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RESUMO

Tecnologia Assistiva descreve a criagdo de recursos tecnoldgicos para ajudar no desempenho
funcional ou ampliando a acessibilidade e habilidades de pessoas com mobilidade reduzida.
Esta tecnologia é fundamental para a integracdo desses individuos a sociedade e
consequentemente trazer melhorias em sua qualidade de vida. No mercado nacional sdao
encontrados elevadores, assistivos ou ndo, porém a grande maioria populacdo nao pode
adquirir este produto devido ao elevado custo de aquisi¢do e manutengdo, e/ou inviabilidades
devido as limita¢des do ambiente no local de instalagdo. Deste modo, na busca de solugdes a
baixo custo, otimizacdo do espacgo, confiabilidade e seguranca, seguindo as normas da
Associacao Brasileira de Normas Técnicas ABNT NBR ISO 9386-1, ABNT NBR ISO 9386-
2 e ABNT NBR 9050, relacionadas com acessibilidade, edificacdes, mobilidrio, espacos e
equipamentos urbanos, propde se neste estudo o dimensionamento de um elevador assistivo.
Este elevador assistivo somente poderéa ser utilizado por pessoas com deficiéncia, usudrios de
cadeiras de rodas e pessoas com mobilidade reduzida juntos de um acompanhante. O sistema

de transmissdo porca-fuso e a estrutura mecanica utilizados neste elevador vertical também

poderdo ser utilizados numa plataforma de acessibilidade tipo plano inclinado.

PALAVRAS-CHAVE: Elevador assistivo. Usudrio de cadeira de rodas. PcD. Tecnologia

assistiva. Pessoas com mobilidade reduzida.



ABSTRACT

Assistive Technology is a term that describes the creation of technological resources to assist
in functional performance or to increase accessibility and skills of people with reduced
mobility. This technology is of great importance for the integration of these individuals with
society and consequently improvements in their quality of life. There are elevators in the
national market, assistive or not, but the vast majority of wheelchair users are unable to
purchase this product due to the high cost of purchase and maintenance, and / or unfeasibility
due to physical limitations at the place of installation. Thus, in the search for low cost
solutions, space optimization, reliability and safety, following the updated accessibility
standards of the Brazilian Association of Technical Standards ABNT NBR ISO 9386-1,
ABNT NBR ISO 9386-2 and ABNT NBR 90 related to accessibility, buildings, furniture,
spaces and urban equipment, this study proposes the dimensioning of an assistive elevator.
This assistive lift can only be used by people with disabilities, wheelchair users and people
with reduced mobility together with a companion. The spindle-nut transmission system and
the mechanical structure used in this vertical lift can also be used on an inclined plane

accessibility platform.50, related to accessibility, buildings, furniture,

KEYWORDS: Assistive lift. Wheelchair user. PwD. Assistive technology. People with

reduced mobility
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1 INTRODUCAO

1.1 CONSIDERACOES GERAIS

A Tecnologia Assistiva (TA) € fruto da aplicacdo de avancos tecnolégicos em areas ja
estabelecidas. E uma disciplina de dominio de profissionais de vérias dreas do conhecimento,
que interagem para restaurar a fun¢do humana. A TA diz respeito a pesquisa, fabricagcdo, uso
de equipamentos, recursos ou estratégias utilizadas para potencializar as habilidades
funcionais das pessoas com deficiéncia. A aplicacdo de TA abrange todas as ordens do
desempenho humano, desde as tarefas bdsicas de auto cuidado até o desempenho de
atividades profissionais (BRASIL, 2009).

TA € um elemento-chave para a promog¢ao dos Direitos Humanos, pelo qual as pessoas
com deficiéncia tém a oportunidade de alcancar sua autonomia e independéncia em todos os
aspectos de suas vidas. Para isso é necessdria a ado¢do de medidas que assegurem seu acesso,
em bases iguais com as demais pessoas. E preciso que obstdculos e barreiras 2 acessibilidade
sejam identificados e eliminados (BRASIL, 2009).

Ao abordar se a questdo da acessibilidade é importante destacar que hd de se incluir
nessa soma o nimero de pessoas: com deficiéncia; idade avancada; gestantes; lactantes e
outras pessoas com ‘“mobilidade reduzida” seja ela em cardter permanente ou tempordrio,
nesse escopo trata-se de aproximadamente 43,5% da populacdo brasileira. Ao serem
envolvidas as familias e outras pessoas no seu cuidado e acompanhamento, a cifra pode
ultrapassar 70% dos brasileiros (BRASIL, 2009).

A deficiéncia faz parte da condicdo humana. Quase todas as pessoas terdo uma
deficiéncia tempordria ou permanente em algum momento de suas vidas, e aqueles que
sobreviverem ao envelhecimento enfrentardo dificuldades cada vez maiores com a
funcionalidade de seus corpos (WORLD REPORT ON DISABILITY, 2011).

O ambiente de uma pessoa tem um enorme impacto sobre a experiéncia e a extensio da
deficiéncia. Ambientes inacessiveis ocasionam deficiéncia quando atual como barreiras a
participacdo e inclusdo dos individuos. Os exemplos do possivel impacto negativo do
ambiente incluem: um individuo surdo sem intérprete de lingua de sinais; um usudrio de
cadeira de rodas num prédio sem banheiro ou elevador acessivel; uma pessoa cega que usa um
computador sem software de leitura de tela (WORLD REPORT ON DISABILITY, 2011).

O ambiente pode ser mudado para melhorar a satde, evitar incapacidades e melhorar os

resultados finais para as pessoas com deficiéncia. Tais mudancas podem ser implementadas
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pela legislacdo, por mudangas nas politicas publicas, pela constru¢do da capacidade de agir,
ou por desenvolvimentos tecnoldgicos que gerem: acessibilidade do desenho do ambiente
construido e do transporte; sinalizacdo para beneficiar pessoas com deficiéncias sensoriais;
Acesso aos servicos de sadde, reabilitacdo, educagdo, suporte a vida independente; maiores
oportunidades de trabalho e emprego para pessoas com deficiéncia (WORLD REPORT ON
DISABILITY, 2011).

TA € a éarea do conhecimento responsdvel por novos recursos tecnoldgicos para a
ampliacdo da acessibilidade e habilidades de pessoas com mobilidade reduzida. Esses
recursos sdo fundamentais para a integracdo dos individuos com a sociedade ocasionando
independéncia pessoal e conseqiientemente melhorias na qualidade de vida, facilitando a
execugdo de rotinas didrias, ampliando sua mobilidade e reduzindo barreiras. No Brasil
grande parte dos imoveis construidos ndo seguem as exigéncias do desenho universal,
metodologia que apresenta solucdes, produtos e ambientes para o uso das pessoas em
condi¢Oes de igualdade, com o respeito a diversidade de cada caracteristica e experiéncias
préprias (JUNIOR, 2016; BERNARDI, 2007; CORREA, 2008).

Poucos sd@o os locais projetados ou adaptados visando facilitar o acesso das pessoas com
deficiéncia (PcD). Entre os obstaculos encontrados com maior frequéncia estdo construcdes
ou prédios com dois ou mais andares ou niveis que utilizam escadas que, em um determinado
momento, em funcio da perda de mobilidade da pessoa ocorre a imposi¢do da limitacao de
deslocamento.

Assim faz se necessario o uso de tecnologia assistiva e outras ferramentas para reduzir
os elementos excludentes gerados por infraestrutura ndo projetada para a integracdo dos
individuos a sociedade conforme Rosado (2004). Uma solu¢@o para o problema gerado por
imoveis e ambientes com acesso somente com escadas € a adaptacao de elevadores assistivos.
Para a construcdo deste equipamento deve ocorrer o planejamento e andlise de deformagdes
do produto (ABNT NBR ISO 9386-1; ABNT ISO 9386-2, 2013).

No mercado nacional sdo encontradas diversas plataformas de elevagdo, porém a grande
maioria das PcD usudrios de cadeiras de rodas ndao pode adquirir este produto devido ao
elevado custo de aquisicdo e manutengdo, ja que este € um produto importado conforme os
fabricantes Concord e Garaventa, (2019). A necessidade de garantir as PcD, usudrios de
cadeiras de rodas, acessibilidade a escadas em residéncias e prédios que ndo dispdem de

elevadores, constitui um desafio a ser solucionado pela Engenharia.
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5 CONCLUSOES

O objetivo deste estudo que consiste no dimensionamento de um elevador assistivo que
também possa ser montado e utilizado como uma plataforma de acessibilidade tipo plano
inclinado, que poderd ser comandado por voz utilizando o microcontrolador Arduino,
requerendo menor drea de instalacdo, sem necessidade de casa de mdquinas, e que seja de
facil aquisicao por parte da populagdo de baixa renda foi atendido.

O uso dos moédulos comandados por voz e por controle remoto torna possivel a
mobilidade de pessoas com limitacdes de movimento dos membros superiores as quais nao
poderiam controlar o elevador ou plataforma exercendo pressdo constante nos botdes de
acionamento.

As vantagens do uso da plataforma arduino sdo: a possibilidade de ser reprogramado;
ser compacto; por ser uma plataforma livre existem diversos materiais gratuitos ensinando
como utilizar e diversos programas compartilhados o que permite a integragdo com outros
dispositivos e a interacdo com outros aparelhos; o custo das placas também ¢é relativamente
baixo, perto das possibilidades que a plataforma oferece, além disso, a forma de trabalhar com
ela € bastante intuitiva.

O elevador assistivo é operado por um sistema motor redutor o qual utiliza um sistema
de fuso e porca sextavados e desliza sob guias lineares. Todos os componentes mecanicos do
elevador assistivos foram especificados segundo as normas técnicas ABNT ISO 9386-1(2013)
e ABNT ISO 9386-2(2013). Os componentes da base do elevador foram estudados
numericamente usando o software de modelagem e andlise de estruturas por elementos finitos
Autodesk Fusion®. As simulagdes confirmam que o elevador € seguro com alto coeficiente
de seguranca e nao sofrerd altas deflexdes quando carregado. O uso de perfis Openbuilds
ajudou no aumento de inércia na estrutura.A altura médxima para o qual este elevador serd
utilizado sdo quatro metros e somente serdo utilizados por PcD junto ou monitoradas por um
acompanhante.

O estudo atende a proposta inicial que consiste em conceber um elevador assistivo que
também possa ser montado e utilizado como uma plataforma de acessibilidade tipo plano
inclinado,seguro e com custo acessivel a populacdo conforme os valores listados no Apéndice
C, contribuindo com a reducdo de barreiras impostas as PcD.

Apresentam-se as vantagens deste projeto e entre as principais estd o fato de ser um
equipamento simples, seguro e de facil manuteng¢do periddica que consiste na inspecdo e

lubrifica¢do dos rolamentos, guias e porcas. Outro fator que se destaca neste equipamento em
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relacdo aos outros modelos, é que ele ndo necessita de casa de mdquinas e sua instalagdo é

vidvel em residéncias e outros imdveis com menor area construida.
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