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O projeto apresenta o desenvolvimento de uma cadeira de rodas automatizada

com sistema de controle híbrido, integrando joystick e reconhecimento facial para

atender usuários com diferentes níveis de deficiência. A solução utiliza um

Raspberry Pi 4, responsável pelo processamento das imagens e identificação de

expressões faciais através das bibliotecas OpenCV e TensorFlow, enquanto um

Arduino realiza o controle do acionamento dos motores através dos drivers

BTS7960. O uso combinado dessas tecnologias amplia a acessibilidade e

proporciona maior autonomia a pessoas com limitações severas de mobilidade.
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Resumo

Desenvolvimento do Projeto

O desenvolvimento do projeto integrou automação, inteligência artificial e engenharia 

mecânica para criar uma cadeira de rodas capaz de atender usuários com diferentes 

graus de mobilidade. A estrutura mecânica foi dimensionada para garantir 

estabilidade, torque adequado e deslocamento seguro, utilizando redução mecânica e 

acoplamentos para suavizar vibrações. 

No sistema elétrico, a combinação entre Arduino, Raspberry Pi e o driver BTS7960 

possibilitou um controle preciso dos motores, leitura eficiente do joystick e proteção 

contra falhas. A programação uniu visão computacional e aprendizado de máquina: 

uma CNN treinada com milhares de imagens reconhece expressões faciais em tempo 

real e transforma essas ações em comandos de movimento. O joystick funciona como 

alternativa manual com prioridade, garantindo operação segura. O protótipo 

apresentou respostas rápidas, navegação estável e mostrou potencial para futuras 

integrações, como IoT e sensores de detecção de obstáculos.

Objetivo

Considerações Finais

O desenvolvimento da cadeira de rodas automatizada integrou 

automação, visão computacional e inteligência artificial para promover 

maior acessibilidade.

• Sistema híbrido de controle (joystick e reconhecimento facial) 

proporcionando maior autonomia ao usuário.

• Protótipo mecânico eficiente mas robusto.

• Sistema elétrico com Arduino e Raspberry Pi garante comunicação.

• Inteligência artificial apresenta 92% de acurácia no reconhecimento em 

tempo real.

O projeto oferece uma alternativa acessível e modular, promovendo 

inclusão social e destacando as inovações, abrindo caminhos para futuras 

melhorias.
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Titulo do Artigo
CADEIRA DE RODAS COM SISTEMA HÍBRIDO DE 

CONTROLE 

Desenvolver uma cadeira de rodas motorizada com sistema de

controle híbrido por joystick e reconhecimento facial, possibilitando sua

utilização por usuários com distintos graus de limitação motora e

promovendo maior autonomia, acessibilidade e inclusão.

Fig 2. Projeto em 3D da cadeira

Fig 1. Diagrama do funcionamento do sistema.
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