
 

 

Figura 3 – Foto  da placa RaspberryPI (centro) e das placas desenvolvidas e confeccionadas  no 
LAMECC que fazem interface com o Raspberry, constituindo o módulo mecatrônico. 

Figura 1 – Robô manipulador com 
acionamento pneumático 
desenvolvido no LAMECC. 

Figura 4 – Foto do módulo mecatrônico 
montado.  

Figura 5 – Foto da bancada pneumática de 
testes com dois módulos mecatrônicos que 
controlam dois atuadores pneumáticos, 
prontos e funcionando. 

Figura 2 – Esquema da disposição dos módulos 
mecatrônicos acoplados em cada grau de liberdade do 
robô. 


