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Ensinar é criar oportunidades

HEAD ANGULATION WHEEL CONTROL SYSTEM

(Sistema de controle de cadeira de rodas por inclinacao da cabeca)

1. Introducao/Contexto

Estima-se que mais de 1,3 bilhao de pessoas no
mundo convivam com algum tipo de deficiéncia,
sendo a tetraplegia uma das mais limitantes por
comprometer totalmente a mobilidade. O projeto
H.A.W.C.S. busca devolver autonomia a pessoas com
tetraplegia, permitindo o controle de cadeiras de
rodas motorizadas por movimentos da cabeca, de
forma acessivel e ergonomica.
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2. Objetivos 3. Metodologia/

Desenvolver um sistema assistivo de baixo custo que permita controlar

uma cadeira de rodas motorizada por meio da inclinacao da cabeca. DESE nvo lVl me ntO

0 *Especiﬁcos* * o O sistema foi composto por dois modulos ESP32-S3 que se comunicam via O
protocolo ESP-NOW, sem necessidade de roteador. O sensor MPU-6050
detecta o movimento da cabeca, enviando os dados ao modulo receptor, que
aciona os motores da cadeira. As estruturas foram modeladas em 3D no
OnShape e impressas em PLA.

» Criar interface baseada em sensores MPU-6050 e ESP32-S3.
» Reduzir laténcia de controle para menos de 10 ms.

» Assegurar conforto e ergonomia.

» Construir prototipo funcional e validado.

Perda de pacotes em funcio da distancia Latencia nos percentis 95 e 99 em func¢ao da distancia
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4. Resultados ACESSE NOSSOS CODIGOS

PELO QRCODE

Os testes demonstraram excelente desempenho:
lateéncia media inferior a 10 ms e perda de pacotes

¢ O
abaixo de 3%. O giroscopio apresentou precisao
estavel apos calibracao com espuma EVA. *%e%200°%3%8e°
O sistema mostrou controle suave, resposta EE':_“ *
iImediata e boa ergonomia. -
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5. Conclusoes e Perspectivas Futuras R

e O H.A.W.C.S. comprovou ser uma solucao viavel e acessivel para aumentar a autonomia de pessoas com o
tetraplegia. O proximo passo € a construcao de um prototipo em escala real e a adicao de um modulo de
controle por voz, integrando movimento e fala em um mesmo sistema.
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