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Esta dissertacdo apresenta como objetivo o desenvolvimento e
operacionalizacdo de uma mao robodtica antropomérfica. O projeto
incluiu o fabrico e montagem da estrutura mecénica, a integracéo de
sensores piezoresistivos para detecdo de contacto, e a implementacao
de um sistema de controlo modular em ROS2, capaz de executar
movimentos béasicos de manipulagdo. Durante a fase de testes,
identificou-se a ocorréncia de sobreposicées entre dedos durante a
abertura da mao, resultantes de uma ordem de ativacdo inadequada,
com risco de colisdes internas e esforco excessivo nos motores. Para
resolver este problema, foi desenvolvido um sistema de aquisi¢cao
de dados e treinado um modelo de aprendizagem automatica para
classificar automaticamente diferentes tipos de sobreposi¢éo. Entre os
modelos testados, o Support Vector Machine (SVM) revelou o melhor
desempenho. Os resultados demonstram elevada precisdo na deteg¢éao
de configuragbes criticas, contribuindo para a robustez do sistema e
abrindo caminho a implementacéo futura de estratégias de controlo
preventivo.
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This dissertation aims to develop and operationalize an
anthropomorphic robotic hand. The project included the fabrication and
assembly of the mechanical structure, the integration of piezoresistive
sensors for contact detection, and the implementation of a modular
control system using ROS2, capable of executing basic manipulation
movements. During the testing phase, finger overlaps were observed
during the hand opening sequence, caused by an inadequate activation
order, leading to risks of internal collisions and excessive stress on
the motors. To address this issue, a data acquisition system was
developed, and a machine learning model was trained to automatically
classify different types of finger overlap. Among the tested models, the
Support Vector Machine (SVM) achieved the best performance. The
results demonstrate high accuracy in detecting critical configurations,
contributing to the system’s robustness and paving the way for future
implementation of preventive control strategies.
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