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RESUMEN

En este articulo, se presentan los resultados de las pruebas realizadas al sistema mecanico de robots con ruedas, con Ia\

finalidad de que puedan ser implementados como instrumentos de terapia para personas con capacidades diferentes
(TEA).

Se muestran los resultados en los cuales se analizo el comportamiento del robot para realizar una trayectoria y su
dependencia del manejo del operador para realizarla.

De esta manera, se pueden extrapolar resultados acerca de la importancia del disefio para la elaboracion de sistemas
\ mecanicos que puedan ser confiables para implementarse como herramientas de terapia.

/

ABSTRACT

/ This article presents the results of tests performed on the mechanical system of wheeled robots, so they can be
Implemented as therapy instruments for people with different capacities (ASD).

The results displayed show the robot's behavior following a trajectory and its dependence on operator handling.

In this way, results can be extrapolated about the importance of design for the development of mechanical
\ systems that can be reliable to be implemented as therapy tools
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Introduccion

+ Ultimamente, la robdtica ha tomado un papel protagdnico en diversas aplicaciones
debido a su caracteristica multidisciplinaria. Una de ellas, es la de la salud. De acuerdo con
la Organizacién Mundial de la Salud, uno de cada 160 nifios presenta el trastorno de
espectro autista. Este trastorno se caracteriza por la presencia de alteracion del
comportamiento social, la comunicaciéon y el lenguaje en cierto nivel.

* Se han realizado estudios en los cuales se ha identificado que los nifnos con este
trastorno pueden convivir socialmente en un ambiente predictivo (Pérez, 2019). Este
ambiente puede ser aportado por la utilizacidon de actividades que involucren prototipos
robdticos. Los robots por su programacidon pueden tener comportamientos predictivos y
crear un ambiente con estas caracteristicas. Se han elaborado prototipos mecanicos
(Tejada,2018), que consiste en un sistema de pedaleo, el cual se enfocaba a ayudar al nifio
autista a mejorar su concentracion al realizar tareas como trazar, pintar o escribir. El nifio
pedaleaba al momento de realizar la actividad.

* Los resultados han mostrado que este tipo de dispositivos ayudan a establecer un
mejor ambiente para el desarrollo de actividades.

* Este articulo, estd enfocado en la realizacién de prototipos robdticos que sean
utilizados en actividades que crean un ambiente predictivo en el cual se puede fomentar
la concentracién del nifio autista para mejorar sus destrezas. En el desarrollo, se presentan
las caracteristicas de los prototipos disefiados. En la seccidn de resultados se muestran las
graficas que muestran las pruebas realizadas en los prototipos para que puedan ser
utilizados como apoyo en terapias. Por ultimo, se presentan las conclusiones de este
trabajo.
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Sensores

Control +
Sistema de
Comunicacion

(Arduino)

Prototipos
implementados

* Propuesta: Realizacion de
prototipos de bajo costo y
utilizando materiales de
reciclaje

» Caracteristicas obtenidas:
Prototipos capaces de realizar
seguimiento de trayectoria,
esquivando obstaculos de
forma autonoma y manual. El
control manual es por medio
de joystick con comunicacion
bluetooth.
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Res

N

ltados

e Se realizé una prueba para la comprobacién de que
si los prototipos logran llamar la atencion del nifio
autista para establecer una dinamica de juego. Se
tiene que reconocer que el papel del cuidador (Vela,
2015) es punto indispensable para que la actividad
pueda realizarse. Con paciencia le explica al nino de lo
que se trata la actividad-juego y los resultados
mostraron que se logro captar la atencion y realizar
inclusive varios recorridos.

* En la experiencia del cuidador, nos indicé que
después el nifio fue capaz de realizar un trazo
indicando la trayectoria seguida por el robot. Es decir,
el nifo no trazo la trayectoria negra, sino que trazo la
del robot. Este punto, todavia requiere de estudio
dentro de las actividades que puedan realizarse con
estos prototipos. En esta prueba, no se registro el
tiempo, ya que el objetivo era analizar si los
prototipos lograban Ilamar la atencién del nifio en
una sesion de terapia.



, Se realizaron las implementaciones de prototipos robdticos con sistema
sensorial y de comunicacidon enfocados a ser apoyo en actividades enfocadas
al desarrollo de destrezas en nifios autistas.

Los prototipos cuentan con dos modalidades, manual y auténomo. De esta
manera, se intenta que las actividades con estos prototipos se desarrollen en

un ambiente predictivo. Los prototipos se desarrollaron de modo que fueran
de bajo costo y basados en desarrollo sustentable. De esta manera, pueden
ser utilizados por terapeutas en instituciones con bajo presupuesto.

Conclusiones

El papel del cuidador-terapeuta sigue siendo decisivo para que la
incorporacion de los prototipos en las actividades pueda llevarse con éxito.

Se tiene proyectado la ampliacién del estudio del impacto de la incorporacién

de un mayor numero de prototipos robdticos en diversas actividades
enfocadas a la terapia de los nifios con autismo.
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