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RESUMEN

En esta investigacion se tiene por objetivo disefiar un mueble —en base
a conocimientos espaciales y arquitecténicos— con la finalidad de determinar su
funcionamiento y aprobacion como asistente para los alumnos con discapacidad
motriz de la Universidad Continental. A partir de ello, se propone la creacion del
prototipo del mueble robot denominado Mobihelper, el cual tiene como base el
analisis de la infraestructura de la Universidad Continental y su accesibilidad para
personas con discapacidad motriz.

Para la implementacion de este disefio recurrimos a diferentes areas tales
como: el disefio, a través de programas arquitectonicos como AutoCAD vy
Sketchup; tecnologia, con la automatizacion a través del uso de programas como
Ardruino y maquinas CNC; y la impresion 3D, porque esta facilita la construccion
del mueble. Con la aplicacion del modelo doble diamante se obtuvo un producto
que fue evaluado y validado por la comunidad de personas con discapacidad
motora, a través de encuestas virtuales. Los usuarios concluyen que el disefio,
manejo y automatizacion del Mobihelper influye de manera positiva como
asistente; lo que ayudaria a reducir las barreras, lograr la independencia de los
alumnos y, posteriormente, plantear las bases para su implementacion dentro

del campus de la UC.

Palabras clave: Discapacidad, asistencia, inclusion, robot, automatizacién.
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ABSTRACT

The objective of this research is to design a piece of furniture —based on
spatial and architectural knowledge— to determine its operation and approval as
an assistant for students with motor disabilities at Universidad Continental. From
this, the creation of the prototype of the robot furniture called Mobihelper is
proposed, which is based on the analysis of the design of the infrastructure of the

Continental University and its accessibility for people with motor disabilities.

The implementation of this design combines different branches: design,
through architectural programs for professional use (AutoCAD, Sketchup);
technology, with automation using programs such as Arduino and CNC
machines; and 3D printing, which facilitates the construction of the furniture. With
the application of the double diamond model, a product was obtained that was
evaluated and validated by the community of people with motor disabilities,
through surveys. Users conclude that Mobihelper's design, management and
automation have a positive influence as an assistant, which would help reduce
barriers, achieve student independence and, later, lay the groundwork for its

implementation within the UC campus.

Keywords: Disability, assistance, inclusion, robot, automation.
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