto especifica, a depender do interesse do discente. As etapas a serem
desenvolvidas correspondem a

- impressdo 3D/prototipagem mecanica;

- sensoriamento;

- implementagdes embarcadas/computacionais;

- dindmica/controle de sistemas;

- testes e validagoes.

Especificamente, pretende-se obter um sistma robético com caracteristicas desejaveis a uma
cirurgia. Assim, um manipulador com uma melhor interagio homem-méquina, com maior
destreza e velocidade satistatéria é esperado. Para isso, o problema de base a ser resolvido
consiste no uso de métodos de controle capazes de controlar indiretamente as deformagoes
mecanicas que podem aparecer no manipulador requerido, veja em [1,27]. Deve-se, entdo,
proceder com as validagdes necessarias. Um trabalho de iniciagdo cientifica pode ser
vinculado para complementar os desenvovimentos do mestrando.
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