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Abstract. This project fits any type of 
wheelchair, with the necessary technological 
adjustments. The purpose is to contribute to 
the improvement of the quality of life of 
users. It´s a development of a control system 
capable to handle a wheelchair used by 
patients with quadriplegia. The user can 
manipulate the movements: forward, 
backward, right, left and stop by tilting his 
head. 
  
 

I. INTRODUCCIÓN 
Se presenta el diseño, desarrollo y 
funcionamiento de un sistema de control 
mediante una máquina de estados capaz de 
manipular una silla de ruedas. El sistema se 
ha caracterizado para que un paciente con 
cuadriplejia controle los desplazamientos de 
la silla de ruedas, con los movimientos de su 
cabeza.  
 

 
Fig. 1.  Sistema de control 

 
II. OBJETIVOS 

Realizar un sistema de control caracterizado 
a las necesidades de un paciente 
cuadripléjico. 
 

 
Fig. 2. Funcionamiento del sistema de control de la silla 

de ruedas. 

 
III. METODOLOGÍA 

 
El sistema de control se compone de: un 
sistema empotrado, emisor-receptor de 

radio frecuencia, giroscopio, 
motorreductores, batería de D.C. y una 
etapa de potencia. 
 
El sistema empotrado está posicionado en la 
parte inferior de la silla de ruedas, su función 
principal es tomar decisiones mediante una 
máquina de estados; dichos estados 
enviarán una serie de bits a un circuito de 
potencia, el cual polariza a los 
motorreductores adaptados a cada una de 
las llantas, permitiendo que la silla se 
mueva.  

 
Fig. 3. Máquina de Estados para el control de 

movimientos. 

 
IV. RESULTADOS 

 
Como resultado se diseñó una máquina de 
estados, la cual se muestra en la figura 3. Se 
encarga de controlar los movimientos de la 
silla de acuerdo en los rangos establecidos.  
 
Tabla I. RANGO DE VALORES PARA LOS EJES X y Y. 

Estado  Movimiento Condición Rango en x Rango en y 

S1 Paro  A -27°, -32° -5°,5° 

S2 Avanzar B -10°, -10° 2°, 5° 

S3 Atrás C -30°, -50° 1°, 3° 

S4 Izquierda D -30°, -35° 17°, 22° 

S5 Derecha E -19°, -24° -7°, -12° 

 

 

 
Fig. 4. Sistema adaptado a la silla de ruedas 

 

 
 

V. CONCLUISONES  
 

El prototipo funciona como una herramienta 
de autonomía para las personas 
cuadripléjicas ya que les permite trasladarse 
sin la ayuda de otra persona. 
 
Es posible mejorar este trabajo por medio de 
la aplicación de la ciencia y la tecnología a 
corto, mediano y largo plazo. 
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