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Recapitulacion
del problema.

e En 2019 hubo 9 millones de casos de
paraplejia traumatica (Zhou et al. 2023)

e las l|lesiones medulares no traumaticas
tienen una Incidencia mundial de 17.93
casos por milléon de personas (Rahimi-

Movaghar et al. 2022)

E—
1. Zhou et al. (2023). Frontiers in Neurology

2. Rahimi-Movaghar et al. (2022). Spinal Cord
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Objetivo general

Crear un sistema de movilidad y asistencia basado en eye-tracking que
integre una interfaz de control y comunicacion intuitiva, orientada o
personas con pardlisis total o discapacidad motriz severa durante un
periodo de 6 meses.

Objetivos especificos

l.Implementar un sistema de motores que permita el movimiento
de la silla de ruedas.

2.Disefar una interfaz digital funcional e inclusiva para el control
del movimiento y comunicacidon del usuario.

3.Codificar un sistema de eye-tracking operativo basado en
algoritmos de visidon por computadora.
4.Desarrollar un sistema de deteccidon de obstdculos confiable

que permita evitar colisiones.
5.Integrar cada modulo en un sistema funcional y unificado.
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Metodologia

INTERFRZ HCI

e Realizada en QT Designer e Interpretacién de sefiales e Soporte de cadmara e Unificacion de los

. Seguimiento ocular . Logica de control de Infrarroja para Lentes modulos individuales

e Sistema de Asistencia movimiento e Montaje de motoresy para el sistema final
. Conduccidn asistida sensores
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Res u Itad os SEGUIMIENTO OCULAR
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Res u Itad os ALGORITMO DE TOMA DE DECISIONES

Circuito fisico
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MODELO 3D DEL SOPORTE PARA CAMARA
esuitidados NFRARROJA
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Discusion
analisis

1. Deteccion de obstaculos 2. Eye tracking
Este sistema no ha sido probado Los avances son prometedores y
en ambientes dindmicos ni con poseen un enfoque similar al de
obstdculos reales como en Eid et Subramanian et al. (2019) al
al. (2016). obtener la mirada del usuario vy

transformarlo a coordenadas 2D.

N

Subramanian, M., Songur, N., Adjei, D., Orlov, P., & Faisal, A. A. (2019).
M. A. Eid, N. Giakoumidis and A. El Saddik. (2016).
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Discusion
analisis

3. Soporte de camara
infrarroja

Pupil Labs Core

Con base en Ilos dispositivos . e
realizados por las empresas , Pupil ' |
Core, ProCare y Tobii, se disend la
estructura para el montaje de la .
P . . TobiiPro
camara infrarroja a unas gafas.

Pensado para Su posible
utilziacion en cualquier gafa
mientras cuente con soporte

nasal. Ergoneers
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Conclusion e
Impacto del tema

e Implementacion de motores: El prototipo demuestra que el
sistema de movilidad es viable y responde correctamente.

e Diseno de Interfaz: La Ul en Python facilita el control y
refuerza la importancia de una herramienta accesible e
Inclusiva.

 Desarrollo de sistema de deteccion de obstdculos: Los
primeros resultados reflejan un enfoque prometedor hacia
un sistema seguro y adaptado al usuario.
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Perspectivas

e Activacion de emergencia por parpadeo: Detecta un parpadeo doble o
prolongado para enviar una alerta rapida sin necesidad de hablar.

e Deteccion de caidas e inclinacion (IMU): Monitorea el movimiento de la
silla y la detiene si detecta una inclinacidon peligrosa o posible caida.

e Funciones adicionales utiles: Enviar mensajes, navegar por internet y
usar un teclado virtual desde la interfaz.

- 1
Srinivas, S., Subrahmanyam, R., & Madhavi, M. (2018)

Makeblock Argentina. (s.f.). Silla de ruedas robdética: tecnologia de asistencia avanzada.
Tobii Dynavox. (n.d.). TD I-Series.
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