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Impulsar una silla de ruedas suele ser
un poco desgastante para las personas
que asisten a un discapacitado, entre
las principales discapacidades
encontramos enfermedades
degenerativas, accidentes, entre otras.

Para impulsar al paciente, se requiere
de un esfuerzo proporcional al peso del
usuario, en consecuencia al esfuerzo
también podria ocasionar danos a la
persona que asiste.
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INTRODUCCION

En ocasiones se requiere de ir
monitoreando los signos vitales
del paciente como su ritmo
cardiaco y temperatura, por lo
que suele ser complicado llevar
un control de Ila persona
lesionada.
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El sistema que se presenta esta
propuesto para el apoyo motriz a sillas
de ruedas, mediante uno o mas
motores que son acoplados al eje de la
silla, sin necesidad de modificar su
estructura y en consecuencia generar
traccién a la silla mediante la fuerza
detectada en los sensores.

INTRODUCCION

Ademas de detectar el ritmo
cardiaco y temperatura de la
persona postrada en la silla,
mostrando los datos en una
interfaz  amigable hacia Ila
persona que dirige la silla de
ruedas.
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Los sistemas embebidos se pueden
definir como todo sistema que no es
una computadora, se define como un
sistema electréonico disehado
especificamente para realizar
funciones dedicadas y que esta
acoplado o es parte de algun
dispositivo de hardware.
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Los sistemas embebidos se pueden programar directamente
en el lenguaje ensamblador del microprocesador incorporado
sobre el mismo, o también utilizando los compiladores
especificos como C y C++,

Los sistemas embebidos suelen tener en una de sus partes una
computadora con caracteristicas especiales conocida como
microcontrolador que viene a ser el cerebro del sistema.

Interdisciplinanio %
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El microcontrolador utilizado en este
sistema, para hacer la etapa de control
es el circuito ATMega 328, que se
encuentra en el sistema de desarrollo
Romeo, fabricado por la empresa
DFRRobot y puede ser programado con
el Arduino IDE

Con el Microcontrolador se hace un control de las senales que se
reciben al utilizar el sistema y sea procesada esta informacion.
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Una galga extensiométrica es un dispositivo transductor pasivo que se
utiliza para la deteccién de esfuerzos aplicados.

Las galgas son fabricadas con alambres resistentes de diametros, para
detectar la tension aplicada sobre el dispositivo, este cambio de
resistencia debe ser proporcional a la fuerza ejercida.
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SENSOR DE PRESION Y
ENCODER DE CUADRATURA

La galga extensiométrica puede ser
adherida en la superficie de interés
para construir un sistema para
transformar las micro deformaciones
en variables eléctricas y sean
facilmente medibles.
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Este dispositivo esta acoplado al manillar,
que normalmente es donde se asiste una
silla de ruedas, la deteccion de la fuerza
esta dado por medio del contacto humano
con el sensor, por consecuente se hace
sensible a la fuerza producida por una
persona.

Cabe mencionar que la fuerza aplicada
sobre el sensor no es lineal acorde a la
fuerza aplicada por la persona, por lo que el
voltaje que se suministra impacta
directamente a la respuesta del motor que
esta acoplado al eje de la silla.
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El control de este sistema puede darse en ambos sentidos de giro
(enfrente-atras), llevando acoplado a una de las ruedas de la silla un
encoder de cuadratura, teniendo dos salidas que al mismo tiempo generan
ondas cuadradas que se defasan entre si segun el sentido de

desplazamiento de las ruedas.
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Las senales deberan llegar al microcontrolador de la
siguiente manera: primero llegara el pulso de la senal
A, y posteriormente el pulso de la senal B y por
consecuente las ruedas de la silla giran en un sentido,
pero si la deteccidbn de los pulsos por el
microcontrolador es contrario y primero llega la senal
B y posterior a ello llega la senal A, el sentido de giro
sera invertido.

Una de las caracteristicas de dicho
control es lograr el éxito del
desplazamiento de la silla en el entorno
en el que se encuentra, detectando el
sentido de giro de la misma.
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El sensor de ritmo cardiaco que es
conocido también como oximetro de
pulso (figura 5), este sensor opera la
saturacion de oxigeno al comparar
cuanta luz roja e infraroja es absorbida
por la sangre, al medir cuanta luz

alcanza al fotodetector. Parte Frontal  Parte Trasera

Enisor de Luz

— A

Recebtor de Luz = '
N NN—
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La mayor parte de la luz es absorbida por el tejido conectivo,
piel, hueso y sangre venosa en una cantidad constante,
produciéndose un pequeno incremento de esta absorcion en la
sangre arterial con cada latido, lo que significa que es necesaria
la presencia de pulso arterial para que el aparato reconozca
alguna senal mediante la comparacion de la luz que absorbe el
sensor de pulso.
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El termisor Ntc es un sensor de
temperatura, basado en materiales
semiconductores, cuya resistencia
varia con la temperatura.

Este tipo de dispositivo
construido en base a
semiconductores cuentan
con parametros y
especificaciones que se
deben tomar en cuenta
para su utilizacion.
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La temperatura de las personas
normalmente es tomada de manera
interna o parte del cuerpo humano
donde es concentrada, el dato es
tomado presionando el brazo del
paciente con el torax.
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El primer paso para el desarrollo fue
interpretar mediante el micro
controlador el esfuerzo realizado por la
persona que impulsa la silla. Para g
lograrlo se utilizé6 el sensor de fuerza iz«
que varia su resistencia al ser}
deformado.
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La figura muestra la conexion de los dispositivos requeridos para el control
del circuito de potencia (puente H), que permite activar un motor de CD
mediante la seinal del encoder de cuadratura y proporcionar asi una

traccion a la silla.

DESARROLLO DEL SISTEMA
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Si modificamos el ancho de pulso
generado por el microcontrolador, de
acuerdo al al esfuerzo detectado por el
sensor, se podria variar la velocidad
del motor.

Esto nos indica que si se disminuye el
esfuerzo en el manillar de la silla, se
reduce la velocidad del motor o

Aai=36am) Auarl=3&Em. RMSI=gd 27 viceversa a mayor eSfuerZO, mayor
e an e sera el ancho de pulso que se genera y
la velocidad aumentara.
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DESARROLLO DEL SISTEMA

Los sensores de temperatura y ritmo cardiaco son acoplados al sistema
para la deteccion de los signos vitales del paciente, la temperatura del
paciente es tomada del brazo del mismo presionandolo hasta obtener el
dato, visualizando dichos datos en una pantalla LCD.
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El acoplamiento del sensor de ritmo
cardiaco se tomara a partir del dedo
indice del paciente, por lo tanto en
base a esto se puede determinar si el
ritmo cardiaco de la persona es
normal. Por regla general, la frecuencia
normal en reposo oscila entre 50 y 100
latidos por minuto.
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El sistema cumple con reducir el
esfuerzo que realizan las personas al
impulsar la silla de ruedas, asi mismo
detectar el sentido de giro de la silla
(hacia atras o adelante), ajustandose a
cualquier tipo de silla convencional.
Ademas de comunicar los sensores de
fuerza sobre el manillar de la silla, que
se conectan directamente con el
microcontrolador que recibe ademas
las senales del encoder de cuadratura,
y asi acoplar el motor a la rueda de la
silla como se muestra en la figura

Interdisciplinanio %
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Asi mismo detectar el ritmo cardiaco
en el dedo indice del paciente, y
temperatura de la persona postrada en
la silla, mostrando los datos en una
interfaz amigable con la persona que
dirige la silla de ruedas. Dicho lo
anterior fue posible modificar Ila
velocidad y sentido de giro del motor
que proporciona traccion mediante la BT RE
técnica de control que relaciona la HEHE" ICEE
deteccidén del esfuerzo y direccion de

desplazamiento de la silla.

Pulse Window Scale 0.75 we s HRV 907TmS N
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Se puede mejorar el diseno utilizando técnicas de control
predictibles, asi como adaptar un mecanismo a las sillas de ruedas
convencionales, con algun tipo de motor desmontable. Ademas de
proponer mejoras en base a las pruebas que se realizaron al sistema,
es un sistema muy amigable con el entorno y las personas que lo
manipulan y en caso de ser requerido, se podria cambiar el diseno
del sistema para tener una mejor comodidad incluso para el paciente.
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El sistema esta enfocado a las personas que asisten a un discapacitado
que tiene la necesidad de postrarse en una silla de ruedas, siendo en
muchas ocasiones uno de los problemas a los que se enfrentan muchas
personas, el poder asistir a una persona con estas caracteristicas.

El sistema cumple con disminuir el esfuerzo que se realiza al impulsar la
silla de ruedas, en muchas ocasiones el esfuerzo debe ser proporcional al
peso del usuario por lo que es un gran problema para estas personas que
asisten, el sistema junto con sus caracteristicas es capaz de dar un
impulso a la silla, sin necesidad de forzar su movimiento, ademas de ser
un sistema amigable con las personas y de facil uso ya que no se
requieren métodos de entrada como teclados o botones que interfieran
en manejo del sistema.
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En muchas ocasiones tener un control de las personas en cuanto a signos
vitales, es un poco incomodo cuando se trasladan en sillas de ruedas. El
sistema es capaz de tomar las medidas con el uso de sensores que facilitan
el trabajo de la persona que asiste al discapacitado, y tener un mejor control
del estado de la persona que se encuentra postrada en la silla, dichos datos
son visualizados en una interfaz amigable con el usuario, mostrando los datos
de una manera entendible y asi poder hacer lectura de los mismos.

Debido al uso del sistema y su etapa de alimentacion, se pretende aumentar
la vida de duracién del sistema, mediante el uso y acoplamiento de un freno
regenerativo que mediante imanes permanentes se podra regenerar la
energia que se despide al utilizar el sistema y poder almacenarla de nuevo en

la bateria.
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