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Figura 2.1 circuito eléctrico implementado
El proceso de adquisicion de las sefiales oculares se divide en dos etapas una de adquisicion y
otra de amplificacién. La primera etapa fue implementada utilizardo amplificadores de

instrumentacion debido a que estos son ideales para el acondicionamiento de sefales con niveles

de bajo voltaje.

En la segunda y ultima etapa se disefio un amplificador no inversor, con ganancia de 10, con la
finalidad de obtener sefiales facilmente manipulables, para poder digitalizarlas y filtrarlas a partir

del software de NI, LabVIEW.
2.1.2.1. Primera Etapa — Amplificador de Instrumentacion

Un amplificador de instrumentacion es un amplificador diferencial con las siguientes

especificaciones:

¢ Modo comun extremadamente alto, idealmente infinito, e impedarcias de entrada modo
diferencial.

* Impedancia de salida muy baja, idealmente cero.

¢ Ganancia exacta y estable, tipicamente en el rango de 1 a 1000.

e Razén de modo comun de rechazo extremadamente alta.

Este dispositivo es utilizado para amplificar de manera precisa sefiales de bajo nivel en presencia

de componentes grandes de modo comuin, como transductores en procesos de control y
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configuracién. En la siguiente imagen se muestra como después de pasar la sefial por el filtro las

componentes de alta frecuencia se eliminan.

Figura 2.4 sefial antes de filtrar y después de filtrar

2.2.4 Procesamiento

Las sefales previamente filtradas se pasaron a través de 4 “Trigger and Gate” (2 por cada canal)

con la finalidad de que tanto a la sefial ocular vertical como a la sefial ocular horizontal, les fueran

extraidas una pequefia porcion al sobrepasar un umbral superior o un umbral inferior. Al

sobrepasar cualquiera de estos 2 umbrales se activa el trigger y toma un cierto nimero de

muestras y se vuelve a desactivar hasta que la sefial sobrepase estos umb-ales de nuevo.

Los parametros que se fijaron en cada uno de los triggers se muestran en la tabla y las imagenes a

continuacion:

Canal Vertical - Umbral

Superior

de 0.5 Volts

Flanco de Subida después

Al tomar 500 muestras

Canal Vertical- Umbral
Inferior

Flanco de Caida después
de -0.5

Al tomar 500 muestras

Canal Horizontal - Umbral
Superior

Flanco de Subida después
de 0.5 Volts

Al tomar 500 muestras

Canal Horizontal - Umbral
Inferior

Flanco de Caida después
de-0.5

Al tomar 500 muestras
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2.4.1. Introduccion

Para el desarrollo de este apartado, se explicara de manera gene-al el funcionamiento e
implementacion del sistema de navegacion auténomo inteligente integrado al prototipo de Ia silla
de ruedas. Todo esto con el fin de lograr la integracion con la interfaz detectora del movimiento

ocular.

2.4.2. Controlador para evasion de obstaculos

Con la integracién a la silla de ruedas de tres sensores ultrasonicos, uno en la parte de
trasera y dos en la parte delantera. Se representan tres entradas difusas. Los sensores pueden
detectar la distancia a la que se encuentra un objeto, esto lo logran emitiendo una sefal de

frecuencia muy alta y midiendo el tiempo que tarda en regresar (véase figurs 2.13).

Suart Puise
ft. —

Echo Time Pubse

Figura 2.13. Principio basico del funcionamiento del sensor ultrasénico (Terrazas, Hernandez, 2008)

El rango maximo de distancia que los sensores son capaces de detectar es de 3 m. Debido a esto,
se definid, que si un objeto estd a menos de treinta 50 cm. se considera que estd muy cerca, si
estd entre 50 y 150 cm se trata de un objeto que esta cerca, un objeto lgjano se difinié con un
rango de distancia de entre 100 y 200 cm. Y cualquier objeto localizado entre 150 y mas de 300 cm
esta muy lejos. Estos rangos fueron definidos de acuerdo al controlador difuso establecido para

fines de este proyecto (vease figura 2.14).

Este controlador difuso se basd en el controlador de Mandami, por lo tanto se generaron las

siguientes funciones de membresia.
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