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Resumen

La presentedsis fAplicacion de un sistema de control por voz para reducir el esfuerzo

del desplazamiento en silla deuedas de personas con discapacidad en la localidad de

San Pabl®, tiene como objetivo general, reducir el esfuerzo del desplazamiento en silla de
ruedas de personas con discapacidad utilizando un sistema de control por voz, en la localidad
de San PabloAsi mismo tiene objetivos especificos; determinar el esfuerzo del
desplazamiento en la silla de ruedas en la localidad de San Pablo; disefar el prototipo del
sistema de control por voz y determinar la relacion del esfuerzo del desplazamiento en silla
de ruelas de personas discapacitadas en la Localidad de San Pablo y el sistema de control
por voz Para el levantamiento de informacién se realizaron técnicas de encuesta y presion
arterial; para el analisis y procesamiento de datos se utilizaron las sighiemtesientas

como el software estadistico SPSS v.21 y el programa Microsoft ExceS2a@lguvoel

siguiente resultado de la prueba de hipé tesis de un t de tabla de 0.125 y un estadistico de t
es-1.189 cayendo en zona de rechazo planteado en dichappegtho cual, se afirma, que

se logré reducir el esfuerzo del desplazamiento realizada en una silla de ruedas para personas

con discapacidad utilizando un sistema de control por voz.

Palabras clave: Desplazamiento, Control, Discapacidad, Silla de ritedas
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Abstract

The following thesis,Application of a voice control system to reduce the effort

on displacement on wheel chairs of persons with disabilities in the locality of San
Pablo", Its general objective is to reduce the effort of movement in the wheelchair
of people with disabilities using the voice control system in the town of San Pablo.
Determine the effort of movement on wheelchair in the town of San Pablo; design
the prototypeof voice control system and determine the relationship of the effort of
movement in wheelchair of disabled people in the Town of San Pablo and the voice
control system. For the information gathering, the techniques of the survey and blood
pressure; the fwing tools are used for the analysis and data processing such as the
statistical software SPSS v.21 and the Microsoft Excel 2013 program. The following
hypothesis test results will be obtained from the table of 0.125 and the statisic of t

- 1,189 faling in the zone of rejection raised in said test, reason why, it is said, that
the effort by the displacement in a wheelchair for people with disabilities that uses a

voice control system is reduced.

Keywords: Displacement, Control, Disability, Wheelch&ioice.




Introduccion

La presente tesigplicacion de un sistema de control por voz para reducir el esfuerzo del
desplazamiento en silla de ruedas de personas con discapacidéatafidad de San Pahlo

La Organizacion Mundial de la Salud OMS2017 menciona que existen mas del
millones de personas con discapacidad, o sea, a un 15% de la poblaciéon nimdial
Latinoamérica segun Comision Econdmica para América Latina y el CaEBAL (2010
menciona qudnay cerca de 66 millones de personas que equivale el 12% de la poblacion
padece de alguna discapacidad,emmbargogen el Peru, con la primera encuesta nacional en
el afio 2012, INEK2012) logro registrar un total de 1 575 402 que seria el 5,2% de la

poblacion total.

En la localidad de San Pablo se encuentra la MunicipaligadtBl de San Pablo encargado

de la administracion del distrito, contempla dentro de su estructura organica la OMAPET
(Oficina Municipal de Atencién a la Persona con Discapacidad), su objetivo es establecer un
vinculo entre la municipalidad y los vecingse sufren de algun grado de discapacidad e
integrarlos para tomar acciones de prevencién, rehabilitacion y proteccion, mejorando su
calidad de vida, favoreciendo al desarrollo de la Provincia con el fortalecimiento social de
la gestion municipal. Estaioina OMAPET (2018 tiene registrado un total de 31 personas
discapacitadas de los cuales el 29.03% es decir 9 personas recibieron apoyo comunitario con
la donacién de sillas de ruedas a los discapacitados de bajos recursos econémicos.

Para la tesis seael i z - |l a siguiente hip-tesis, Asi,

control por voz se lograra reducir el esfuerzo del desplazamiento en silla de ruedas de

personas con discapacidad en |l a Localidad
Se identificé la variable indeperdn t e : AAplicaci-n de un si st
dependiente: ANAEsfuerzo del desplazamiento

Centrando el desarrollo de la investigacion en un prototipo con sistema de control por voz,
de manera que pathos reducir el esfuerzo, para el desplazamiento de estas personas que
sufren por su condicion fisica y econdmica, llevandolos a la inclusion tecnoldgica que

muchas veces no existe en estos lugares apartados en nuestro pais.

d

e
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Dentro de las limitaciones enunadas en el proyecto se sujeta al disefio de un prototipo
mecanico de un sistema de control por voz para reducir el esfuerzo del desplazamiento de
una silla de ruedas para personas discapacitadas de extremidades superiores e inferiores

debido a escasosarsos econdémicos.

El objetivo general de la tesis es: reducir el esfuerzo del desplazamiento en silla de ruedas
de personas con discapacidad utilizando un sistema de control por voz, en la Localidad de
San Pablo.Y como obijetivos especificos: Evaluaesfuerzo del desplazamiento en la silla

de ruedas en la Localidad de San Pablo. Disefar el prototipo del sistema de control por voz.

Determinar la relacion del esfuerzo del desplazamiento en silla de ruedas de personas

discapacitadas en la Localidad Sien Pablo y el sistema de control por voz.

El disefio de la investigacidon es experimental, se tiene 9 muestras ya que son 9 personas que
recibieron el apoyo y estan registradas e identificadas en la OMAPET de la municipalidad
distrital de San Pablo en lagvincia de bellavista departamento de San Martin. Estas 9
peronas hacen que el disefio de la investigacion sea de un solo grupo con pre test y post test.
Obtuvo el siguiente resultado de la prueba de hipotesis de un t de tabla de 0.125 y un
estadistico dees-1.189 cayendo en zona de rechazo de la hipétesis nula, se afirma, que se
logré reducir el esfuerzo del desplazamiento realizada en una silla de ruedas para personas
con discapacidad utilizando un sistema de control por voz.

La estructura de leesis esta compuesta por tres (3) capitulos, el primer capitulo comprende
la revision bibliografica donde se establece, organiza y se resume las referencias
bibliogréficas, exponiendo fundamentos tedricos cientificos y definicion de términos; el

segundo caitulo consta de los materiales y métodos, en el que se describe el proceso del
desarrollo de la investigacion llevada a cabo; el tercer capitulo hace referencia a los
resultados y discusiones de la investigacion, en la que se detalla y discute loda®sulta

obtenidos en dicha investigacién, contribuyendo respuestas a la problematica y objetivos

planteados.

Finalmente, se incluye conclusiones y recomendaciones en base a los resultados obtenidos

después de disefar, desarrollar, implementar y evaluaul@@opropuesta.



1.1

CAPITULO |
REVISION BIBLIOGRAFICA

Antecedentes de la investigacio

Seg¥n Varela A, Jos® (2014), en su tes
posicionamiento de una silla de ruedas
problematica enfocada en la limitada autonomia de una silla de ruedas eléctrica que
afecta diectamente en la movilidad de las personas con capacidades diferente
influyendo en la autoestima como en la salud fisica y mental. Su estudio se centra en
analizar los sistemas de control automaticos y su influencia en el posicionamiento de
una silla de radas permitiendo la investigacion de los sistemas de control automatico
para conocer su disefio a través de la investigacion bibliogréfica, asi mismo
identificar las caracteristicas del posicionamiento de una silla de ruedas eléctrica para
establecer lasritaciones técnicas del equipo a través de la observacion para poder
plantear una propuesta que permita disefiar e implementar un sistema de control
automatico para el posicionamiento de una silla de ruedas eléctrica. Obteniendo
como principales conclusiosgla facilidad de utilizar un disefio en cascada permite
tener un control independiente tanto en la parte cinematica como en la parte
dindmica, debido a que si el disefio del controlador dinamico se cambia por otro, el
controlador cinematico no se veriaaéelo por dicho cambio, de la misma forma si
se cambia el disefio del controlador cinematico el controlador dindmico no se
afectaria; el modelo cinemético describe el movimiento de la silla de ruedas, en el
gue se considera al sistema shilambre como unanasa puntual. Por lo que el
modelo cinematico puede ser utilizado para cualquier silla de ruedas tipo uniciclo,
gue tienen como principal caracteristica dos motores controlados
independientementéa implementacion del circuito de control en la silla dedas
permite monitorear y controlar las entradas de dicha silla desde un ordenador,
teniendo como entradas de control la velocidad lineal y velocidad angular de forma

similar a los robots méviles comerciales.

Por otro | ado, Suazo B, Marcel o (2013)

de un sistema motorizado con control adaptable a una silla de ruedas estandar, para
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permitir mayor facilidad de desplazamier

es dar salcion practica por medio de un sistema electrémezanico al
desplazamiento de una persona minusvalida en silla de ruedas. Este estudio se centra
en revisar el estado del arte en funcién a las sillas de ruedas eléctricas analizando los
distintos sistemague permiten controlar la velocidad de un motor asi mismo analizar
una silla de ruedas eléctricas en funcion de los costos y efectuar en forma practica el
montaje de un sistema externo de impulsion, control y direccion de una silla de
ruedas. Obteniendamo principales conclusiones de esta investigacion; el disefar
una silla de ruedas eléctrica implica una serie de conocimientos, conceptos y
competencias, debido a que involucran conocimientos de electrénica, fisica,
mecanica, normativas, conocimiento aedrcado, proveedores, etc., lo que dificultd

en cierta medida obtener los datos necesarios de disefios para la silla, lo ideal seria
contar con un equipo multidisciplinario, donde haya un profesional especialista en
cada area; para la puesta en marcha sildade ruedas, el punto mas critico siempre

fue la partida del motor, pues es ahi donde se requiere mas corriente para vencer la
inercia del movil a trasladar, ese dato es primordial; se tuvo que optar al uso de una
tarjeta para controlar los pardmetd® motor, pues al realizarlo directamente con

un puente H resultaban caidas considerables dentro del circuito, no pudiendo con ello

llegar a extraer la maxima potencia del motor reductor.

A continuaci - n, Bach. Campos o/de Ki ar @

acopl emecatr -nico para automatizaci -n
como objetivo el disefio de un acople mecatronico para sillas de ruedas
convencionales con el fin de automatizarlas centrado en disefiar y consbasicon
didactico pargruebas de motores monofasicos para medir los parametros eléctricos
para los motores de fase partida:arranque por devanado auxiliar, de arranque por
capacitor y de arranque por capacitor permanente. Motor de inducciéon de polos

sombreados. Motor univeal de corriente alterna. Motores especiatestor de

d «

AEstator Giratorioodo aplicado a ventil adoc

de paso a paso en corriente continua y poder dimensionar y seleccionar los
dispositivos electromecanicos a implemesgaen este banco con el fin de elaborar

un manual de practicas para uso de los estudiantes. (NUmero de Practicas 10, para
todo el médulo presentado). Obteniendo las principales conclusiones de esta

investigacion; se concluye que el disefio del acople migted propuesto es capaz
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de adaptarse con una gran variedad de sillas de ruedas, porque se fija en lugares que
no cambian de forma entre los diferentes modelos como lo son: el tubo perpendicular
al finalizar el asiento, la lona del asiento, y el reposaw;ael sistema disefiado no

séblo se restringe al acople en sillas de ruedas, también podria tener otras aplicaciones
en un coche de bebé, carrito de compras, racks con ruedas entieaotavsatilidad

en el uso de un celular de forma inalambrica addptain control remoto casi
universal con o sin el uso de la banda abdominal que sirve para fijar el celular al

cuerpo del usuario.

Por su parteMacedoM, Carlos (2018), en su tesi s AANnS8I i si
disefio conceptual de un mecanismo tipo cligi@ra el desarrollo de una silla de
ruedas el ®ctrica con capacdaugbalgetivdeselas cen:
analisis mecanico de tipo cluster para que una silla de ruedas pueda ascender por una
escalera recta encontrandose orientada paranarsmultas que sean capaces de
controlar el vehiculo mediante una maademas que el sistema emplegéomita
facilitar el desplazamiento sobre superficie plana con una autonomia de una 1 hora
Obteniendo las siguientes conclusiorfés;ha cumplido corl ebjetivo principal de
este proyecto de tesis, el cual es analzamematica de un mecanismo tipo cluster
para el desarrollo de una silla de ruedésctrica con capacidad de ascenso en
escaleras rectas. Los estudios presentadesterirabajo indicaque, bajo entradas
controladas a velocidad constantsecuenciadas mediante transiciones, el sistema
realiza el posicionamientadaptacion, ascenso sobre 5 escalones, y reconfiguracion
sobre la meseta, tomandale total de 272.39; Se evaluod la estdlilad del sistema
durante el escalamiento en los entorpagpuestos. Asimismo, mediante las masas
y la base de datos de las simulaciotieematicas, fue posible aproximar las cargas
sobre cada eslabon y analizssicamente la resistencia de cadé&uctura para
determinar factores de segurid&®k seleccionaron actuadores, sensores y ciertos
elementos de interaccion hombrgiquinay fuentes de alimentacion eléctrica para

cumplir con los requerimientasnematicos en cada transicion.

Finalmente Altamirano M, Miguel A y Revilla P, Elio F (2017gn su tesis
fiDisefio y construccion del control de silla de ruedas motorizada basada en sefales
EEG para personas con severa discapacidad en el Hospital Regional de Lantbayeque

busa estudiar las sefiales Ideerebro y los dispositivos adecuados geemiten



1.2.

1.2.1.

1.2.2.
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extraer estas sefalasi mismo lanecanica de una silla de ruedas motorizaata
el analizar las sefales EEG para establecer las adecuadas para eldeolarsilla
de ruedas motorizadae dsefié y éaborio las estrategias de contmphra ealizar

pruebas del control de silla de ruedas motorizada.

Bases tedricas

Esfuerzo

Dr. Cobos, Miguel A& Dra. Cobos del AlamoBlanca (2009) fi Bfuerzo o
ergometria (del griego ergofirabajo’, y metronmedida’) es un procedimiento
diagndstico que evalla la respuesta del corazon a un ejdisicioprogresivo. Esta
prueba es una de las exploraciomsmdiacas mas utilizadas y proporciona

importantes datodiagndsticos y pronosticos en una amplia vadedepacientes.

La prueba se fundamenta en que, al practicaejercicio fisico, el organismo
necesita mas combustible (es decir, oxigeno y glucosa) y, por tanto, el corazén debe

aumentar su capacidad de bombeo (hastaed@s en un sujeto norma(p.57).

Reconocimiento de voz

Aguas GarciaNancy, (1999. LafnTecnologia del Habla se estructura en cuatro

tecnologias basicawincipales:

El Reconocimiento de Voz o Reconocimiento del Habla. Es el pradeso
conversion de un mensaje hablado en tepte,permite al usuarimma comunicacion

con la computadora.

La Sintesis de Voz o Conversion Texto a Voz. Se ocupa de la genedacion
mensajes hablados mediante la simulacion del proceso de l@eturatexto escrito

almacenado en formato electrénico.

El Reconocimiento de Locutores. Es el proceso de identificaci@niticacion

de la identidad del hablante de forma automatica a perta sefial de voz.

La Codificacion de Voz. Su objetivo es la busquedare@esentaciones

eficientes en formato digitatle la sefial de voz parsu almacenamiento y/o
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transmision, persiguiendo obtener la magalidad posible, para el menor nimero

de bits por muestra.

Podriamos, por tanto, situar a la Tecnologia del Habla como recegtama
amplio conjunto de conocimientog procedimientos deactuacion sobre la
informacion representada en la sefial de Ganocimientos que se articulan con un
alto grado de dificultad gspecializacion, ya que pertenecen a un marco cientifico
técnicomultidisciplinario, donde se dan cita elientes ramas del saber cosum:
fisiologia, acustica, linguistica, procesado digital de sefigdigencia artificial,

teoria de la comunicacion y de la informaciowejgncias de la computaci@én. (.p . 2 )

1.2.3. Elementos béasicos de un sistema geocesado digital de sefiales
Bertran Albertj Eduard (2006. Seiiales lamagnitud asociada a un fenbmeno
fisico, funcion de una o varias variabledependientes, que puede ser revelada por
un instrumento o percibida directamepte el ser humano
El sstemaes la hterconexion de dispositivos o de circuitos (subsistemas) que
efectlan algunipo de operacion sobre la sefial. Por ejemplo, un osciloscopio, un

equipo de HIFI, untelevisor, una red inalambrica, etc

La codificaciones unaaccion de procesadie la sefial en que, después de un
proceso de cuantificacion de ésta, se asigna una pakadhigo a cada nivel cuantico.
Si a esta palabra se le afiade informacion (bits) adicional, es posible corregir errores.
Por ejemplo, si se conviene quecétigo 111 corresponde al color verde y el 000 al
azul, y por algun problema en el canal se ha recibido el cédigo 110, puede decidirse,
con mayor probabilidad de acierto, que se ha transmitido el cddigo correspondiente

al color verde (ya que dos de losstiimbolos son correctos).

Procesado de la sefiaks walquier manipulacion de la sefal transmitida o
recibida, o de sus perturbaciones, orientada a mejorar la calidad o el coste de las

comunicaciones.

1.2.4. Motor
Contreras, Eybar F y Sanchez, Rolando. 20i0).r asf or ma | a ener
en mecanica. La accion se desarrolla introduciendo una corriente en la maquina por

medio de una fuente externa, que interacciona con el campo produciendo un
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movimiento de la maquina; aparece entonces una f.e.m. inducidz qu®ne a la
corriente y que por ello se denomina fuerza contraelectromotriz. En consecuencia, el
motor necesita una energia eléctrica de entrada para producir la energia mecéanica

correspondiented (p.58).

1.2.5. Sistema de Control
Valera, Jose L(2014)."Desdel punto de vista de la teoria de control, un sistema
0 proceso esta formado por un conjunto de elementos relacionados entre si que

ofrecen sefiales de salida en funcion de sefiales o datos de gipadia”

1.2.6. Sistema de control de lazo abierto
Carril | o. HBEhElxisteina de(cdhtbollalayo. cerrdatoaquel sistema
de control en el que la salida no es afectada pseflal de entrada. La salida no se

realimenta para compararla con la entrada. Los elementos de un sistema a lazo abierto

usualmente estan divididos en dos partes, efcont ador 'y el proces
(p.25).

Entrada de Entrada de Variable

referencia entrada PrGoasd controlada

—*| Controlador * Controlador [

Figura 1. Sistema de control de lazo abierto

1.2.7. Sistema de control de lazo cerrado
Carrill o. A&l contralador sg albnénta)de la Senal de error de
desempefio, la cual representa la diferencia entre la sedatrdela y la sefal de
realimentacién con el fin de reducir el error y llevar la salida del sistema a un valor
deseado. El término lazo cerrado siempre indica una accion de control realimentado
para reducir e(p25eprror del sistema. oo

Entrada de Entrada de Variable
referencia entrada

A

Procesa controlada
- 5 -

Controlador =

> Controlador

e, Elementode | |
Medicion
Figura 2. Sistema de control de lazo cerrado




1.3.

1.3.1.

1.3.2.

1.3.3.

1.3.4.

1.3.5.

1.3.6.

Definicién de términos basicos

Voz
REA (2018)Es el sonido producido por la vibracion de las cuerdas vocales al

acercarse entre si como consecuencia del paso del aire a travissidgda

Procesamiento de voz
Procesar |sefalde voz emitida por el ser humatmmando como entrada la
sefalacustica recogida por un micréfogaeconocer la informacién contenida en

ésta, convirtiéndola 6rdenes que actian sobre un proceso.

Desplazamiento

En el &mbito de la fisica, el desplazamiento es un vector cuyo origen es la
posicion del cuerpo en un ingta de tiempo que se considera inicial, y cuyo extremo
es la posicion del cuerpo en un instante considerado final. Cabe sefialar, que el
desplazamiento no depende de la trayectoria seguida por el cuerpo sino solo de los
puntos donde se encuentre en losaint&s inicial y final; es decir, la distancia entre

ellos, la cual es expresada en metros.

Logica de control
Es el conjunto de operaciones légicas y estructuras de control que determinan el

orden de ejecucion de las instrucciones de un programa.

Prototipo

Un Prototipo es un objeto que sirve como referencia para futuros modelos en una
misma cadena de produccion. Asi mismo es también el primer dispositivo que se
fabrica y del que se toman las ideas mas relevantes para la construccion de otros
disefios y repsenta todas las ideas en cuanto a disefio, soporte y tecnologia que se

les puedan ocurrir a sus creadores.

Lenguaje de Programacion
Lenguaje mediante el cual podemos controlar las funciones de un controlador de
acuerdo a una légica establecida por egprmador. Dentro de sus ventajas es que

es facilmente depurable y portable a otros controladores.


http://es.wikipedia.org/wiki/Laringe
https://es.wikipedia.org/wiki/Se%C3%B1al

1.3.7.

1.3.8.

1.3.9.
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Bluetooth

Es una especificacion tecnologica para redes inalambricas que permite la
transmision de voz y datos entre distintos dispositivos mediante unfiegedéncia
segura (2,4 GHz). Esta tecnologia, por lo tanto, permite las comunicaciones sin
cables ni conectores y la posibilidad de crear redes inalambricas domésticas para
sincronizar y compartir la informacién que se encuentra almacenada en diversos

equpos.

Arduino

Es una plataforma de hardware libre, basada en una placa con un
microcontrolador y un entorno de desarrollo, disefiada para facilitar el uso de la
electrénica en proyectos multidisciplinares. Por otro lado nos proporciona
un software consiginte en un entorno de desarrdlioE) que implementa el

lenguaje de programacion de arduino y el bootloader ejecutado en la placa.

Controlador ESC

Es un circuito electronico que cambia la velocidad de un motor RC eléctrico,
ruta y también funcionando como freno dinamico.

Estos se usan con frecuencia en modelos controlados por radio que funcionan
con baterias, mas frecuentemente utilizado en mobovssless.

Un ESC puede ser una unidad separada que se monta sobre el canal del control
del receptor del acelerador o se une al propio receptor, como es el caso en la mayoria
de los vehiculos RC de juguete o bajo costo.

La mayoria de los ESC incorporan un sistema BEC. Este hace posible regular
un voltaje estable para poder hacer funcionar el receptor y los servos.

1.3.10 Motores Brusles

Comun mente conocido como motores sin escobilla y hay de dos tipo uno
sensorizado y uno neensorizado, en nuestra investigacion usaremos un motor
sensorizado por ser mas preciso; Para conseguir que el motor gire, hay que conseguir
gue sus bobinados sean capaces de generar un campo magnético que sea
perpendicular a la direccion del campo magmédie los imanes permanentes, ya que
es en estas condiciones cuando el par generado es maximo, y lo que nos interesa es

que el valor de este par sea maximo en todo momento.


https://en.wikipedia.org/wiki/Integrated_development_environment
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Los motores tipo sensored cuentan con sensores que determinan la posicion
durante &giro del rotor, incluso a velocidades bajas, y que permiten conocer el
momento mas idoneo para aplicar el valor de tensién adecuado en la bobina
adecuada. Para poder hacer todo esto, el motor debe ir asociado a un variador
electronico, que se conectanabtor mediante el cableado necesario para enviar los
niveles de tension, mas otro conector que es el que permite recibir la informacion
acerca de la posicion del rotor (que también es una sefial de tension), y en base a la

cual realiza sus ajustes y mod#isus sefiales de salida a cada bobinado.

1.3.11.Regulador de Voltaje (StepDown)

El convertidor de voltaje DOC StepDown tiene como funcidantregar un
voltaje de salida constante inferior al voltaje de entrada frente a variaciones del
voltaje de entrada o desarga. Soporta corrientes de salida de hasta 5A, voltaje de
entrada entre 50V y voltaje de salida de 12V. Los convertidores DC/DC son circuitos
capaces de transformar un nivel de voltaje a otro de mayor o menor nivel. Existen

dos tipos de convertidoreseguladores DEDC: lineales y conmutados (switching).

1.3.12 Bateria de lon de litio
La bateria de iones de litio, también denominada batet@l-es un dispositivo
disefiado para almacenamiento de energia eléctrica que emplea como electrolito una
sal de litio que consigue los iones necesarios para la reaccion electroquimica

reversible que tiene lugar entre el catodo y el anodo.

1.3.13.Cargador de bateria de lon de litio
Las baterias LiPo se caracterizan por llevar un circuito integrado capaz de
controlar la carga fieal Lilon y aplicado a manejar los dispositivos de gestion
destinados a espacio limitado para aplicaciones portatiles. El bq24071 ofrece una
fuente de alimentaciéon DC con via autonoma de seleccion en curso y regulacion de
voltaje, muestra el estado deckrga y la terminacién de la misma, en un dispositivo

Unico monolitico.

1.3.14 Estructura Metalica
Es un conjunto de partes unidas entre si que forman un cuerpo, una forma o un

todo, destinadas a soportar los efectos de las fuerzas que acttan sobre el cuerpo.
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1.3.15.Silla de rueda
Lasilla de ruedass un dispositivo técnico utilizado por personas con una
discapacidad motriz que implica reduccién o pérdida de la locomocion.
Las sillas de ruedas permiten desplazarse a personas que tienen una movilidad
reducida groblemas de locomocién causados por una lesion o enfermedad fisica tal

como tetraplejia o paraplejia o por una enfermedad psicologica.



CAPITULO Il
MATERIAL Y METODOS

2.1. Diseiio de prototipodel sistemade control por voz

2.1.1. Materiales

2.1.1.1.Arduino Mega 2560 R3
Especificaciones
Microcontrolador: ATmega2560
Chip USB: ATmegal6U2
Voltaje de Operaciéon: 5V
Voltaje de alimentacion:-80V (7-12V recomendado)
Pines digitales 1/0: 54 (15 salidas PWM)

Corriente maxima entrada/salida: 40mA
Memoria FLASH: 256K

Memoria SRAM: 8K

Memoria EEPROM: 4K

)l
1
1
1
1
1 Entradas analdgicas: 16
1
1
)l
)l
1 Velocidad de reloj: 16Mhz

2.1.1.2.Controlador ESC

Especificaciones Controlador de Velocidad ESC 30 Amp

1 Corriente continua: 30A

1 Corriente de rafaga (10 seg): 40A

1 Voltaje de entrada: (Cable rojo Lixx35)
1 Bec: Si (5v/ 3 amp)

Propiedades

1 Alta eficiencia 100% design fet
1 Alta precision con oscilador de cristal (temperatura no afectard el rango de

operacion PWM)
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Alta frecuencia de @ualizacién, sin almacenamiento temporal de la sefal de
entrada, lo que resulta en una tasa mas alta de respuesta 490Hz

16kHz frecuencia del motor, dando respuesta mas rapida del motor, y el
funcionamiento mas silencioso, asi (sin chirrido 8khz).

Operacion simple, nada que programar, solo es necesario definir el rango del

acelerador.

2.1.1.3.Motores Brusles

Especificaciones

T
T
T
T
T
T
T
T

Voltaje: 36 V

Potencia: 250 W

Tamafo del neumético: 6.5 pulgadas = 170mm de diametro
Peso neto: 2.92 kg

Velocidad: 51500 rpm

Tension: 36V 36V

Material del producto: ABS + PC de plastico

Carga max: 80kg

2.1.1.4.Reqgulador de Voltaje (StepDown)
Especificaciones

T
T
T
T
T
T
T

Diferencial de voltaje de entradgalida (VFVO): 48 VDC (maximo)
Rango de voltaje de salida2 Vv

Temperatura de funcionamientd5 °C ~ + 150 °C

Salida de corriente: 1.5A

Entrada de voltaje: 40 V

Temperatura de funcionamiento: 0 Celsius ~ 125 Celsius

Frecuencia de caracteristicas: 100 MHz

2.1.1.5.M0dulo Bluetooth HC06
Especificaciones

T
T
T

Voltaje de Operacién: 3.3V5V
Corriente deDperaciéon: 8.5mA

Corriente modo sleep: 60uA~1.5mA
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1 Chip: CC2541 de Texas Instruments

1 Alcance:<100 metros

1 Baudrate por defecto: 9600

1 Bluetooth: V4.0 BLE

{1 Frecuencia: Banda ISM de 2,4 GHz

1 Modulacion: GFSK (Gaussian Frequency Shift Keying)

1 Potencia RF:-23dbm, -6dBm, 0dBm, 6dBm, puede modificar a través de
Comandos AT

1 Seguridad: Autenticacidén y encriptacion

Enviar y recibir sin limite de bytes.
1 Interfaz: Bluetooth Puerto serie UART TTL

2.1.1.6.Bateria de lon de litio
Especificaciones

1 Voltaje: 48V.
1 Capacidad: 2500mAh.
1 Velocidad de descarga: 20C.

1 Tipo De Bateria: Bateria De Polimero De Litio.

2.1.1.7.Cargador de bateria de lon de litio
Especificaciones

1 Corriente de trabajo: 25A

1 Picos de corriente: max 35A

1 Voltaje de cargadQVv

1 Corriente de carga: max 10A

1 Proteccidn contra cortocircuito: tiempo 250us
1 Entrega W: 315w 86v

2.1.1.8.Silla de rueda
Especificaciones

 Ancho del asiento: 44cm. Y 40 cm.
9 Profundidad del asiento: 40 cm.

1 Estructura en acero cromado.
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Plegable, apoya brazabatibles.

Tapiz de respaldo en Engomado 600 rellen@spuma densidad 25mm.
Tapiz de asiento en lona impermeable kgfnerzo tejido de fibra.
Apoya pies desmontables de altura

Ruedas del anteras 70 maci za.

A =42 4 A A -2

Ruedas traseras aro 24, aro propulsieno.

2.1.1.9.Caja de Plastico
Es una caja de plastico PVC de 300cm x 250cm x 120cm utilizada para albergar

los componentes electronicos.

2.1.1.10.Mébdulo de reconocimiento de voz V.3
Especificaciones
Voltaje de Operacion: 4.5V5V DC
Consumo de corriente: <40mA
Interface digital: 5V TTL UART y GPIO

Interface analdgica: Conector 3.5mm para micréfono

1
1
1
1
1 Precision de deteccion: 99% (bajo condiciones controladas)
! Dimensiones: 31mm x 50mm

{1 Fabricante: Elechouse

1 Nombre: Voice Recognition Module v3

1

Incluye micréfono con conector de 3.5mm
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2.1.2. Sistema de control

2.1.2.1.Sistema Electrénico de Control

Figura 3. Sistema electrénico de control por voz

En la presente Figura Sjstema Electronico de Control por vaa persona con
discapacidadenera érdenes a través de sefales analdgicas quecsef@gionadas
por el mbdulo de reconocimiento de voz \G&l celular dependiendo de la selecciona
usada por el usuario; ambas miatkdes recepcionan los datos emitidos por el
usuario para ser enviandolos al Arduino (controlador) y posterior mente ejecutar el
movimiento de los motores para el traslado lineal y el giro angular a la derecha o a
la izquierda del mismo teniendo los signtes comandos en elddulo de
reconocimiento de voz V.&vanzay retrocederderechaizquierday alto; y en el

celular.avanzayadelante, al frenteetrocederatrasderechaizquierda para yalto.


































































