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OBJETIVOS
• Objetivo general:
Diseñar e implementar un sistema de control para una silla de ruedas motorizada mediante una

interfaz táctil y reconocimiento de voz, orientado a facilitar el desplazamiento de usuarios con 

movilidad reducida.

• Objetivos específicos:
Realizar una revisión del estado del arte relacionado con sistemas de control aplicados a sillas

de ruedas motorizadas mediante interfaces táctiles y comandos por voz.

Diseñar el sistema electrónico y de control necesario para el funcionamiento del prototipo, 

considerando la integración de los módulos de pantalla táctil, microcontroladores y 

reconocimiento de voz.

Desarrollar la interfaz gráfica que permita seleccionar los modos de operación y controlar los

movimientos básicos de la silla mediante botones interactivos.

Implementar los sistemas diseñados para el funcionamiento del prototipo.

Realizar las pruebas de funcionamiento del prototipo desarrollado.
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ALCANCE DEL PROYECTO

Propuesta física de la silla de ruedas

automatizada
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ALCANCE DEL PROYECTO

Diagrama de funcionamiento de la propuesta
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Matriz QFD Caja negra general

Caja negra específica

7



DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Tabla de ponderación tarjeta de control

Tabla de ponderación de la fuente de alimentación
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Tabla de ponderación del motor

Tabla de ponderación del driver de potencia
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Tabla de ponderación del regulador de voltaje

Tabla de ponderación de la interfaz hombre-máquina
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Tabla de ponderación del módulo de comandos de voz
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Primer concepto generado Segundo concepto generado
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Tabla de evaluación de conceptos
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Diseño mecánico – Selección de motores
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Torque en rectas Torque en rampas

99,05 N - 15,85 Nm - 93%

49,05 N - 7,85 Nm – 46%

235,10 N – 37,61 Nm – 221%

185,10 N – 29,62 Nm – 174%



DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Diseño mecánico – Análisis estructural
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Análisis estructural - Soporte de las baterías

Esfuerzo máximo: 146.06 Mpa Deformación máxima: 0.95 mm

Factor de seguridad: 1.71

Mallado general: 5mm

Mallado específico: 2mm
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Análisis estructural - Caja del circuito

Esfuerzo máximo: 0.424 MPa Deformación máxima: 0.02 mm

Factor de seguridad: 15
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Análisis estructural - Soporte de la pantalla TFT

Esfuerzo máximo: 46.615 MPa Deformación máxima: 0.16 mm

Factor de seguridad: 5.36

Mallado general: 3mm

Mallado específico: 1mm
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Diseño electrónico

Arduino Mega y Arduino Uno Pantalla TFT 3.5 ″ Touch Arduino Táctil Ili9486

Reductor de voltaje XL 4015 Módulo de controlador de motor de CC 60A
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Diagrama de conexiones
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Circuito de regulación de voltaje (DC-DC Buck XL4015) Circuito de potencia y control de motores DC

Circuito de interfaz y módulos de entrada



DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Diseño electrónico – Dimensionamiento de fuente de energía
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Diseño electrónico – Dimensionamiento de fuente de energía

Baterías AGM de 12 V y 25 Ah 
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Diseño electrónico – Cargador de baterías

ZYX-J30 12V/24V
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Sistema de control y comunicaciones
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN
Diagrama de flujo de inicialización y configuración de perfiles
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Procesamiento de comandos (serial y voz)
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Ejecución de potencia y salida física
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Ventanas de la Interfaz gráfica

Pantalla inicial
Menú principal

modo manual
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Menú principal

modo automático



DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Fabricación de piezas
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Implementación

Implementación física Implementación electrónica
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Costos de componentes electrónicos
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Costos de componentes Mecánicos y 

Estructurales
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DISEÑO E IMPLEMENTACIÓN

Implementación final
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PRUEBAS Y RESULTADOS

Respuesta de comandos táctiles (N=20 intentos)
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Tasa de Reconocimiento de Comandos de Voz



PRUEBAS Y RESULTADOS

Dinámica de movimiento (Carga: 100kg, Plano)
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Medición de desviación lateral



PRUEBAS Y RESULTADOS

Medición de corriente por estado operativo
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Resultados de Autonomía en Ciclo Mixto



CONCLUSIONES
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Prototipo en Entorno Real y su Funcionalidad Validación del Diseño Mecánico (FEA)

Interfaz HMI y Seguridad Redundante Pruebas de Potencia y Seguridad en Pendiente

SB: 1,71

SP: 5,36

C: 15



RECOMENDACIONES
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Migración a Manufactura CNC para el Chasis Entrenamiento del Sistema de Voz en Entorno

Real

Evolución del Montaje Electrónico a PCB Implementación de Micrófono con Cancelación

de Ruido



FUNCIONAMIENTO
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COMENTARIOS 

Y 

PREGUNTAS
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