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. Introducción
Las personas en condiciones de silla de ruedas
se enfrentan con diversas dificultades al
trasladarse en lugares públicos o personales,
ya sea por no estar familiarizados con la
forma de desplazarse con la silla o el
desconocimiento de los espacios en lugares
públicos.

El uso de la realidad virtual ha permitido
realizar simulaciones seguras donde las
personas pueden practicar o visualizar
entornos para poder adaptarse a la movilidad
de la silla en estos lugares.

Control manual

Control autónomo
La silla de ruedas se desplaza por el escenario
reconociendo los obstáculos frente a ella,
evadiéndolos y tomando un camino nuevo. Para
poder lograr esta navegación se asignó un
contorno a cada objeto y se realizó un
entrenamiento de evasión de colisiones.

La silla de ruedas es capaz de reconocer las
ordenes verbales del usuario, dirigiéndose hacía
la dirección solicitada (adelante, atrás, izquierda,
derecha). La conexión entre el micrófono y la
plataforma Unity fue por medio de “Speech
Recognition API”.

Control por voz

Metodología

Realidad virtual

Se implementaron 3 escenarios virtuales
habituales (supermercado, museo, ciudad)
en la plataforma Unity, donde se colocó una
silla de ruedas la cual se desplaza por medio
de 3 controles distintos (manual, autónomo
y por comandos de voz).

Control Manual Autónomo Voz

Tiempo: 135.75 s 92.34 s 214.57 s
Distancia: 112.38 m 95.20m 196.34 m
Velocidad: 0.98 m/s 1.1 m/s 0.91 m/s
Colisiones: 23 7 89

Resultados
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Hipótesis
El desempeño de la navegación en un
ambiente de realidad virtual, depende del
tipo de control utilizado. En este trabajo se
probaron un control manual, un control
autónomo y un control por comandos de voz.

El usuario puede controlar la silla de ruedas por
medio de un control con palanca (joystick). Este
manejo es posible debido a la conexión
implementada de los mandos de los lentes
Oculus con la plataforma Unity.

Experimentos

Conclusiones

Se le solicitó a diversos voluntarios su participación en el uso de los controles implementados en cada escenario
virtual. El primer paso fue explicar el proceso de uso de los lentes y los controles. Se eligió un escenario y un
control al azar. El usuario tiene la tarea de recolectar algunos objetos que aparecen; una vez tomados todos
estos, la simulación termina. Una vez concluida la tarea, se le retiran los lentes, contesta un cuestionario y
decide si desea continuar con la siguiente prueba. Los datos sobre la distancia recorrida, tiempo, velocidad,
aceleración y colisiones fueron recabadas en un archivo .txt donde posteriormente fueron usados para realizar
las estadísticas correspondientes.

Recorrido y colisiones

 Los recorridos por control autónomo son más rápidos que
los demás controles, esto debido a la toma de decisiones
anticipadas por parte de la computadora.

 El control por voz es más tardado debido a la cantidad de
ordenes necesarias para dirigirse a un destino.

 Los usuarios prefieren los controles manual y por voz ya que
es más natural para ellos.
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