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Uno de los sectores que mas se beneficia de la tecnologia es el sector salud, dentro de este, existe
una necesidad de desarrollar dispositivos que faciliten la movilidad y la orientaciéon de las personas
con discapacidad visual, que representan una poblacién vulnerable y con limitaciones para
acceder a diferentes espacios y servicios. Por esta razén, el enfoque de esta investigacion es
desarrollar un dispositivo capaz de ayudar y asistir a las personas con discapacidad visual a tener
una mayor orientacion en el espacio, que les permita desplazarse de forma segura y auténoma por
diferentes entornos, dando origen a un ambiente mas inclusivo.

Se obtuvo el disefio conceptual en 3D del robot guia, utilizando herramientas graficas y de
simulacidn, operadas bajo los Softwares Proteus 8.13V y Sketchup 2019. El disefio posee la
siguiente sintesis estructural; una estructura base de maleta Carry On, mecanismo de movimiento
diferencial con motores reductores orientados, estabilidad de robot mévil a cuatro ruedas, dos
ruedas posteriores encargadas de realizar las acciones de desplazamiento y giro por aceleracién, y



dos ruedas excéntricas traseras funcionando de manera omnidireccional, trabajando con un robot
del tipo movil diferencial.

Se realizd un analisis cinematico y dinamico al disefio 3D creado, de acuerdo a los analisis
matematicos realizados el robot, este posee el disefio funcional, estructural y motriz, adecuado
para guiar a las personas con discapacidad visual mediante una estructura ergondmica apropiada,
con una resistencia, comodidad y peso para facilitar su trasporte. De igual forma, en los disefios de
la circuiteria electrénica, se tomo la decisidon de disefiar la fuente alimentacién con suministro de
energia independiente que varia entre 5V a 12V y también una circuiteria dedicada al control de
motores a través de relés.

Por otro lado, en el disefio de la circuiteria de control, para la sincronizacidn, control y monitoreo
de las variables, la tecnologia del microcontrolador ESP32 y su integracion con mdédulos Arduinos,
es la opcidn mas efectiva en cuanto a robustez, calidad, economia e integracion en dos placas
donde se encuentran todos los elementos necesarios para conectar periféricos a las entradas y
salidas del microcontrolador anteriormente mencionado; asi como también la flexibilidad del
modo de programacion bajo el entorno de desarrollo Arduino(IDE). Dicho disefio se realiza bajo el
software Proteus.

La integracion del sistema y las pruebas fueron definidas en base a planes de forma ordenada
segun los subsistemas de la estructura del chasis y de desplazamiento, el sistema control de
potencia, el sistema regulador, sistema de deteccidn de obstaculos, el sistema maestro, y, por
ultimo, la aplicacion mévil, para una correcta ejecucion del ensamblaje.

En relacién a la construccion del prototipo del robot guia, la programacién de los
microcontroladores ESP32 y la sincronizacion de los sensores ultrasénicos mddulos Arduinos, se
realizé a través de dos (02) microcontroladores, donde uno funciona para censar variables de
medicion y el otro para procesar y actuar con los datos obtenidos.

En el desarrollo de una aplicacién mévil para el procesamiento de coordenadas, posicionamiento y
pendiente, el uso de las API's de Google Maps, es la forma mas efectiva para que el robot guia
pueda posicionarse en el espacio y trazar rutas de forma correcta, ademas, de calcular variables
que puedan formar parte de dicha ruta, trabajando dptimamente ante los diferentes obstaculos
posibles.

El usuario podra tener acceso a una aplicacion mévil donde establecerd su ruta deseada con ayuda
de la funcionalidad de TalkBack presente en el dispositivo moévil. Esta ruta se procesa a través de
sincronizacién bluetooth con un microcontrolador y comunicacién serial entre ambos
microcontroladores, los sensores se encargan de detectar los obstaculos que la ruta presente y el
motor de vibracién ubicado en el manubrio le proporciona indicaciones al usuario mediante
vibraciones, llegando asi de manera exitosa a su destino.



