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Resumen:

En el proyecto de un Sistema de Control de Motores para una Silla de Ruedas Estandar, se plante6 como
objetivos, por un lado el disefio de un sistema de control capaz de replicar las caracteristicas de los disponibles
comercialmente, el armado de un prototipo a escala capaz de poner a prueba al mencionado sistema de control con el
objeto de corroborar el correcto funcionamiento de la légica del dispositivo y finalmente, la aplicacién, mediante una
etapa de potencia acorde, a dos motores de Corriente Continua (CC) capaces de mover una silla de ruedas con un
paciente para su posterior aplicacién en campo.

Se implementé un sistema digital comandado por un microcontrolador de la firma Microchip del tipo
PIC16F877A. El algoritmo que determina el movimiento de la silla, se realiz6 mediante un programa en lenguaje C,
que lee la informacion proveniente de un comando X-Y, basado en dos potenciémetros analégicos dispuestos
mecanicamente como dos ejes perpendiculares. El microcontrolador interactia con una etapa de potencia de dos
Puentes H para el comando de los Motores CC, dichos puentes se implementaron con transistores MOSFET IRF3205.
Paralelamente, el circuito cuenta con un bloque Doblador de Tensién basado en un oscilador con un Cl del tipo 555,
con el fin de obtener el voltaje necesario para el disparo efectivo de los puentes.

El algoritmo de control que determina las velocidades de los motores consiste en procesar la informacion de
dos conversiones AD que digitalizan el nivel de tensiéon de los dos potenciémetros del comando X-Y, a fin de
determinar la posicion, en el eje cartesiano, que describe el mismo. A partir de este punto, el algoritmo calcula la
modulacién de ancho de pulso (PWM) adecuada para cada motor, de manera de efectivizar el movimiento en la
direccion indicada por el comando segun la intencién de usuario.

Todo el circuito se alimenta con dos baterias de 12V - 50Ah dispuestas en serie, que garantizan una
autonomia de los motores de 30Km y a su vez, energizan la electrénica de control. Actualmente se esta trabajando en
una interfaz grafica con una pantalla LCD de 16x2 para visualizar mediante una Barra de Nivel, el estado del arreglo
de baterias de manera de, no solo proporcionar ésta informacion al usuario sino que mediante la medicién, por parte
del microcontrolador, poder enviar mensajes de alerta sobre el eventual estado critico de las baterias y en el caso
extremo apagar el equipo con previo mensaje de alerta para evitar la descarga destructiva de ambas baterias.
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