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Resumo

A técnica de medidas de micro-Raman consiste em medir o espalhamento inelastico de luz com resolucao espacial
micrométrica. Mas para isso, é necessario ter estabilidade mecéanica apropriada. Neste projeto, a finalidade é automatizar
alguns elementos méveis do microscopio caseiro do sistema geral de Raman para evitar o contato fisico direto com o
sistema minimizando a interferéncia mecénica no sistema. Os elementos sdo os divisores de feixes para a iluminacédo e
visualizacdo da imagem da amostra e do polarizador linear. Todos esses elementos serdo motorizados e controlados por
computadores através da interface Arduino e software Labview. O sistema sera testado com nanofios de InP.
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Introducéo

A finalidade do projeto é a automacao do sistema
micro-Raman do grupo para a diminuicdo da interferéncia
manual no sistema o que minimiza a vibracdo mecénica.
No sistema micro-Raman montado no grupo, o tamanho
do foco do feixe do laser na amostra é da ordem de 1
micron, o que implica que o sistema tenha uma
estabilidade mecanica melhor do que esse valor.
Atualmente, alguns elementos méveis do microscépio do
sistema, como divisor de feixes e polarizadores, séo feitos
manualmente e eles devem ser movidos com muito
cuidado para néo introduzir vibra¢cdes e mudar a posicéo
do foco do feixe de luz na amostra. Para isso, propomos
construir dispositivos moéveis para deslocarem o0s
divisores de feixe e um rodador de polarizacdo da luz,
todos motorizados e controlados por computadores.

O dispositivo moével para o divisor de feixe foi feito
com um deslocador de precisdo acoplando um motor DC
para movimentar o dispositivo e duas chaves limitadores
de deslocamento, veja a Fig. 1. Um circuito contendo um
conjunto de chaves e uma placa Arduino controlam o
movimento do motor. O rodador de polarizagdo da luz é
feito com o motor de passo, também controlado pela placa
Arduino e o “drive” de controle. Com os conhecimentos
adquiridos anteriormente a respeito de controle com base
no microcontrolador Arduino e, mais a frente, a
possibilidade de vincular a comunicagcao com a interface
LabView (um software da National Instruments) foi
possivel desenvolver um programa que realizasse a
translacdo dos divisores de feixe e girar o polarizador
linear para medidas de espalhamento Raman.

Figura 1. Dispositivo
utilizado para mover o
divisor de feixe.

Resultados e Discusséao
A automacao implementada com os dispositivos
moéveis somado ao rodador de polarizagdo da luz feito
com motor de passos resultaram em uma reducgdo
significativa em interferéncias mecénicas, pois houve

diminuicdo da possibilidade de introduzir vibracdes que
moveriam o foco do feixe de luz na amostra.

O tempo em que seriam deslocados os divisores
de feixe e rodar o polarizador de luz decaiu levando
menos de 1 segundo para transladar o divisor de feixe e
poucos segundos para rodar o polarizador em um
determinado angulo.

Estamos na fase de integrar os programas de
aquisicdo de dados do sistema Raman e do controle de
transladores de eixo xyz e transladores de do divisor de
feixe feito em Labview. Esta é a parte mais complexa do
projeto que esta levando mais tempo para a concluséo,
pois envolve a comunicagéo entre dois softwares.

E importante frisar que o custo da montagem foi
baixo, comparado com o dos dispositivos comerciais e,
além disso, o projeto proporcionou na formacao na area
de instrumentagdo adquirindo conhecimentos de
programacéo em Labview, uso de Arduino, e sobre tudo o
principio de funcionamento da técnica de espalhamento
Raman.

Concluséao

Foram montados dispositivos moveis como o
divisor de feixe e o rodador de polarizacdo no sistema
micro-Raman no laboratério do grupo com finalidade de
diminuir vibrag6es mecéanicas durante a medida.

Foi possivel controlar as partes mdveis do
sistema de micro-Raman gracas a integracdo do
microcontrolador Arduino com o software LabView,
tornando simples e menos trabalhoso em se obter dados
com esse sistema.
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