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Interfaz Cerebro Máquina (BCI)

ANTECEDENTES

Sillas de Ruedas y ondas EEG



Módulo Lázaro L-250 Dragonfly Handcycle

Módulos adaptables (manuales) 



• Organización Mundial de la Salud (2011): 15% de la
población mundial viven con algún tipo de discapacidad.

• Ecuador: alrededor del 12.1% de la población tiene alguna
discapacidad y son de bajos recursos económicos.

• Los campos de estudio del aprendizaje automático, y ondas
electroencefalográficas no han sido muy explorados en
nuestro país.

Justificación e importancia



Sistema nervioso



Neurona



El homúnculo de Penfield







Análisis de sillas de ruedas









Sujeción Vertical  



Eje Roscado



Sujeción Horizontal



Fork (trinche)





Soportes del trinche



Disco para el frenado



Unión de la rueda con el trinche



Montaje sobre el perfil



Acople de la mordaza



Diseño de engranes cónicos







Montaje de los engranes

𝑀𝑟 = 27.0573 Nm



Requerimientos para el frenado





1. Mindwave

2. Raspberry pi 2

3. Tarjeta de control

4. Speed control para 

motor brushless

Microstepping Driver 

5. Servo Hitec HS-805 

Mega Power

6. Motor Brushless 350W

7. Motor Nema 23 15.5Nm



Diseño de la placa de control



Acondicionamiento de señal para el control de velocidad



Filtro RC para circuito de control de velocidad
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Circuito de control para el driver del motor a pasos
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Circuito para señal del servomotor
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Circuito final y diseño PCB



DISEÑO DEL SISTEMA 

DE CONTROL



 





Control del motor de la rueda de tracción



Control del motor de dirección



Control motor de frenado





Maquinado del perfil de soporte



Construcción del Trinche



Construcción de engranes cónicos



Construcción de caja para elementos electrónicos 



Construcción de canasta para la batería



Implementación de los componentes del módulo mecatrónico 























































Red Neuronal















Dedicado para todas las mentes que no 

paran de aprender y solo aplican sus 

conocimientos para hacer de este un 

mundo mejor. 


