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RESUMEN

El siguiente estudio de investigacion consiste en la implementacion de “Gafas Anticolision con
Redes Neuronales” con la finalidad de determinar el grado de influencia del dispositivo en la
autonomia de personas con discapacidad visual en la Union Nacional de Ciegos del Pert sede
Lima. Este Método: es esencialmente una investigacion del tipo aplicada ya que tiene como
Objetivo: mejorar la percepcion de autonomia y el desplazamiento independiente de quienes
participaron en esta investigacion. Ademas, este nivel es de naturaleza explicativa y este disefo
recopila datos en un momento dado y luego describe el estudio como un disefio experimental y
cruzado con un grupo de control. Se utiliz6 a través de un cuestionario que consta de doce (12)
preguntas en el pretest y doce (12) preguntas en el postest, como técnica de encuesta que es la
escala de calificacion de Likert, que se utiliza para realizar preguntas a una persona sobre el grado
en que estd de acuerdo o en desacuerdo con una determinada afirmacion. Esta herramienta fue
distribuida a treinta (30) personas que son parte de esta institucion y luego transferida al software
SPSS 26 para validar la hipdtesis generales y especificas. En el Resultado: de la prueba de
hipdtesis observamos en el estadistico, el resultado nos da (Sig.0.000) en la prueba de Wilcoxon,

lo que nos dice que es menor en el nivel alfa, o significativo (Alfa =< 0.05).

Palabras clave: sistema anticolision, redes neuronales, percepcion de autonomia,

desplazamiento independiente.
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ABSTRACT

The following research study consists of the implementation of “Anti-collision Glasses with
Neural Networks” with the purpose of determining the degree of influence of the device on the
autonomy of people with visual disabilities in the National Union of the Blind of Peru, Lima
headquarters. This Method: is essentially an applied type of research since its Objective: is to
improve the perception of autonomy and independent movement of those who participated in this
research. Furthermore, this level is explanatory in nature and this design collects data at one point
in time and then describes the study as an experimental and crossover design with a control group.
It was used through a questionnaire that consists of twelve (12) questions in the pretest and twelve
(12) questions in the posttest, as a survey technique, which is the Likert rating scale, which is used
to ask questions to a person. about the degree to which you agree or disagree with a given
statement. This tool was distributed to thirty (30) people who are part of this institution and then
transferred to the SPSS 26 software. To validate the general and specific hypotheses. In the Result:
of the hypothesis test we observe in the statistics, the result gives us (Sig.0.000) in the Wilcoxon

test, which tells us that it is lower at the alpha level, or significant (Alpha =< 0.05).

Keywords: anti-collision system, neural networks, perception of autonomy, independent

movement.



I: INTRODUCCION

1.1 Descripcion y formulacion del problema

De acuerdo con la Organizaciéon Mundial de la Salud (OMS, 2019), aproximadamente 2.2
millones de personas en todo el mundo sufren de problemas de vision, ya sea de cerca o de lejos.
En aproximadamente mil millones de estos casos, que representan casi la mitad, la pérdida de
vision es evitable o tratable. Dentro de este grupo de mil millones de personas, las principales
causas de problemas de vision lejana o ceguera incluyen cataratas (94 millones), errores refractivos
(88.4 millones), degeneracion macular relacionada con la edad (8 millones), glaucoma (7.7
millones) y retinopatia diabética (3.9 millones).

La principal causa de problemas de vision cercana es la presbicia, que afecta a 826 millones
de personas. En términos de diferencias regionales, se estima que la prevalencia de discapacidad
visual que afecta la vision lejana es cuatro veces mayor en regiones de ingresos bajos y medios
que en las de ingresos altos. En cuanto a la vision cercana, se calcula que la tasa de discapacidad
visual no tratada supera el 80% en Africa subsahariana occidental, oriental y central, mientras que
es comparable en areas de altos ingresos como América del Norte, Australia, Europa occidental y
Asia, con el Pacifico por debajo del 10%. Se espera que el crecimiento y el envejecimiento de la
poblacién aumenten el riesgo de pérdida de vision, lo que afectard a un nimero cada vez mayor
de personas. (OMS, 2019).

En América Latina, se estima que alrededor de 3 millones de personas han experimentado
pérdida de vision, con el 60 % atribuido a cataratas y errores de refraccion, y aproximadamente un
20 % causado por glaucoma, retinopatia diabética y complicaciones de la prematuridad. Del tltimo

grupo, se calcula que el 70 % se encuentra en condiciones de pobreza o extrema pobreza. Las



cataratas representan la principal causa de ceguera, segin indican estudios de campo utilizando la
metodologia RACSS (evaluacion rapida de los servicios quirargicos de cataratas) de la
Organizacion Mundial de la Salud (OMS), con un 50 % de los casos. La mayoria de las cataratas
son resultado de un proceso degenerativo de opacificacion del cristalino asociado al

envejecimiento, con un pico inicial que se observa alrededor de los 50 afios. (OMS, 2023).

1.1.1 Descripcion del Problema

Segun el Instituto Nacional de Estadistica e Informatica (INEI, 2022) En su reporte
“Informe estadistico del registro nacional de personas con discapacidad” indica que.

En Perti, se estima un total de 45,039 personas registradas; La causa de la discapacidad
visual en el 47% de los casos son las cataratas bilaterales; seguido del error refractivo no corregido
(15%), glaucoma (14%) y retinopatia diabética (5%).

En la capital Lima, 7,918 personas padecen esta disfuncion total parcial por las causas ya
mencionadas. (INEI, 2022).

Para ser mas consistentes con los datos presentados en los parrafos anteriores, a
continuacion, presentamos una de las tablas estadisticas del informe de febrero de 2022 titulado:
“Informe Estadistico del Registro Nacional de personas con discapacidad”. Quien nos ayudo6 en la
busqueda de datos en el entorno describe la problematica realidad, presentada en la tabla 1 del

cuadro estadistico (INEI, 2022).



Tabla 1.

Cuadro Estadistico INEI 2022.
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1.1.2 Planteamiento del Problema
Plantear el problema marca el inicio de cualquier investigacion cientifica. Aqui se resume
la idea central de la investigacion y la razén que impulsa al investigador a elegir ese tema

especifico; es lo que el investigador puede notar o entender dentro de un contexto especifico y

decidir determinado tema del estudio.

Platear un problema es la primera etapa de cualquier investigacion cientifica. Esta seccion
se centra en la investigacion la idea principal y los motivos que motivaron al investigador a elegir
investigar un tema especifico; Es lo que un investigador puede percibir u observar en un contexto

particular y tomar decisiones sobre un tema de investigacion particular. (Arias Gonzales y Covinos

Gallardo, 2021).

Fuente: Informe estadistico del registro nacional de la persona con discapacidad

Iedorime extadistico del Regstro Nooona! de e Persone con Descapocided
Neporte febeero 2022



En virtud de proponer una contribucion para aplacar la problematica descrita, esta la
delimitamos a nivel de nuestra realidad social y las incomodidades que sufren las personas con
algln tipo y grado de ceguera en nuestra sociedad. Ademas, el de realizar un estudio que pueda
fortalecer de alguna manera, la posibilidad de que esta poblacion de personas con algun tipo y
grado de ceguera, dentro de nuestro entorno cotidiano pueda tener una mejor perspectiva en su
autonomia e independencia en su desplazamiento rutinario en el que hacer de su cotidiana vida.

(En qué términos existe relacion entre autonomia e independencia de las personas con
alguin tipo y grado de ceguera en la Union Nacional de Ciegos del Peru?

(Es posible la utilizacion de tecnologias moderna, avanzadas en el disefio de las gafas
anticolision para las personas con algln tipo y grado de ceguera en la Union Nacional de Ciegos
del Perti?

(Es posible la utilizar redes neuronales para el disefio y la construccion de las gafas
anticolision para las personas con algln tipo y grado de ceguera en la Union Nacional de Ciegos

del Peru?

1.1.3 Formulacion del problema

Problema general:

(En qué medida, la utilizacion de gafas anticolision con redes neuronales, contribuye a
mejorar la autonomia en las personas con discapacidad visual en la Unidén Nacional de Ciegos del

Pert Sede Lima 2023?



Problemas especificos:

Problema especifico 1.

(Qué efectos se tiene con la utilizacién de gafas anticolision con redes neuronales en la
percepcion de autonomia de las personas con discapacidad visual en la Unidon Nacional de Ciegos
del Peru Sede Lima 2023?

Problema especifico 2.

(Qué efectos se tiene con la utilizacion de gafas anticolision con redes neuronales en el
desplazamiento independiente de las personas con discapacidad visual en la Union Nacional de

Ciegos del Pert Sede Lima 2023?

1.2 Antecedentes

1.2.1 A nivel Internacional

Balboa Trigo (2020) México, en su tesis de Maestria indica que el proveer una plataforma
base para la construccion de sistemas ETA (Arquitectura de Tecnologia Empresarial), sustentada
en tres principios fundamentales: modularidad, adaptabilidad y escalabilidad. Por lo mismo este
sistema propuesto lo componen médulos sensoriales, la cantidad serd determinada por el usuario
segun como este necesite en dependencia a su experiencia, para realizar la deteccion de obstaculos.
Los principios no se ven reflejados en ninguno de los sistemas que se analizaron en una
investigacion preliminar, ya que se presentan un diseflo y estructura fija, lo cual trae consigo que
una modificacion resultaria en un proceso de redisefio y reestructuracion. (p.73).

Arias Acosta (2022) Ecuador, en su tesis determina que la creacion y aplicacion del
algoritmo para la identificacion de texto se basa en el uso de la herramienta Google API Cloud
Vision. Esta herramienta posibilita la mejora de los algoritmos basados en aprendizaje profundo y

redes neuronales, con el objetivo de potenciar el rendimiento computacional y la eficacia en la



deteccion de texto. También se ha implementado una interfaz de dispositivo de gafas inteligentes
para permitir la interaccion del dispositivo con una persona, ayudando y monitoreando a personas
con discapacidad visual grave, y también puede ayudar a leer y reconocer el entorno circundante.
También resulta que el modelo SSD MobileNet V3. La red neuronal emplea modelos pre
entrenados de Tensor Flow junto con la base de datos Coco. Esto conlleva a errores de deteccion
debido a factores ambientales, la variedad de objetos y otras caracteristicas no consideradas
durante el entrenamiento inicial de la red, lo cual se identifica en la investigacion. (pp.140-141).

Villacreses Cordova (2019) Ecuador, en su tesis determina que el andlisis cientifico de las
caracteristicas de fabricacion de los componentes electrénicos conducira a la creacion de
prototipos de gafas electronicas para ciegos. Para ello se ha desarrollado un sistema electronico
que realizard la funcion de enviar y recibir datos emitidos por el sensor, el cual serd utilizado para
comunicarse con el usuario en caso de deteccion de obstaculos diversos; Ademas, se ha fabricado
un prototipo de gafas inteligentes electronicas para ayudar a las personas ciegas en su orientacion
y movilidad a la hora de desplazarse de un lugar a otro. (p.66)

Gama Garcia (2020) Espafia, en su trabajo de investigacion determina que para separar las
tareas se desarrolld un sistema cliente-servidor, el cual asigna las rutinas computacionales con
mayor carga al servidor, el cliente se encarga de conectarse a cdmaras y alarmas. Los intentos de
presentar informacion relevante sobre el vehiculo se realizan principalmente cuando se pronostica
una alta probabilidad que el sujeto este expuesto al peligro. (p.47)

Paiba Diaz (2020) Colombia, en su tesis concluye que la implementacion del dispositivo
se basa en diversas Fuentes de informacion que albergan datos procesados y juicios de
especialistas, lo que nos permite ahorrar tiempo y costes. El uso de un baston inteligente ayuda a

las personas ciegas a ganar confianza y movilidad. Ademas del desarrollo de nuevas tecnologias



como el Internet de las cosas, el 5G con la realidad en 3D o aumentada, permite mejorar el disefio
de los bastones anadiendo mas funciones. (p.26)

Farifia Molina et al. (2022) Brasil, en su investigacion concluye que la falta de tecnologia
de asistencia para las personas con discapacidad visual, en muchas partes del mundo,
especialmente en Paraguay, significa que enfrentan enormes dificultades para superar los
obstaculos. El uso de pulseras es muy importante para todas las personas que presenten
discapacidad visual, les permite mejorar su calidad de vida, libertad de movimiento e
independencia, ayudando asi a combatir el aislamiento social del que son victimas debido a su
enfermedad. (pp. 149-152)

Chourio y Sanz (2021) Venezuela, en el articulo de investigacion concluye que es posible
utilizar modelos basados en redes neuronales convolucionales recurrentes para obtener
descripciones del entorno en tiempo real, lo que puede ayudar a las personas con discapacidad
visual a mejorar la calidad de sus vidas; es posible obtener varios modelos cuyo tamaio y potencia
computacional, después formacion, son bastante adecuados para su implementacion a pequefia
escala. Ademas, se encontr6 que el nivel de precision de las descripciones obtenidas predichas por
el modelo con los pardmetros dados es similar al obtenido en el estudio de referencia. El tiempo
de respuesta entre la captura de imagenes y la respuesta es inferior a 10 segundos, lo que resulta
ser un tiempo inmanejable para las aplicaciones de generacion de representacion en tiempo real,
pero se puede mejorar implementando una implementacidon que se centre mas en el uso del usuario
final. (pp. 152-164).

Alvarado Coral y Muifioz Espana (2018) Colombia, en el articulo de investigacion
determino que el programa ejecutdé multiples redes neuronales, generando 10 cromosomas en cada

gjecucion, que, cuando se entrenaron con el Algoritmo Genético Evolutivo Colaborativo (CGAG),



produjeron una red neuronal resistente a colisiones basada en el mejor momento para la
identificacion efectiva en detectar obstaculos estando estaticos y en movimiento. También indico
que los sistemas anticolisiones para personas ciegas contribuyen a observar la capacidad de las
redes neuronales para lograr resultados a la hora de retroalimentar, especificamente en la deteccion
de los objetos estaticos y en movimiento, con la finalidad de garantizar la seguridad de las personas

ciegas evitando que choquen con obstaculos que puedan quedar cerca a sus pasos (pp.28-44).

1.2.2 A nivel Nacional

Reategui Pezo (2020) en la tesis Doctoral concluye que el software de reconocimiento, o
método alternativo, se ha demostrado como una herramienta efectiva, y los resultados obtenidos
son aceptables y esperados en el contexto de esta tesis. Por lo tanto, se acepta la hipotesis de la
investigacion: En esta experiencia se han focalizado en dos enfermedades: "Impétigo" y
"Psoriasis". Se emplearon algoritmos de redes neuronales convolucionales, combinados con
técnicas de procesamiento de imagenes y computacion de alto rendimiento. Ademas, se utilizoé un
conjunto de datos compuesto por 228 imagenes, de las cuales 102 corresponden a "Impétigo" y
126 a "Psoriasis". (p, 8).

Garcia Cortegano (2020) en la tesis Doctoral concluye que el sistema identifica dos clases
previamente diagnosticadas: “Enfermo” y “Sano”, basdndose en el reconocimiento de imagenes
de analisis de orina con tiras reactivas extraidas de teléfonos moviles (smartphones). El sistema
inteligente se implementa mediante un algoritmo de red neuronal convolucional de reconocimiento
automatico. Ademads, también descubrié que el diagnostico de enfermedad renal basado en
imagenes de tiras reactivas de orina tenia una precision superior al 97%. Una puntuacion del 100%

es un indice de eficiencia, lo que significa excelentes resultados para un sistema inteligente. (p, 8).



Jacinto Herrera (2019) en su tesis para Maestria concluye que los resultados muestran que
los modelos basados en redes neuronales artificiales de perceptrones multicapa se pueden utilizar
para pronosticar series temporales de calidad del aire y calidad ambiental gracias a sus capacidades
de aprendizaje supervisado. Para ello, es necesario determinar los parametros Optimos para obtener
resultados de prondstico adecuados. Ademas, se encontr6 que las simulaciones realizadas para los
experimentos propuestos muestran que los resultados mas precisos se obtienen utilizando un
modelo multicapa de una red neuronal tipo perceptron con una capa oculta el nimero de neuronas
es multiplo de 2, especialmente las Numero de tipo 2N. (p, 10).

Fernandez Llontop (2021) en su tesis determina que las caracteristicas sensoriales del
Baston inteligente se sienten relacionados con los otros modelos, la ubicacion mediante la
recopilacion de coordenadas relacionadas con los mapas de Google, la tecnologia de conexion de
red movil e ingresos de los datos relativos y familiares. También indica que la arquitectura
tecnologica proporciona cierto apoyo para la actividad intelectual de la sensacion geografica; El
IDE como entorno del Arduino con tecnologias que aplican como el GSM/GPRS/GPS para una
posicion ciega real, sensor de ultrasonido y motor vibratorio para identificar obstaculos, tarjetas
SIM 800L para teléfonos modviles que funcionan 6 horas, la pantalla de datos se puede configurar

en una prueba relativa. (p. 115).

1.3 Objetivos

1.3.1 Objetivo General
Determinar el grado de influencia que ejerce la utilizacion de gafas anticolision con redes
neuronales, en la autonomia de las personas con discapacidad visual en la Unién Nacional de

Ciegos del Pert Sede Lima 2023
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1.3.2 Objetivos especificos

Objetivo especifico 1.

La implementacioén de las gafas anticolision con redes neuronales y su influencia en la
percepcion de autonomia de las personas con discapacidad visual en la Union Nacional de Ciegos
del Pert1 sede Lima 2023.

Objetivo especifico 2.

La implementacion de las gafas anticolision con redes neuronales y su influencia en el
desplazamiento independiente de las personas con discapacidad visual en la Unidon Nacional de

Ciegos del Pert sede Lima 2023.

1.4 Justificacion

1.4.1 Teorica

Justificacion tedrica estd basado en la comprension de la discapacidad visual, el impacto y
la influencia que ejercera la utilizacion de gafas de impacto en las redes neuronales, que es un
desafio importante al que se enfrentan quienes desean navegar de forma independiente en el
entorno. Esto estara respaldado por literatura tedrica que considere las limitaciones y necesidades
de las personas ciegas en términos de movilidad y autonomia. Otra base tedrica también se basara

en la comprension de la red neuronal y el aprendizaje profundo.

1.4.2 Metodologica

La justificacion de la eleccion y tipo de estudio serd sostenida por los campos como las
definiciones de las variables clave que se mediran en el estudio, como la autonomia de las personas
con algun tipo o grado de ceguera y la precision de deteccion de los obstaculos. Otra justificacion

es el método de como se recopilaran los datos, ya sea a través de pruebas de campo, pruebas de
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laboratorio, encuestas, entrevistas o una combinacion de estos métodos. Se justificaria la eleccion

de métodos en funcion de su idoneidad para evaluar las variables de interés.

1.4.3 Practica

La investigacion y desarrollo de gafas anticolision con redes neuronales representa una
oportunidad para avanzar en la asistencia para personas con algun tipo o grado de ceguera.
Ademas, podrian ser aplicaciones mas amplias en el ambito de la movilidad asistida y la
accesibilidad. La implementacidon exitosa de estas gafas podria mejorar significativamente la
calidad de vida de las personas con algun tipo o grado de ceguera al proporcionarles un grado de

autonomia y la seguridad en su vida cotidiana.

1.5 Hipétesis

Espinoza Freire (2018) Las hipotesis son descripciones iniciales del fendémeno que se esta
investigando, presentadas como declaraciones. Una hipotesis debe ser planteada con disposicion
para aprender y mantener una mente abierta. Intentar imponer ideas es incorrecto. Una hipétesis

no necesariamente debe ser verdadera. (p.126)

1.5.1 Hipotesis general
La utilizacion de gafas anticolision con redes neuronales, contribuye a mejorar la
autonomia de las personas con discapacidad visual en la Union Nacional de Ciegos del Perti Sede

Lima 2023

1.5.2 Hipotesis especificas
Hipaotesis especifico No 1. Existe relacion entre las gafas anticolision de redes neuronales
con la percepcion de autonomia de las personas con discapacidad visual en la Unidén Nacional de

Ciegos del Pert sede Lima 2023.
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Hipatesis especifico No 2. Existe relacion entre las gafas anticolision de redes neuronales
con el desplazamiento independiente de las personas con discapacidad visual en la Union Nacional

de Ciegos del Peru sede Lima 2023.
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II: MARCO TEORICO

2.1 Bases Teoricas sobre el tema de investigacion

Este estudio se basara en la teoria y la investigacion relacionada con la discapacidad visual,
las limitaciones que enfrentan las personas ciegas en la vida cotidiana y las necesidades especificas
de esta poblacion. Ademas, explicarian la aplicacion las redes neuronales, incluyendo conceptos
como el aprendizaje profundo, la clasificacion y la deteccion de obstaculos, que son relevantes

para la utilizacién de las gafas anticolision.

2.1.1 Gafas Inteligentes

Lopez Jiménez (2019) Espana, en su tesis para Maestria define que la electronica ha dado
el siguiente paso hacia sistemas modviles montados en la cabeza mas complejos y avanzados,
proporcionando una amplia gama de capacidades de imagenes cada vez mas avanzadas. Se trata
de una serie de dispositivos electronicos que, a través de realidad virtual, realidad aumentada u
otro tipo de herramientas, nos permiten controlar muchos factores que afectan al resto de vision
del paciente, como el brillo, el contraste y la mejora de la sensibilidad. ayudar a los pacientes en
su busqueda de una autonomia personal y duradera. (p.10).

Sotos Garcia (2022) Espatfia, en su tesis para Maestria determina que el circuito electronico
del dispositivo de realidad aumentada tiene como objetivo colocar una pequefia pantalla (0,49
pulgadas) de altitud en los ojos para lograr el efecto de realidad 3D o aumentada. Uno de los
contactos sirve como caja que alberga todo el sistema electronico y su bateria. Al mismo tiempo,
intentaran conectar un médulo Bluetooth que sera capaz de conectar el dispositivo al smartphone
y, asi, poder enviar informacion al sistema a través de la aplicacion para su visualizacion en

pantalla. (p. 24).
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Encinas Quea (2020) Pert, en su tesis concluyo que el prototipo de gafas de realidad
aumentada, el prototipo esta fabricado en material ABS, mostrando practicidad de uso, con
circuitos electronicos en su interior. Los disefios del prototipo tienen las siguientes dimensiones:

150 x 28 x 25 (mm). (p. 87)

2.1.2 Personas Invidentes

Aragén Loza (2020) Pert, en su investigacion determina que la deteccion de objetos esta
contemplada como uno de los problemas principales en las personas ciegas a la hora de su
desplazamiento, por ello la solucidon propuesta a este problema es utilizar tecnologia electrénica
que pueda detectarlos de forma eficaz. Idealmente, la informacion sobre estos obstaculos (en su
mayoria estaticos) se pasara al sistema para encontrar formas de evitarlos. El dispositivo de
asistencia mas utilizado y conocido en la actualidad es el baston blanco, que amplia el sentido del
tacto de las personas ciegas y les permite identificar objetos que este cerca de su perimetro;
Ademas, tiene un alcance de funcionamiento limitado que por si solo, no permite que las personas
ciegas se desplacen con seguridad por la ciudad. (p. 29).

Herrera Tiza (2020) Pert, en su tesis para Maestria concluye que existe Hay una gran
disparidad en la provision de servicios de informacion a personas con discapacidad visual, no solo
por parte de bibliotecas, sino también por numerosas organizaciones tanto publicas como privadas,
que ofrecen servicios o productos sin tener en cuenta la necesidad de ajustes razonables en sus
comunicaciones. (p. 79)

Basantes et al. (2019) Ecuador, en el articulo concluye que la transformacion inclusiva para
los sistemas educativos y los entornos de aprendizaje para dar cabida a la diversidad de los
estudiantes, especialmente aquellos provenientes de entornos desfavorecidos en relacion con sus

familias y la sociedad en general por razones de largo plazo. Por lo que surge la necesidad de tomar
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acciones correctivas en las areas de formacion docente, disponibilidad de infraestructura,

equipamiento de computo, curriculo, comunicacion y personalizacion, entre otras. (p. 8)

2.1.3 Deep Learning

Velo Fuentes (2020) Espana, en su tesis para Maestria determina que las redes neuronales
que estudiamos anteriormente caen en el ambito del aprendizaje superficial, refiriéndose a una
coleccion de modelos que utilizan s6lo una o dos capas ocultas. Entonces, si hablamos de una red
neuronal que utiliza mas de dos capas, en algunos casos hasta decenas o cientos de capas, entonces
estamos hablando de un modelo de aprendizaje profundo. Arquitectura hibrida: utiliza ambos
esquemas. (p. 37)

Centeno Franco (2019) Espafia, en su investigacion define que el aprendizaje profundo es
por definicion un subcampo del aprendizaje automatico. A su vez, utiliza la estructura jerarquica
de una red neuronal artificial (RNA), construida con la finalidad de mostrar cual es dimension
exacta dentro de lo que se aplicard en el entorno de los recursos tecnoldgicos que involucra el
conocimiento de la inteligencia artificial, se muestra la figura 1 como mayor detalle de la

aplicacion del Deep Learning como el sub campo de la inteligencia artificial. (pp. 12-13).

Figura 1.

Grafico Subcampos de la 14
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Cano Avalos (2022) Espaiia, en su investigacion determina que el "Aprendizaje Profundo”
simplemente significa que incluye muchos niveles sucesivos de aprendizaje. El nimero de capas
presentes en el modelo se llama "Profundidad". Esta profundidad, especialmente en los modelos
DL modernos, puede alcanzar incluso cientos de capas. Otros métodos de ML se centran en

entrenar solo 1 o 2 capas y se denominan aprendizaje superficial. (p. 15)

2.2 Definicion de término

2.2.1 Gafas electronicas.
Dispositivos que permiten detectar diversos obstaculos, especialmente aquellos que
dificultan el movimiento humano, con el fin de evitar colisiones de personas ciegas y crear

condiciones favorables para su activacion. (Maldonado Zuiiiga, et al, 2020).

2.2.2 Sensor ultrasonico.
En el blog consultado Naylamp Mecatrénica, es un dispositivo radar que nos mide la

distancia de los obstaculos. Emite pulsos de sonido a altas frecuencias, inaudibles para el oido
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humano, ademas nos permite medir el tiempo que tarda el sonido en alcanzar un obstéaculo,
reflejarse y regresar al sensor; también la velocidad del sonido tiene una velocidad en el aire de

(343,2 m/s).

2.2.3 Sistema anticolision.

Su proposito es evitar colisiones mas populares en la actualidad son una continuacion
de los llamados sistemas de deteccidon y prevencion de colisiones, es decir, sistemas en los
que personas, animales u objetos utilizan otras tecnologias de deteccidn y tienen la capacidad
de reconocer situaciones en las que se han producido colisiones. es inevitable. (Cisneros,

2009)

2.2.4 Discapacidad visual.

Es la ausencia, deterioro o disminucion progresiva de la vision, en forma de pérdida
parcial o total de la vision. La vision es el sentido general que nos permite identificar a
diferente distancia, los objetos que al mismo tiempo son conocidos por primera vez. (Lobera

Gracida et al., 2010)

2.2.5 Aprendizaje de maquina.

El sistema de diagrama de clasificacion se forma utilizando las funciones de entrada
establecidas (x) y el conjunto de den para escapar (y). Estas salidas se denominan salida
deseada y la pareja estd formada por una coleccion de caracteristicas y conclusiones de
entrada, sus correspondientes conclusiones deseadas se denominan muestra. (Bueno Crespo,

2013)
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2.2.6 Reses Neuronales Artificiales (RNA)

Las redes neuronales artificiales consisten en diferentes nodos interconectados que van
interactuando, transmitiendo y procesansando la informacién en un bucle computacional que
consta de muchas iteraciones, lo que lleva a una aproximacion de uno a muchos de los datos reales.
El éxito dependera del entrenamiento de la RNA, que a su vez depende de diversos factores como
la arquitectura de la RNA, cantidad de datos de entrenamiento, funcionalidad del entrenamiento,
entre otros. Para ello, existen diferentes tipos de algoritmos de aprendizaje, como la propagacion
hacia atras y la propagacion hacia adelante, que se diferencian en la precision que proporciona la
red para predecir problemas del mundo real. (Castellanos Rojas et al., 2020).

Figura 2.
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El modelo neuronal de McCulloch-Pitts, que fue el modelo mas antiguo, tiene solo dos
tipos de entradas: excitatoria e inhibidora. Las entradas excitatorias tienen pesos de magnitud
positiva y los pesos inhibitorios tienen pesos de magnitud negativa. Las entradas del modelo de
McCulloch-Pitts pueden ser 0 o 1. Tiene una punto de umbral como funcion de activacion, la sefial
de salida y out es 1 si la entrada y suma es mayor o igual a un valor de umbral dado, de lo contrario
0. (GeeksforGeeks, 2021).

Acontinuacion mostraremos el modelo neuronal de McCulloch-Pitts; La neurona de
McCulloch-Pitts es una unidad de célculo que intenta modelar el comportamiento de una neurona
"natural", similares a las que constituyen del cerebro humano. Este modelo es la que se esta
aplicado en la investigacion con dos entradas simulando la compuerta logica OR cuya tabla de
verdad estara relacionada segin sus valores de ingreso 0 y/o 1.

Figura 3.

Grafico Modelo de McCulloch-Pitts
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Tabla 2.

Valor de verdad compuerta logica OR.

X1 X2 SALIDA
0 0 0
0 1 1
1 0 1
1 1 1

2.2.7 Microcontrolador.

Circuito integrado o chip que alberga todos los elementos de un ordenador. Se emplea para
supervisar una tarea especifica y, gracias a su reducido tamano, suele estar incorporado en el
dispositivo que controla. Esta tltima caracteristica le da el nombre de "controlador integrado”. Se
denomina "solucion en chip" porque su pequefio tamafio ayuda a reducir la cantidad de
componentes y el costo. (Lopez y Margni, 2003).

En esta investigacion se utilizo el microcontrolador arduino nano que funcionara con el
sesor de ultasonido el cual se utilizara para la deteccion de objetos con la finalidad de evitar la
colision, en la grafica se mostrata el microcontrolador con los dispositivos que se emplearon en

esta investigacion.

Figura 4.

Grafico kit Arduino - microcontrolador ultrasonico
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Fuente: https://arduino-spain.site/ultrasonico-arduino/

2.2.6 Autonomia.
La capacidad, el derecho, de formular sus propios juicios morales no equivale a la
autolegislacion, ya que ambas son compatibles con un concepto de moralidad entendida como

independiente del reconocimiento de los individuos. (Sieckmann, 2008).

2.2.9 Niveles.
Medida relacionada con una escala particular que permite que el nombre del instrumento
detecte la diferencia o igualdad de tono que puede existir entre dos puntos; lo que se dice del grado

es la semejanza o semejanza en determinadas lineas lograda en determinadas por la utilidad. (Pérez

Porto, 2022).

2.2.10 Satisfaccion.
La satisfaccion es regferida al nivel de cumplimiento de un individuo cuando acepta utilizar
un producto o servicio en particular. La ldgica dicta que cuanto mayor sea el nivel de satisfaccion,
mayor serd la probabilidad de que un cliente vuelva a comprar o contratar un producto o servicio

en particular. (Pérez Porto y Gardey, 2021)
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2.2.11 Desplazamiento independiente
Persona invidente que experimente independencia a través del movimiento a una edad
temprana obtendra beneficios para toda la vida; La conexion continua entre el cuerpo, los objetos
y el espacio crea habilidades que facilitan la orientacion y el movimiento, incluidas técnicas que

conducen a un movimiento seguro e independiente de manera espontanea. (Parra Dussan et al.,

2019).
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III: METODO

3.1 Tipo de Investigacion

3.1.1 Tipo de Investigacion

El tipo de investigacion que se desarrollara es la Investigacion aplicada:

Arias Gonzales y Covinos Gallardo (2021) determina que la teoria se dedica a abordar
problemas practicos, fundamentdndose en hallazgos, conclusiones y soluciones derivadas de la

investigacion. Por lo general, este enfoque se emplea en campos como la medicina o la ingenieria.

(p. 68).

3.1.2 Nivel de Investigacion

El nivel de investigacion que se desarrollo es el nivel explicativo.

Arias Gonzales y Covinos Gallardo (2021) determina que un rasgo caracteristico del nivel
o alcance es el establecimiento de relaciones de causa y efecto entre variables; son mas profundos
y estructurados, a diferencia de gamas anteriores. Hay variables independientes o causales y
variables dependientes o efectos, de las cuales se pueden formular hipdtesis para establecer

relaciones de causa y efecto. (p. 72).

3.1.3 Diserio de Investigacion

El disefio de investigacion que se desarrollara es el Pre-experimental

Arias Gonzales y Covinos Gallardo (2021) determina que un disefio experimental de
investigacion tiene como objetivo establecer la relacion que suele existir entre la causa y el efecto
de la situacion dada. Este es un proyecto de investigacion en la que se observa la influencia de una

variable independiente sobre una variable dependiente. Ademads, en el disefio experimental, este
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es un tipo de pre-experimental en el que los datos se recopilan en una prueba previa y luego en una

prueba posterior con un grupo de control. y luego describirlos en la investigacion.

G » O » X » ()

Donde:

G: Grupo de sujetos,
O1: Prueba Inicial,
X: Tratamiento,

O;: Prueba Final.

3.2 Ambito temporal y espacial
Ambito Espacial: La investigacion se realizara en la ciudad de Lima, en el distrito del
Cercado de Lima, especificamente en el local de la Union Nacional de Ciegos del Peru sede Lima
Ambito Temporal: Debido a la estructura de esta investigacion, el tiempo de este proyecto

se ubica en el afio 2023.
3.3 Variables

3.3.1 Variable independiente

Gafas anticolision.

3.3.2 Variable dependiente

Personas con discapacidad visual.

3.3.3 Variable interviniente

Redes neuronales.



3.3.4 Operacionalizacion de la variable

Tabla 3.

Operacionalizacion de la variable de estudio.
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TECNICAS E
VARIABLE DIMENSIONES INDICADORES INDICE INSTRUMENTOS
. , . Observacion /
V. Independiente Tecnologia delas = Microcontrolador ., .
e e, gy L=%xTxC Fichas de
Gafas anticolision gafas ultrasonico .,
observacion
TECNICAS E
VARIABLE DIMENSIONES INDICADORES INDICE INSTRUMENTOS
Nivel de
Cy autonomia
Percepcion de .,
. . Percepcion de
V. Dependiente autonomia .
Seguridad . Encuesta
Personas con Escala de Likert . .
. . /Cuestionario de
discapacidad . (1-5)
. . Capacidad de encuesta
visual Desplazamiento .,
independiente adaptacion
Nivel de
independencia
TECNICAS E
VARIABLE DIMENSIONES INDICADORES INDICE INSTRUMENTOS
. . F(x)=f (xiw i
V. Interviniente Algoritmo de . (=1 (xiw Observacion /
. Exactitud +Xow2 +... XgWnt+  Fichas de
Redes neuronales aprendizaje .,
b) observacion
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3.4 Poblacion y muestra

3.4.1 Poblacion de estudio

La poblacion de estudio es aproximadamente de cincuenta (50) personas con las mismas
que son trabajadores y/o quienes se encuentran en el padron de personas con ceguera severa en la
Unioén Nacional de ciegos del Peru.

Arias Gonzales y Covinos Gallardo (2021) determina que el término "Universo" y
"poblacion" pueden utilizarse indistintamente debido a sus similitudes. Una poblacién se considera
finita cuando se conoce el nimero exacto de entidades que la conforman, mientras que se considera
infinita cuando no se dispone de informacion precisa sobre dicho numero, también denominada
poblacion infinita. Ademads, se categoriza como poblaciéon infinita cuando supera los cien mil

individuos. (p. 113).

3.4.2 Muestra poblacional

La muestra de este estudio se determind por censo y a la eleccion del investigador debido
a la concurrencia periodica de las personas que formaron parte en este estudio, las mismas personas
que laboran, se atienden y visitaron el local el dia de realizada las pruebas en la sede de la Union
Nacional de Ciegos del Peru.

Arias Gonzales y Covinos Gallardo (2021) determina que no existe una cantidad especifica
que deba tener una muestra, pero es crucial dividirla adecuadamente segiin los objetivos de tu
investigacion y la situacion problematica en cuestion. Una muestra es un subconjunto que se
considera representativo de la poblacion o universo. Los datos recopilados provendran de esta

muestra, separando asi la poblacion del problema de estudio. (p. 118).
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3.4.3 Muestreo

Es del tipo no probabilistico del estudio es determinado por treinta (30) personas con
incapacidad visual, las cuales son las personas que mas se presentan o acuden al local instruccional
en la fecha que se realizo las pruebas respetivas a la eleccion del investigador, el cual mostrara en

la siguiente tabla donde se incluira la poblacion y la unidad muestral.
Tabla 4.
Tabla de muestreo del estudio

Muestreo del estudio

Unidad Personas con ceguera severa que figuran en el padron de la Unidén Nacional
muestral  de ciegos del Pert sede Lima.

Aproximadamente cincuenta (50) aproximadamente personas con ceguera
severa que figuran en el padron de la Union nacional de ciegos del Pert sede
Lima.

Poblacion
universal

Muestreo no probabilistico por censo treinta (30) personas con ceguera
Muestra severa que figuran en el padron de la Union nacional de ciegos del Pert sede
Lima.

Arias Gonzales y Covinos Gallardo (2021) determina que el proceso de examinar una
muestra se denomina método de muestreo. El resultado de aplicar este método a una poblacion es
la estadistica, que consiste en un valor obtenido mediante célculos o operaciones estadisticas que
representan a la poblacion. Este enfoque de muestreo actia como un paso intermedio entre la
poblacion y la muestra, ya que, cuando la poblacion es extensa, se requiere utilizar un método de
muestreo para obtener una muestra representativa, utilizando criterios y formulas estadisticas. (p.

114).
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3.5 Instrumentos

3.5.1 Técnicas de recoleccion de datos

Para Arias (2020) son reglas y/o procedimientos permiten establecer una relacion entre el
sujeto a investigar con el investigador (p.9)

La presente investigacion se desarrolld mediante la técnica que se emplea para los
indicadores, Sensor ultrasénico, Algoritmo de aprendizaje, serd la técnica del fichaje, que segiin
Arias (2020) se emplea como un modo de almacenar y recolectar informacion, aqui se recopilan
diversos documentos, de los cuales se recopilan datos utiles para el estudio, estos pueden ser tanto
impresos como manuscritos (p.31).

asimismo, para evaluar los indicadores, Nivel de autonomia, Percepcion de seguridad,
Capacidad de adaptacion y Nivel de independencia, se utilizara la técnica de la encuesta, que segiin
Arias Gonzales y Covinos Gallardo (2021) la define como un procedimiento para la obtencion de
informacion, la cual es proporcionada por los sujetos del estudio, aqui tenemos las opiniones,

conocimientos, sugerencias y actitudes (p. 131).

3.5.2 Instrumentos de recoleccion de datos

Segtin Useche et al. (2019) son las herramientas que utiliza el investigador para abordar
los problemas o fendmenos, de modo que mediante estas herramientas el investigador pueda
extraer informacion sobre estos fendmenos (p. 30).

Por lo que, en base a esto, se emplea para la recolecciéon de informacion sobre los
indicadores del estudio seran las fichas de registro, las cuales son la tabla 14 Ficha de registro, para
los indicadores que utilizara la variable independiente del estudio, y la tabla 17 Ficha de registro

para los indicadores de la variable interviniente del estudio, las cuales son instrumentos
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documentales, que permiten registrar datos significativos, provenientes de fuentes consultadas de
diversos medios, de manera que estos datos puedan ser organizados (p. 48).

La informacion con respecto a la estructura del instrumento para el recojo de informacion
(cuestionario) se encuentra en la tabla 15 y la tabla 16 Cuestionario de valoracidn respecto de la
Variable Dependiente del estudio (pre-pruebas y post-pruebas), el cual sera aplicado a las personas
dentro del entorno muestral de la referida institucion.

Segun Estrada et al. (2018) el cuestionario es una herramienta estandarizada que
proporciona respuestas de forma répida, y al ser elaborado este debe reflejar los objetivos o metas
establecidas en la investigacion. (p. 54).

El cuestionario sera realizado de manera escrita, constara con veinticuatro (24) preguntas,
doce (12) de las cuales son parte de pre-prueba y doce (12) de la post-prueba, las que nos ayudaran
a determinar el desempeflo y cambios en autonomia que se pretende proporcionar y la
independencia a las personas usuarias de la referida institucion.

La alternativa o puntos utilizados corresponden a la Escala de Likert, que corresponden a
las opciones de respuesta de ambos cuestionarios sera:

+ (5) Muy bueno
+ (4) Bueno
+ (3) Ni bueno ni malo
+ (2) Malo
+ (1) Muy malo.
La informacién con respecto a la estructura del instrumento para el recojo de informacién

(cuestionario) se encuentra en la tabla 15 y la tabla 16.
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3.5.3.1. Validez. La evaluacion de un experto es un método para calcular el indice de

valor nominal del constructo. Esto a su vez es basado en la correspondencia teorica entre los

elementos de la herramienta y los conceptos del evento. En este estudio, se tratara de una especie

de validacion de los instrumentos por contenido, es decir, por el grado en que el instrumento se

refleja a si mismo. El area de contenido depende de lo que desee medir. (Hurtado, 2011, p. 79)

La justificacion de la validacion de nuestra herramienta por parte de expertos doctores,

los mismos que seran mencionados en la tabla siguiente.

Tabla 5.

Tabla de relacion juicio de expertos

N.° Experto DNI ;;I;Zi(e) Determinacion Nota
1 I()}gnt/gisl,nligreozﬁiﬁn 09656793  Especialista Aplicable 20
2 ]T);J?:é\ng'S{fagafina Coral 10207032 Especialista  Aplicable 20
3 Dr Mg, Ing. Petrlik 10140461  Especialista  Aplicable 20

Azabache, Ivan Carlo

3.5.3.2. Confiabilidad. Hernandez et al. (2014) determina que la fiabilidad de una

medida se refiere a cudnto se repiten los mismos resultados al aplicarla repetidamente a la

misma persona u objeto. En este estudio, se empleo el coeficiente alfa de Cronbach, el cual

se calcula administrando el instrumento una vez y produce valores que oscilan entre cero

y uno. (p. 124).
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Tabla 6.
Alfa de Cronbach
Nivel Intervalos del coeficiente Alfa de Valoracion de la fiabilidad
Cronbach

1 0,0-0,5 Inaceptable
2 0,5-0,6 Pobre
3 0,6 -0,7 Débil
4 0,7-0,8 Aceptable
5 0,8-0,9 Bueno
6 0,9-0,10 Excelente

Fuente: (ResearchGate, 2008-2023)

Confiabilidad 1- Pre Pruebas

El instrumento midi6 la Pre Prueba en la variable dependiente Gafas Anticolision antes
del uso del dispositivo, se puede observar que el Alfa de Cronbach fue de 0.830, este resultado

nos indica que el instrumento es confiable, motivo por lo mismo se aprueba el instrumento.
Tabla 7.

Estadistica de fiabilidad Pre Prueba

Estadisticas de fiabilidad

Alfa de N de
Cronbach elementos
,830 12

Confiabilidad 2- Post Pruebas

El instrumento midio6 la Post Prueba en la variable dependiente Gafas Anticolision antes
del uso del dispositivo, se puede observar que el Alfa de Cronbach fue de 0.814, este resultado

nos indica que el instrumento es confiable, motivo por lo mismo se aprueba el instrumento.
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Tabla 8.

Estadistica de fiabilidad Post Prueba

Estadisticas de fiabilidad

Alfa de
Cronbach N de elementos
,814 12

3.6 Procedimientos

Segun Cabezas et al. (2018) es llamada asi debido a que el investigador, de manera
personal, tiene contacto con la situacion presentada dentro del estudio, gracias a esto radica su
importancia al permitir la indagacion de lo que se desea estudiar. Asimismo, el método se realiza
sin la necesidad de intervenir en el ambiente de estudio, de no ser asi los datos obtenidos careceran
de validez (p. 112).

La recoleccion se realizard de manera documental, esto aplicado en primera instancia, las
cuales seran empleadas para los andlisis necesarios. Todo esto se realizara teniendo el
consentimiento de la entidad, se recolectara la informacion necesaria respecto a los indicadores

del estudio, y terminado se procedera a analizar la informacion resultados obtenidos.

El andlisis de datos se realiz6 estadisticamente. El procesar los datos incluy¢ el codificarlos
en los informes para su posterior procesamiento instrumental de los datos mediante el software

estadistico SPSS version 26 en espafiol, sin olvidar la comparacion de los instrumentos utilizados.
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3.7 Analisis de datos

El analizar la informacion del estudio, inicialmente se hara uso del estadistico de manera
descriptiva, que segun Matos et al. (2020) se basa en la recoleccion, organizacion, el analisis e
interpretacion los datos del estudio, con el fin que se describan de una manera facil y sencilla sus.
propiedades mediante el uso de graficas, tabuladores, etc. (p. 11).

Se evalud el coeficiente de correlacion apropiado mediante el uso de la herramienta
estadistica SPSS. Esta herramienta permitié generar una Tabla de Pruebas de Normalidad,
ofreciendo indicaciones basadas en los grados de libertad (GL). Si los GL son superiores a 50, se
emplea la prueba de Kolmogorov - Smirnov; de lo contrario, se utilizara la prueba de Shapiro-
Wilk. Posteriormente, se procede a determinar la normalidad de los datos evaluando el nivel de
significancia (Sig.).

Si el valor de Sig. es superior a 0,05, se concluye que los datos siguen una distribucion
normal, permitiendo la aplicacién de pruebas paramétricas descriptivos como la correlacion de
Pearson (R de Pearson). De lo contrario, si los datos no cumplen con una distribucion normal, se
recurre a pruebas no paramétricas como la Chi Cuadrado, Kendall, el Rho de Spearman, T de

Wilcoxon, u otros que sean aplicables.
Tabla 9.

Estadistica Pruebas de normalidad

Pruebas de normalidad

Kolmogorov-Smirnov? Shapiro-Wilk
Estadistico gl Sig. Estadistico gl Sig.
SumaPrePrueba ,145 30 ,110 912 30 ,017
SumaPostPrueba ,147 30 ,096 915 30 ,020

a. Correcciodn de significacion de Lilliefors
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3.8 Consideraciones éticas

En este estudio, la informacion obtenida fue manejada de manera objetiva y justa, es decir,
que los resultados obtenidos, ademas de cumplir con reglas éticas, no revelaron la identidad de los
participantes de la investigacion, realizando su busqueda de manera objetiva. , respetar la voluntad
de estas unidades en cuanto a su voluntad de participar o no en la investigacion, y dirigir la
investigacion con determinacion de los intereses de la empresa, sin explotar a otros investigadores
haciendo referencia a documentos ajenos como libros, articulos, tesis doctorales, etc. , para evitar
fraudes. Finalmente, se utilizaron las normas APA 7% edicion para redactar un articulo debidamente

preparado y estructurado.



IV: RESULTADOS

4.1.  Analisis, interpretacion de resultados

Tabla 10.

Estadistica Descriptivos

Descriptivos
Estadistico = Error estandar
SumaPostPruecba Media 46,9000 1,03319
95% de intervalo de Limite inferior 44,7869
confianza para la media Limite 49,0131
superior
Media recortada al 5% 472778
Mediana 48,5000
Varianza 32,024
Desviacion estandar 5,65899
Minimo 31,00
Maximo 55,00
Rango 24,00
Rango intercuartil 7,00
Asimetria -1,141 427
Curtosis 1,286 ,833
SumaPrePrueba Media 25,3000 ,89462
95% de intervalo de Limite inferior 23,4703
confianza para la media Limite 27,1297
superior
Media recortada al 5% 25,0000
Mediana 25,0000
Varianza 24,010
Desviacion estandar 4,90004
Minimo 18,00
Maximo 41,00
Rango 23,00
Rango intercuartil 8,00
Asimetria 1,023 427
Curtosis 2,011 ,833

35
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4.2.  Prueba de hipotesis

4.2.1. Hipotesis general

Hipétesis nula - Ho: La utilizacion de gafas anticolision con redes neuronales, no
contribuye a mejorar la autonomia de las personas con discapacidad visual en la Unién Nacional
de Ciegos del Perti Sede Lima 2023

Hipétesis alterna - Ha: La utilizacion de gafas anticolision con redes neuronales,
contribuye a mejorar la autonomia de las personas con discapacidad visual en la Unién Nacional

de Ciegos del Perti Sede Lima 2023
Tabla 11.

Estadistica Pruebas de hipotesis general

Estadisticos de prueba de hipétesis general

SumaPostPrueba - SumaPrePrueba

Z -4,786"
Sig. asintotica(bilateral) ,000

a. Prueba de rangos con signo de Wilcoxon

b. Se basa en rangos negativos.

A partir del estadistico de la prueba de Wilcoxon, observamos que el resultado es
(Sig.0.000), indicando que es menor que el nivel de significancia (Alfa =<0.05). Esto implica que
rechazamos la hipotesis nula (Ho) y aceptamos Uinicamente la hipdtesis alternativa (Ha), lo que
significa que hay una relacion entre el uso de gafas anticolision de redes neuronales y la percepcion
de autonomia de las personas con discapacidad visual en la sede de la Union Nacional de Ciegos

del Pert en Lima en 2023.
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4.2.2. Hipdtesis especificas

Hipadtesis especifica 1:

Hipdtesis nula 1 - Hol: No existe relacion entre las gafas anticolision de redes neuronales
con la percepcion de autonomia de las personas con discapacidad visual en la Union Nacional de
Ciegos del Pert sede Lima 2023.

Hipdtesis alterna 1 - Hal: Existe relacion entre las gafas anticolision de redes neuronales
con la percepcion de autonomia de las personas con discapacidad visual en la Unidén Nacional de

Ciegos del Pert sede Lima 2023.
Tabla 12.

Estadistica Pruebas de hipdtesis especifica 1

Estadisticos de prueba de hipdtesis especifica 1
SumaPostPrueball -
SumaPrePrueball

Z -4,788>
Sig. asintotica(bilateral) ,000

a. Prueba de rangos con signo de Wilcoxon

b. Se basa en rangos negativos.

A partir del estadistico de la prueba de Wilcoxon, observamos que el resultado es
(Si1g.0.000), indicando que es menor que el nivel de significancia (Alfa =<0.05). Esto implica que
rechazamos la hipotesis nula (Hol) y aceptamos tinicamente la hipdtesis alternativa (Hal), lo que
significa que hay una relacion entre el uso de gafas anticolision de redes neuronales y la percepcion
de autonomia de las personas con discapacidad visual en la sede de la Unién Nacional de Ciegos

del Perti en Lima en 2023.
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Hipdtesis especifica 2:

Hipdtesis nula 2 - Ho2: No existe relacion entre las gafas anticolision de redes
neuronales con el desplazamiento independiente de las personas con discapacidad visual en la
Union Nacional de Ciegos del Pert sede Lima 2023.

Hipdtesis alterna 2 - Ha2: Existe relacion entre las gafas anticolision de redes
neuronales con el desplazamiento independiente de las personas con discapacidad visual en la

Unioén Nacional de Ciegos del Pert sede Lima 2023.
Tabla 13.
Estadistica Pruebas de hipdtesis especifica 2
Estadisticos de prueba de hipdtesis especifica 2

SumaPostPrueba0?2 -
SumaPrePruebal?2

Z -4,787°
Sig. asintotica(bilateral) ,000

a. Prueba de rangos con signo de Wilcoxon

b. Se basa en rangos negativos.

A partir del estadistico de la prueba de Wilcoxon, observamos que el resultado es
(Si1g.0.000), indicando que es menor que el nivel de significancia (Alfa =<0.05). Esto implica que
rechazamos la hipotesis nula (Ho2) y aceptamos tinicamente la hipdtesis alternativa (Ha2), lo que
significa que hay una relacion entre el uso de gafas anticolision de redes neuronales y la percepcion
de autonomia de las personas con discapacidad visual en la sede de la Unién Nacional de Ciegos

del Perti en Lima en 2023.



39

4.3. Presentacion de Resultados

Pregunta 01= Sobre el Nivel de autonomia en el desplazamiento que le produjo al utilizar
las gafas anticolision
Figura S.

Resultados pregunta 1

PREGUNTA 01

Post

Prueba 1
Pre

Prueba 1

Los resultados de la pregunta 01 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron la siguiente
informacion, en la pre prueba una puntuacion de 61 baremos que representa el 41% y el post prueba
con una puntuacion de 126 baremos que representa el 84% de nivel de autonomia luego de probarse

el dispositivo gafas anticolision.
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Pregunta 02= Sobre el Nivel de autonomia y la confianza que le produjo al utilizar las

gafas anticolision

Figura 6.

Resultados pregunta 2

PREGUNTA 02

Post Prueba 2

Pre Prueba 2

Los resultados de la pregunta 02 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron la siguiente
informacion, en la pre prueba una puntuacion de 65 baremos que representa el 43% y el post prueba
con una puntuacion de 113 baremos que representa el 75% de nivel de autonomia luego de probarse

el dispositivo gafas anticolision.
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Pregunta 03= Sobre el Nivel de autonomia sobre su entorno que le produjo al utilizar las

gafas anticolision

Figura 7.

Resultados pregunta 3

PREGUNTA 03

Post Prueba 3
Pre Prueba 3

Los resultados de la pregunta 03 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron la siguiente
informacion, en la pre prueba una puntuacion de 69 baremos que representa el 46% y el post prueba
con una puntuacion de 116 baremos que representa el 77% de nivel de autonomia luego de probarse

el dispositivo gafas anticolision.
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Pregunta 04= Sobre la Percepcion de seguridad que le produjo al utilizar las gafas

anticolision

Figura 8.

Resultados pregunta 4

PREGUNTA 04

Post Prueba 4
Pre Prueba 4

Los resultados de la pregunta 04 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron la siguiente
informacion, en la pre prueba una puntuacioén de 61 baremos que representa el 41% y el post prueba
con una puntuacion de 117 varemos que representa el 78% de la percepcion de seguridad luego de

probarse el dispositivo gafas anticolision.
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Pregunta 05= Sobre la Percepcion de seguridad y la confianza que le produjo al utilizar las

gafas anticolision.

Figura 9.

Resultados pregunta 5

PREGUNTA 05

Post Prueba 5

Pre Prueba 5

Los resultados de la pregunta 05 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron la siguiente
informacion, en la pre prueba una puntuacion de 62 baremos que representa el 41% y el post prueba
con una puntuacion de 117 baremos que representa el 78% de la percepcion de seguridad luego de

probarse el dispositivo gafas anticolision.
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Pregunta 06= Sobre la Percepcion de seguridad sobre su entorno que le produjo al utilizar

las gafas anticolision.

Figura 10.

Resultados pregunta 6

PREGUNTA 06

Post Prueba 6
Pre Prueba 6

Los resultados de la pregunta 06 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron en la pre prueba
una puntuacion de 61 baremos que representa el 41% y el post prueba con una puntuacion de 118
baremos que representa el 79% de la percepcion de seguridad luego de probarse el dispositivo

gafas anticolision.
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Pregunta 07= Sobre la Capacidad de adaptacion en el desplazamiento que le produjo al

utilizar las gafas anticolision.

Figura 11.

Resultados pregunta 7

PREGUNTA 07

Post Prueba 7

Pre Prueba 7

Los resultados de la pregunta 07 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron en la
pre prueba una puntuacion de 60 baremos que representa el 40% y el post prueba con una
puntuacién de 119 baremos que representa el 79% de la capacidad de adaptacion luego de

probarse el dispositivo gafas anticolision.
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Pregunta 08= Sobre la Capacidad de adaptacion y la confianza que le produjo al utilizar las

gafas anticolision.

Figura 12.

Resultados pregunta 8

PREGUNTA 08

Post Prueba 8
Pre Prueba 8

Los resultados de la pregunta 08 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron en la pre prueba
una puntuacion de 62 varemos que representa el 41% y el post prueba con una puntuaciéon de 120
varemos que representa el 80% de la capacidad de adaptacion luego de probarse el dispositivo

gafas anticolision.



47

Pregunta 09= Sobre la Capacidad de adaptacion sobre su entorno que le produjo al utilizar
las gafas anticolision
Figura 13.

Resultados pregunta 9

PREGUNTA 09

Post Prueba 9

Pre Prueba 9

Los resultados de la pregunta 09 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron en la pre prueba
una puntuacion de 64 baremos que representa el 43% y el post prueba con una puntuacién de 116
baremos que representa el 77% de la capacidad de adaptacion luego de probarse el dispositivo

gafas anticolision.
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Pregunta 10= Sobre el Nivel de independencia en su desplazamiento que le produjo al
utilizar las gafas anticolision.
Figura 14.

Resultados pregunta 10

PREGUNTA 10

Post Prueba 10

Pre Prueba 10

Los resultados de la pregunta 10 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron en la pre prueba
una puntuacion de 64 baremos que representa el 43% y el post prueba con una puntuacioén de 113
varemos que representa el 75% del nivel de independencia luego de probarse el dispositivo gafas

anticolision.
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Pregunta 11= Sobre el Nivel de independencia y la confianza que le produjo al utilizar las
gafas anticolision.
Figura 15.

Resultados pregunta 11

PREGUNTA 11

Post Prueba 11

Pre Prueba 11

Los resultados de la pregunta 11 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron en la pre prueba
una puntuacion de 66 baremos que representa el 44% y el post prueba con una puntuacién de 115
baremos que representa el 77% del nivel de independencia luego de probarse el dispositivo gafas

anticolision.
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Pregunta 12= Sobre el Nivel de independencia sobre su entorno que le produjo al utilizar
las gafas anticolision.
Figura 16.

Resultados pregunta 12

PREGUNTA 12

Post Prueba 12

Pre Prueba 12

Los resultados de la pregunta 12 en las pre pruebas y post pruebas arrojaron en la pre prueba
una puntuacion de 64 baremos que representa el 43% y el post prueba con una puntuaciéon de 117
baremos que representa el 78% del nivel de independencia luego de probarse el dispositivo gafas

anticolision.
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V: DISCUSION DE RESULTADOS

Se obtienen los resultados de esta investigacion, respaldamos la hipdtesis alterna en la
hipotesis general el cual indica: La utilizacion de gafas anticolision con redes neuronales,
contribuye a mejorar la autonomia de las personas con discapacidad visual en la Union Nacional
de Ciegos del Pertu Sede Lima 2023.

Este resultado tiene relacion con lo manifestado por Arias Acosta, (2022) en su tesis donde
determino que la creacion y aplicacion del algoritmo para la identificacion de texto se basa en el
uso de la herramienta Google API Cloud Vision. Esta herramienta posibilita la mejora de los
algoritmos basados en aprendizaje profundo y redes neuronales, con el objetivo de potenciar el
rendimiento computacional y la eficacia en la deteccion de texto. (pp. 140-141).

De igual forma Paiba Diaz, (2020) en su tesis donde concluye que la implementacion del
dispositivo se basa en diversas fuentes de informacion que albergan datos procesados y juicios de
especialistas, lo que nos permite ahorrar tiempo y costes. El uso de un baston inteligente ayuda a
las personas ciegas a ganar confianza y movilidad. Ademas del desarrollo de nuevas tecnologias
como el Internet de las cosas, el 5G con la realidad en 3D o aumentada, permite mejorar el diseno
de los bastones afiadiendo mas funciones. (p. 26)

En nuestro caso la implementacion de la gafa anticolision con redes neuronales nos permite
optimizar los algoritmos basados en aprendizaje profundo aplicando tensosorflow y keras,
mejorando la autonomia de las personas con discapacidad visual en la Union Nacional de Ciegos

del Pera Sede Lima 2023.
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VI: CONCLUSIONES

La Implementacion de las gafas anticolision con redes neuronales, mejoro la
autonomia de las personas con discapacidad visual en la Unidon Nacional de Ciegos
del Pert Sede Lima 2023. Esto es debido al observar la estadistica de la prueba de
Wilcoxon el resultado nos da (Sig.0,000), esto nos dice que es menor en el nivel de
alfa o significancia (Alfa =< 0.05).

Los efectos proporcionados por las gafas anticolision con redes neuronales mejoro
de manera positiva la percepcion de autonomia de las personas con discapacidad
visual en la Union Nacional de Ciegos del Pert sede Lima 2023. Esto es debido al
observar la estadistica de la prueba de Wilcoxon el resultado nos da (Sig.0,000),
esto nos dice que es menor en el nivel de alfa o significancia (Alfa =< 0.05).

La relacion entre las gafas anticolision con redes neuronales con el desplazamiento
independiente, es de mejora significativa para las personas con discapacidad visual
en la Union Nacional de Ciegos del Pert sede Lima 2023. Esto es debido al observar
la estadistica de la prueba de Wilcoxon el resultado nos da (Sig.0,000), esto nos

dice que es menor en el nivel de alfa o significancia (Alfa =< 0.05).
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VII: RECOMENDACIONES

Se recomienda a las instituciones puedan servirse de esta investigacion con el fin
de apoyar de manera social e inclusiva el que se realice la implementacion masiva
de las gafas con redes neuronales, puesto que en base a los resultados obtenidos
mejoro la calidad de vida en su autonomia de las personas con discapacidad visual
de todo el pais y en especial a los que son parte de la Union Nacional de Ciegos del
Peru.

Se recomienda a otros investigadores se puedan servir de esta investigacion con el
fin de buscar el perfeccionamiento de las gafas anticolision con redes neuronales,
puesto que en base a los resultados obtenidos mejoro la percepcion de autonomia
de las personas con discapacidad visual de todo el pais y en especial a los que son
parte de la Union Nacional de Ciegos del Pert.

Se recomienda a otros investigadores se puedan servir de esta investigacion con el
fin de buscar el perfeccionamiento de los sistemas anticolision con redes
neuronales, puesto que en base a los resultados obtenidos mejoro el desplazamiento
independiente de las personas con discapacidad visual de todo el pais y en especial

a los que son parte de la Unioén Nacional de Ciegos del Peru.
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IX: ANEXOS

Anexo A: Matriz de operacionalizacion de las variables
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“Gafas anticolision con redes neuronales para mejorar la autonomia de personas con discapacidad visual en la Union

Nacional de Ciegos del Peru sede Lima 2023”

movilizacion de las personas no
videntes. (Maldonado Zuiiga, et
al, 2020)

C= Velocidad del ultrasonido,
para que el resultado sea eficiente
en la deteccidn de obstaculos con
la finalidad de evitar la colision de
las personas que los utilizaran.

VARIABLE DEFINICION CONCEPTUAL DEFINICION OPERACIONAL DIMENSIONES INDICADORES INDICE TECNICAS E
INSTRUMENTOS
7]
% La dimension "Tecnologia de las
s gafas" en el contexto del "Gafas
fut ;. . I SNT)
s Las gafas electronicas anticolision" se refiere a los
© = anticolision permiten la dispositivos, los cuales son, el
@ ., . , .
= 8 deteccion de los diferentes "Sensor ultrasonico”, los cuales se
%] Ie . . ’ r .
= £ obstaculos, primordialmente puntuaran desde los términos Observacién /
S £ aquellos objetos que siguientes: Tecnologia de  Microcontrolador L =72 xT x Fichas de
_a? : obstaculizan la movilidad de las L= Distancia a la colisién las gafas ultrasénico C observacion
£ £ personas, facilitando la T= Tiempo de respuesta
Z
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TECNICAS E
VARIABLE DEFINICION CONCEPTUAL DEFINICION OPERACIONAL DIMENSIONES INDICADORES INDICE INSTRUMENTOS
La dimension "Percepcion de
Autonomia" se refiere a la Encuesta /
capacidad y el derecho de efectuar Nivel de Escala de Cuestionario de
los propios juicios en el estimulo autonomia Likert (1-5) encuesta
cognoscitivos de una persona con Percepcion de
discapacidad, y se midieran con los autonomia
indicadores, el  "Nivel de Percepcion de Escala de Encuesta /
. . . autonomia”, y la " Percepcion de Seguridad Likert (1-5)  Cuestionario de
La discapacidad visual es Ia S y p g (1-3)
. Y Seguridad ". encuesta
carencia, disminucion 0
~ alteracion de la vision, bajo la . ., )
° S alterac L A La dimension "Desplazamiento
o = = forma de pérdida parcial o total . .
= S = ; . independiente se refiere a las
2 S de la misma, la vista es un oy R
= T . .. habilidades para hacer mas facil el
= < & sentido global que nos permite . .
s =T . . . . proceso de orientacion y
2 £ 9 identificar a distancia y a un o .
- S . } movilidad, y se mediaran con los
= 3 = mismo tiempo objetos ya . .. " .
- &~ 8 . indicadores, la "Capacidad de
> @ conocidos o que se nos presentan R "N Encuesta /
= ! adaptacion”, y el " Nivel de . ’ i
por primera vez. (Lobera independencia” Capacidad de Escala de Cuestionario de
Gracida, Ramirez Moguel, & adaptacion Likert (1-5)  encuesta
ntreras, 2010 oo . i
Contreras, ) Estos indicadores permiten evaluar Desplazamlento
y optimizar la eficiencia en la independiente el | B /
autonomia y el desplazamiento de Nwe de ) E'Slia ade ncuqsta 0 d
las personas invidentes con la independencia Likert (1-5)  Cuestionario de
encuesta

finalidad que tengan una verdadera
percepcion de independencia.
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VARIABLE DEFINICION CONCEPTUAL

DEFINICION OPERACIONAL DIMENSIONES

INDICADORES

INDICE

TECNICAS E
INSTRUMENTOS

V. Interviniente

Redes neuronales

Una red neuronal artificial esta
compuesta por nodos
interconectados que interactuan,
transmiten y procesan
informacion en un ciclo
computacional de  muchas
iteraciones que resulta en una
salida aproximada de uno a mas
datos reales; aunque su éxito
dependera del entrenamiento de
la red, que a su vez depende de
diferentes factores como la
arquitectura de la red, el nimero
de datos de entrenamiento, la
funcion de entrenamiento, entre
otros. (Castellanos Rojas et al,
2020)

La dimensién “Algoritmo de
aprendizaje" en el contexto del
"Redes neuronales" se refiere a
sistemas de reconocimiento de
patrones computacionales y se
mediara indicador, la " Exactitud
", los cuales se puntuaran desde
los términos siguientes:
Verdadero Positivo (TP),
Verdadero. Negativo (TN),

los cuales permitiran
complementar el uso eficiente y
progresivo en el aprendizaje
profundo.

Algoritmo de

. Exactitud
aprendizaje

F(x)=f
(X1W1 +X2wW2
+... XaWnt b)

Observacion /
Fichas de
observacion




Anexo B: Matriz de Consistencia
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Titulo: “Gafas anticolision con redes neuronales para mejorar la autonomia de personas con discapacidad visual en la
Union Nacional de Ciegos del Peru sede Lima 2023”

PROBLEMA

OBJETIVOS

HIPOTESIS

METODOLOGIA

POBLACION

A. Problema general.

(En qué medida, la utilizacion de
gafas  anticolision con  redes
neuronales, contribuye a mejorar la
autonomia en las personas con
discapacidad visual en la Union
Nacional de Ciegos del Pert Sede
Lima 2023?

B. Problemas especificos.

({Qué efectos se tiene con la
utilizacion de gafas anticolision con
redes neuronales en la percepcion de
autonomia de las personas con
discapacidad visual en la Union
Nacional de Ciegos del Pert Sede
Lima 2023?

(Qué efectos se tiene con la
utilizacion de gafas anticolisién con
redes neuronales en el
desplazamiento independiente de las
personas con discapacidad visual en
la Unién Nacional de Ciegos del
Pert Sede Lima 2023?

A. Objetivo general.

Determinar el grado de influencia que
ejerce la utilizacion de gafas anticolision
con redes neuronales, en la autonomia de
las personas con discapacidad visual en la
Unioén Nacional de Ciegos del Perti Sede
Lima 2023.

B. Objetivos especificos.

La Implementacion de las gafas
anticolision con redes neuronales y su
influencia en la percepcion de autonomia
de las personas con discapacidad visual en
la Unién Nacional de Ciegos del Pert sede
Lima 2023.

La Implementacion de las gafas
anticolision con redes neuronales y su
influencia en el  desplazamiento
independiente de las personas con
discapacidad visual en la Unién Nacional
de Ciegos del Peru sede Lima 2023.

A. Hipotesis general.

La utilizacion de gafas anticolision
con redes neuronales, contribuye a
mejorar la autonomia de las
personas con discapacidad visual
en la Unién Nacional de Ciegos
del Pera Sede Lima 2023.

B. Hipotesis especificas.

Existe relacion entre las gafas
anticolision de redes neuronales
con la percepcion de autonomia de
las personas con discapacidad
visual en la Unién Nacional de
Ciegos del Pert sede Lima 2023.

Existe relacion entre las gafas
anticolision de redes neuronales
con el desplazamiento
independiente de las personas con
discapacidad visual en la Unioén
Nacional de Ciegos del Peru sede
Lima 2023.

Tipo

El tipo de investigacion que se desarrollara es

la Investigacion aplicada:

Nivel

El nivel de investigacion que se desarrollara

es el nivel explicativo.

Diseiio

El disefio Experimental de investigacion que

se desarrollara es del tipo Pre experimental
VARIABLES

Variable Independiente:
Gafas anticolision

Variable Dependiente:
Personas con discapacidad visual

Variable Interviniente:
Redes neuronales

Poblacion
La poblacion esta constituida
por aproximadamente 100
personas con incapacidad
visual, pertenecientes a la
Unidén Nacional de Ciegos del
Peru.

Muestra
La muestra de estudio estara

supeditada por conveniencia y
a la eleccion del investigador,
pertenecientes a la Union
Nacional de Ciegos del Peru.

Muestreo

EL muestreo no probabilistico
del estudio es determinado
por treinta (30) personas

n= 30
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Anexo C: Carta de presentacion como Tesista de la FIIS-UNFV

IR
emA NALIONAL DE CIEBRS
1 gEL  PERU

Universidad Nacional I 0-0?_:-@5&%—

FEDERICO VILLARREAL = s
N X‘.‘;'m. il Gz

FACULTAD DE INGENIERIA INDUSTRIAL ¥ DE SIS \hide
Oficina de Grados y Gestion del Egresado

srnane

Lima, 22 de noviembre del 2023

- S- Ui
Senor:
RUBEN GOICOCHEA HUARI
Presidente de ia Union Nacional de Ciegos del Peru
Presente. -
Asunto: Carta de Pr ntacio Tesista

Tenemos a bien dirigimos a usted, para expresarie nuestros cordiales saludos, y en
nombre de la Facultad de Ingenieria Industrial y de Sistemas. de la Universidad
Nacional Federico Villarreal, presentarie al sefior Bachiller:

MARCO ANTONIO ESCOBAR VEGA

Con Cédigo de Matricula N° 2015712882, identificado con DNI N°® 08800343,
Bachiller en la Carrera Profesional de Ingenieria de Sistemas de esta Facultad,
quién solicita carta de presentacion como tesista. el mismo, que le permitiré a
nuestro Bachiller, desamrollar el marco teénco y practico, con respecto al tema que
viene elaborando.

Por lo que le solicitamos a su Despacho, los requerimientos en materia de
infarmacion para que pueda cumpiir satisfactoriamente su tema de investigacion

Sin otro particutar, nos suscribimos de usted.

Ing. MARTIN SABINO GAVINO RAMOS

Jate
Oficina de Grados y Gestion de! Egresado

Femady digtamems g B Dy, PERVIS PAREDES PAREDES
PAREDES PAREDEYL Paruiy

FY .
(7 AL 20170300 yen Decano (i)

' Mrtien Soy » mad sentliad de Ingensena Industrial v de Sistemnas
W= docurnemts

o Fecha I2/11202) 06 34 300000

NT: 080067 -2023
Folios: 01,

Av. Oweesr 1. e lom (Fx Coloninl) N* 450 (der. Piso) Lima 01 <Telf. N* 7209720 pnesos 5522



Anexo D: Oficio Autorizacion de la Union Nacional de Ciegos del Peru

UNION NACIONAL DE CIEGOS DEL PERU

Por el mejoramiento intelectual, moral, econémico y social de los ciegos
RUC, 20176769549
Fundada el 02 de Febrero de 1931
UNCP Partida Registral 02456583, Registros de Personal Jurldicas Zona Registral IX, sede Lima

“Anc def Bicentenario de la consolidacion de nuestra I;vdmndcncla ydela
Conmemoracion de las heroicas batallas de Junin y Ayacucho”™

Ofic. N* 032-2024/SEC.GEN.-UNCP
Lima, 05 de marzo del 2024
Sefior

MARTIN SABINO GAVINO RAMOS
Jefe de la Oficina de Grados y Gestidn del Egresado
Universidad Nacional Federico Villareal

Asunto: Autorizacion para reslizar la investigacion en la “Unién Nacional de Ciegos
del Perd (UNCP)".
Respetado jefe de la Oficina de Grados y Gestion del Egresado.

Reciban un cordial saludo.

En calidad de presidente de la Unién Nacional de Ciegos del PerdG (UNCP), me
permito autorizar en nuestra organizacién la ejecucién de la investigacion, Gafas
anticolision con redes neuronales para mejorar |la autonomia de personas con
discapacidad visual en la Unién Nacional de Ciegos del Perd sede Lima 2023.

Cuya investigacién que se inicio el 02 del mes de agosto del afio 2023, la misma
que fue realizada por el tesista Bachiller Marco Antonio Escobar Vega con DNI Ne
09800343.

En la cual se aplicaran diferentes instrumentos mejorar la autonomia de
personas con discapacidad visual, donde los agremiados fueron participes de dicha
investigacion.

Quedaremos
obtenidos en e

)s @ que nos compartan O expongan los resultados
_6_' ira conocimiento de nuestra instifuci

0 poniataiig,

) \\esia NCF

Plaza Bolognesi 477 - 479, Lima Cercado E-mail: uncperu2010@gmail.com
Teléfonos: 4317359 é 3305437 anexos (20) (21) (22) (24) (25) (26)



Anexo E: Instrumentos de validez y confiabilidad

Tabla 14.

Ficha de registro para los indicadores de la Variable Independiente del estudio.

INSTRUMENTO DE RECOLECCION DE DATOS

Investigador

Escobar Vega Marco Antonio

Variable del estudio: Independiente

Gafas anticolision

Descripcion del instrumento

Instrumento para la recoleccion de informacion de los indicadores correspondientes a
la variable del estudio.

Instrucciones

Para el llenado de la siguiente ficha de registro se pide insertar los valores en las
casillas correspondientes, para luego operar y sacar un resultado en las casillas color
verde

Indicador N°1:

Microcontrolador ultrasonico

Tiempo de respuesta =T

Velocidad de ultrasonido = C (D=7 xTxC):

Distancia de colisiéon =D 50 cm

68



Tabla 15.

Cuestionario de la Variable Dependiente del estudio - Pre prueba.

UNIVERSIDAD NACIONAL FEDERICO VILLARREAL
FACULTAD DE INGENIERIAINDUSTRIAL ¥ DE SISTEMAS

CUESTIONARIO DE VALORACION DE LA VARIABLE PERSONAS CON DISCAPACIDAD

VISUAL
Luvestigador Escobar Vega Marco Antonio ! Encucstado
Técnica Encuesta — Pre procba Edad
Variable Personas con discapacidad visual Genero

Instrucclones: Para el desarollo del sigiiente cuestionanio se prde marcar con unn X solo en
i de las costllas en base a su calificacidon respecto o 1o sutonomia ¢ independencin de las
personss con discapacidad visual expuestns en las respectivis preguntos:

Codificacion
1 MUY MALD L 2= MALO ‘ :-mmon 4= uueNo # = MUY BUENG
SOBRE EL NIVEL DE AUTONOMIA 3| 45
1. (Cudlessunivel de autonomia para su desplazamiento quo
realiza de manera cotidiana?
2 ¢Cudles su nivel de autonomia y la confianza que suele tener
de manera cotidiana?
3 LCudl es sunivel de autonomia sobre su entorno que realiza
de manera cotidiana?
| SOBRE LA PERCEPCION DE SEGURIDAD ¢ S .70 W R
4. JCuAl es su pereepcion de seguridad para su desplazamiente | | | = F
que realiza de manera cotidiana?
S Ic.Tan €5 su percepcion de segundad y la conflanza que sucle
tener de manera cotidiana?
6. LCudl s su percepcion do segundad sobre su entorno que
roaliza de manera cotidiana?
| SOBRE LA CAPACIDAD DE ADAPTACION % B fer |
‘ ;—7._ ¢Cutl>¢ssu :Qpaddld de 3 adapuﬂma enel duphumeﬂto = i T i
que realiza de manera cotidiana?
B (Cudl oy su capacidad de adaptacion y la confianza que suole mic=l
tener de manera cotidiana?
== 9 ¢Cudloss su-cap_ar.id‘ad de adapfncnén sobre su entomo que
l realiza de manera cotidiana?
lsosuun_tvt_\.qgnymma@’“ IS [ S () I A
10, ¢Cual o5 su nivel de independoncia para su desplazamiento
que realiza de manera cotidiana?
11 ¢Cual es su nivel de iIndependencia y 1a confianza que suele
tener de manera cotidiana? y
12, ¢Cudl us su nivel de independencia sobre su entorno que i
reahza de manera co!idian-? . -— = |

| omnn r'-mr'-'n NE CIEENa |

[ ST T

O\ - O‘-\— 202‘{

Mzl am
S G
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Tabla 16.

Cuestionario de la Variable Dependiente del estudio - Post prueba.

UNIVERSIDAD NACIONAL FEDERICO VILLARREAL
FACULTAD DE INGENIERIAINDUSTRIAL Y DE SISTEMAS

70

CUESTIONARIO DE VALORACION DE LA VARIABLE PERSONAS CON DISCAPACIDAD

VISUAL
Investigador Escobar Vega Marco Antonio Encuestado
Téenion Encuesta ~ Post pruecba Edad
Variable Personas con discapacidad visual Genero

Instrucclones: Para el desarrollo del signfente coestionmio se pide mmcar con i x solo en
uon de las cantllas en base o su calificacion respecto o Iy muonowmin ¢ mdependencis de las

personm con discapacicad visual expuestas en las respectivan preguntas

Co“ucm
1% MUY MALO 2eMALO I "“':::"" 1 45 BUENO [ 5 * MUY BUENO
'soluunwnouuvonomla . P — V20 S [
|1 £Cudl es su nivel de autonomia para su desplazamiento que L I
e modu‘o Al utilizar fas pl» anticolision?
' 2. ¢Cudl essunivel de autonomia yla conflanza que ke produjo
al uﬂluar las p'n anllcalmoﬂ?
i ¢CuAI oy w nivel 60 aulononm sobre su entorno que le
produjo al utilizar las gafas anticolision?
somunacoaéuunounmo | 1 2 3 4 | 5
4. (Cudl o4 su percepcion de seguridad para su desplazamiento —
que le produjo al utitizar las .am mmolmon? |
5. (Cudl 04 su percepcion de seguridad y la confianza que le [ N
produjo al utilizar las gatas anticolision?
H cCuul.n W bﬂcnpcion do seguridad sobre su entorno que le 1
produ)o al utiizar las gafas anticolislon?
SOBRE LA CAPACIDAD DE ADAFTACION FX |l Tl N 'S
70 (Cull ey su capacidad de adaptacion en el desplazamiento T e [
que le produjo al utilizar las gafas anticolison?
8 ¢Cual ey su capacidad de adaptacion y la confianza que le
prodwo al ulmur Las gafas anticolision? l.
9. ¢(Cudlessu cmcldad de ndapucm sobre su entorne gue le
produjo al utitizar las gafas anticolision?
SOBRE EL NIVEL DE INDEPENDENCIA O R [
T10. ¢Cual es su nivel de independencia para su desplazamionto | i
que le pmdv’o al utilizar las gatos anticolls dn?
11, 2Cual us su nivel de independencia y Ia confianza que e | =
produjo al utitizar las gafas anticolision? |
12. ¢Cual 1 su nivel de Independencia sobre su entomo que e |
produjo al utitizar las gafas anticoliskdn? | |

Hurs
Yivwe

I W L O

0mIOA NAGIONAL DF CIERS
PERY
fene O —oy - 2024

11:)% am

DEL




Tabla 17.

Ficha de registro para los indicadores de la Variable Interviniente del estudio.

INSTRUMENTO DE RECOLECCION DE DATOS

Investigador

Escobar Vega Marco Antonio

Variable del estudio: Interviniente

Redes neuronales

Descripcion del instrumento

Instrumento para la recoleccion de informacion de los indicadores correspondientes a la
variable del estudio.

Instrucciones

Para el llenado de la siguiente ficha de registro se pide insertar los valores en las casillas
correspondientes, para luego operar y sacar un resultado porcentual en las casillas color
azul claro

Indicador N°1:
Exactitud
Xi,...n=Entrada, +
Wi, .~n= Pesos, + F(x)=f (x1w1 +Xaw2 +... XaWnt b)

B = aditivo

wi=[0.5], [0.5]
F(x)= Funcion Lineal = b1=[0.25]
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Anexo F: Pruebas de funcionamiento Pre test y Pos test

Figura 17.

Pruebas de funcionamiento Pre test

Figura 18.

Pruebas de funcionamiento Pos test
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Anexo G: Algoritmo de entrenamiento de la red neuronal y Arduino

Figura 19.

Algoritmo de entrenamiento aplicando tensosorflow y keras

v

O»

(|

v i

#Librerias

import numpy as np
import matplotlib.pyplot as plt
from tensorflow.keras.layers import

{mport tensorflow as tf

B B S |

Epoch 350/400

1/1 [mevemseensmceneneneeennneenens]

Epoch 391/4p@

171 [-.-...-...------.----------...]

Epoch 392/400

1/1 [.---..--...o....o......-o.....]

Epoch 393/400

1/1 [meeeeesescnemcacenneennnnnnnnn]

Epoch 394/400

R e

Epoch 395/400

1/ (.-.'......-..-I.ICIIIII.-.--..]

Epoch 396/400

1/1 [---.-..-..o.o..o..-..--.o..-..]

Epoch 397/400

1/1 [weennccnnnnunoncnnnnannnnnnens]

Epoch 398/40@

1/1 [.o.--..--------.----.------..-]

Epoch 389/400

1/1 [--o---.-.-----------.-..----.-]

Epoch ag@/ae0

1/1 [..ooo....-...--....-.-.-..n...]

#Prediccion y evaluacion del codigo

result = model.predict(x_train)
print((result>»8,.5)*1)

1/1 [.-.-..-.---..--.----.-..--.---]
(fe]

(1]

(1]

(21]

print(“Pesos™)
print(cadena)
print(cadenab)

Pesos
wli = [0.5],[0.5]
b1 =[@.25000003)

Dense
from tensorflow.keras.sodels import Sequential

~ Qs

12ms/step
15ms/step
1éms/step
13ms/step

1ims/step

Oms/step -

1oms/step
1ims/step
lims/step
1ims/step
12ms/step

10ms/step

77ms/step

Fuente: (DHCast, 2021)

- loss:
« loss:
- loss:
-~ loss:
-~ loss:
loss:
- loss:
- loss:
- loss:
- loss:
- loss:

- loss:

v.enss

9.0625

e.9625

0.0625

@.0625

2.0625 -

9.,0625

0.0625

@.0625

8,8625

9.0625

8.08625
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s Taccuracy: 1.¢ouve
« accuracy: 1.9000
- accuracy: 1.9800
- ACCuracy: 1.0000
« accuracy: 1.0000
accuracy: 1.8000
- accuracy: 1.0000
- accuracy: 1.,0000
- accuracy: 1.0000
-« @Ccuracy: 1.9000
- accuracy: 1,0000

- accuracy: 1.9009
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Figura 20.

Cdodigo de configuracion con red neuronal Arduino

[ o] Programa03 Arduino 1.8.19
Archivo Editar Programa Herramientas Ayuda

ProgramaO3

void setup () {
PinMode £R: » INPUT) 2
PpinMode £E= » INPUT)
PpinMode (3 , ouTPUT) ;
}

voilid loop () {

float X1 = digitalRead (1) ;
float X2 = digitalRead (2) ;
float salida = 0O;
float y = X1 = o.5S 4 W2 * 0.5 4+ Q.25
AES A = O &
salida = 0O;
} else
salida= yv
3
boolean salidaFinal =0

1f (salida < 0.5) {
saida =0;

} =lse Af (salida >= 0.5) {
salidaFinal = 1;

3

4

£33, salidaFinal) ;

}

&
]
’4
Y
1]

cdigital

Fuente: (DHCast, 2021)



Anexo H: Ficha de validacion del instrumento de investigacion juicio de expertos

UNIVERSIDAD NACIONAL FEDERICO VILLARREAL
FACULTAD DE INGENIERIAINDUSTRIAL Y DE SISTEMAS
ESCUELA PROFESIONAL DE INGENIERIA DE SISTEMAS

FICHA DE VALIDACION DEL INSTRUMENTO DE INVESTIGACION
JUICIO DE EXPERTOS

I DATOS GENERALES
1.1 Apellidos y Nombres: LEZAMA GONZALES PEDRO MARTIN
1.2 Grado scadémico: DR INGENIERIA DE SISTEMAS
1.3 Cargo @ insttucion donde labora: Minksteno de Economia y Finanzas
1.4 Nombre del instrumento mosvo de evaluacion: CUESTIONARIO
1.5 Autor(A) de Instrumenta: ESCOBAR VEGA MARCO ANTONIO
1.6. Onterios de splicabilidad

o, De01a09 (Novalido, reformular) d. De 16 a 17: (Valido, precise)

b De 108 12 (No valido, modficar)
¢ De13a 15 (Vabdo, meorar)
" ASPECTOS DE VALIDACION

VALORACION CUANTITATIVA (TOTAL X 0A4): 20.
VALORACION CUALITATIVA: VALIDO
OPINION DE APLICABILIDAD: APLICAR

DNI No 09656793

Telf.: 945473135

e De 10 a 20 (VAldo aplicar)

ICADORES DE CRITERIOS CUALITATVOS Doficknte | Regular | Bueno Muy Excelonin
EVALUCION DEL CUANTITATIVOS {01.00) (1012) {1318) Busno (19-20)
INSTRUMENTO (161m)
1 2 3 4 5
1 CLARIDAD Eon dormesnda  con  longuae X
comprentibie :
7 OBJCTIVIDAD Ewtn mbocundo o kas bayes y prncipos X
3 ACTUALIDAD i adecuado o on obyeivon y las
nocesyindes  realen de n X
autigaodn
4 DRGANIZACION Exsto na organizacion igea X
6 BUFICIENGIA Toma en cuonta los  aopacios X
) ) mavdokdgros esencialon
6 INTENGIONALIDAD | Estn adotusdo  para  vekatar  los X
vanables do a | e
T CONSESTENCIA S respikda on Aindamenions Monicos X
) rh curtificos ) N
B COHERENCIA “aste coharonuia entre s problermas
objetnvon,  hpdless,  viriables e X
nificadoros
9 METOROLOGIA L el fosponde  une
kgl y disofo sphasdon para X
ograr pnfmf lan fepdonn
10 PERTINENCIA El matiumento muests W reacdn
onve  los  componentes  de  In X
nwstigeodn y Wi adecuaodn o
Misodo Ciemiin

Lima, 21 de noviembre deol 2023

>

/

7

FIRMA DEL EXPERTO INFORMANTE



UNIVERSIDAD NACIONAL FEDERICO VILLARREAL
FACULTAD DE INGENIERIAINDUSTRIAL Y DE SISTEMAS
ESCUELA PROFESIONAL DE INGENIERIA DE SISTEMAS

FICHA DE VALIDACION DEL INSTRUMENTO DE INVESTIGACION
JUICIO DE EXPERTOS

L DATOS GENERALES

1.1 Apeldos y Nombres: TEJADA ESTRADA, GINA CORAL
1.2 Grado académico: Dra. Mg. Ing. de Sistemas e Informatica
1.3, Cargo e institucién donde labora: Catedrabca UNMSM, EUPG-UNFV

14. Nombre del instrumente mofivo de evaluacion: CUESTIONARIO
1.5. Autor(A) de Instrumento: ESCOBAR VEGA, MARCO ANTCNIO

1.6. Criterios de aplcabiidad:
a.  De01a009: (No vaide, reformular)
b. De 102 12 (No véido, medificar}
c. De13a15 (Vakdo, mejorar)
I ASPECTOS DE VALIDACION

d, De 16 3 17: (Vaido, precisar)

e.De 19 a3 20: (Valido aplicar)

INDICADORES DE CRITERIOS CUALITATVOS Deficiente Regular =~ Bueno = Muy Excelente
EVALUCION DEL CUANTITATIVOS (01-09) (10-12) (13-15) Bueno (19-20)
INSTRUMENTO | {16-18)
1 2 3 | 4 5
1 CLARDAD Esta  formudado  oon  enguae ‘ X
. comprensible
2 OBJETIVIDAD Esta adecuado alas keyes y procipios X
centilicos. \
3 ACTUALIDAD Esta adecuado a los oljenos y las |
necesidades regles de la X
nvestigacibn ‘
4 ORGANIZACION Exsie una aganzacdin logea | X
5 SURICIENCIA Toma en cuenta ks aspecios \ X
metodoldgies esencales
6 MTENCIONALIDAD | Esta adecuado para valorar las ‘ X
viriables de la Hipdless
"7 CONSISTENCIA Se respalda en fundamentos téonicos ‘ X
o centificos.
8 COHERENCIA Exste coherenca entie los problensas |
ohetives,  hipdtesss, vanables e X
ndcadores.
9. METODCLOGIA la estatepa responde  ura
melndologia y dsefo aphaados paa X
lograt probar ks hpttess |
10. PERTINENCIA El nsvumenio muessa k3 relacion |
enlre ks componentes  de s X
invesgacon y su  adecuaaon al
Método Cientifico.

VALORACION CUANTITATIVA (TOTAL X 0.4): 20.
VALORACION CUALITATIVA: VALIDO
OPINION DE APLICABILIDAD: APLICAR

DNI No 10207032

Telf: 912676575

Lima, 21 de noviembre del 2023

——
FIRMA DEL

ERTJINFORMAN'IE

76



UNIVERSIDAD NACIONAL FEDERICO VILLARREAL
FACULTAD DE INGENIERIAINDUSTRIAL Y DE SISTEMAS
ESCUELA PROFESIONAL DE INGENIERIA DE SISTEMAS

FICHA DE VALIDACION DEL INSTRUMENTO DE INVESTIGACION

L DATOS GENERALES
1.1. Apellidos y Nombres: VAN CARLO PETRLIK AZABACHE

1.2 Grado académico: DOCTOR EN INGENIERIA DE SISTEMAS

JUICIO DE EXPERTOS

1.3. Cargo e institucién donde labora: UNIVERSIDAD NACIONAL FEDERICO VILLARREAL

1.4, Nombre del instrumento motivo de evaliacitn: CUESTIONARIO
1.5 Auter(A) de Instrumento. ESCOBAR VEGA MARCO ANTONIO

1.8. Cnterios de apkcabitdad:
a. De01a09: (Novahdo, reformutar)
b. De 10 a 12 (No vélido, modificar)
c. De13a15: (Vaido, mejorar)
. ASPECTOS DE VALIDACION

d. De 16 a 17: (Valdo, precisar)
e.De 19 a 20: (Valido aplicar)

INDICADORES DE CRITERIOS CUALITATNVOS Deficients Regular | Bueno Muy Excelents
EVALUCION DEL CUANTITATIVOS (01-09) (1012) (13-15) Bueno (19-20)
INSTRUMENTO (16-18)
1 2 3 L} 5
1. CLARIDAD Esta  formudado  con  lenguape X
il comgeensible
2 OBETVIDAD Esta adecunda o las leyes y pincpos X
centilicos.
3 ACTUALIDAD Esta adecuado a los objetvos y las
moesdades  males de X
Ivestigacin
4 ORGANIZACION Exsie una organzacon logica X
5. SUFICIENCIA Tuma en cuenta s aspecios X
ey elOdOOgROS ecenGRles
6 INTENCIONALDAD | Esta adecuado para  walorwr las X
vanables de la Hipotess
7. CONSISTENCIA ‘ Se respalda en fundamentos tecnicos X
8 COHERENGIA Existe col = e los probh
abjeavos,  hpdlesis,  varables e X
indicadores
9 METODOLOGIA La estatega responde  una
metodologla y dsefo aplicados para X
lograr probar ks hpieas:
10 PERTINENCIA B nstumento muestra & relacon
entro  los  componerdes de la X
mvestigactn y sy adecuacadn &
Método Crentiico

VALORACION CUANTITATIVA (TOTAL X 0.4): 20.
VALORACION CUALITATIVA: VALIDO
OPINION DE APLICABILIDAD: APLICAR

DNINo 10140461

Telf.: 942198541

Lima, 21 de noviembre del 2023

i\mg,_
—
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Anexo I: Estadistica aplicada SPSS 26

Pre Pruebas

. MMW(C.MM‘] -uﬂ”mn(ﬁm de iﬂu

3.00

200 | 100 200 200 | to0 | :.oo 100 z.oo 100 1,00 200 1.00

o 200 200 306 300 300 200 106 200 2,00 300 200

3.00 200 290 2.00 2.00 2.00 200 200 2.00 2.00 10 200

2,00 3.00 200 2.00 2,00 2,00 3.00 200 2.00 3,00 2.00 300

100 200 100 100 2,00 | 1.00 200 100 ?,ﬂll 2.00 100 200

2,00 200 200 2.00 2.00 2.00 3.00 2.00 2.00 3,00 200 3.00

2,00 1.00 100 2.00 3.00 2.00 100 200 3.00 1.00 200 1.00

200 200 S0 200 @ 200 = 200 200 200 200 @ 200 200 200

3.00 2.00 200 3.00 2.00 2.00 200 160 7.00 2.00 200 200

2.00 2.00 200 2,00 2,00 2,00 EX ) z.00 2.00 3,00 200 300

200 300 200 2.00 3,00 200 200 200 3,00 3.00 200 300

2,00 ‘200 200 2.00 2,00 200 200 100 ‘2,00 2,00 200 300

2.00 200 200 2.00 1.00 2.00 zom 100 1.00 2.00 200 200

2,00 300 1.00 2,00 1,00 2.00 300 1.00 1.00 2.00 200 100

2,00 1.00 £ 2,00 3,00 200 100 200 3.00 1.00 200 100

B S X 300 200 2.00 2.00 2.00 100 200 2.00 1,00 200 100
18 2.00 100 200 2.00 2.00 2,00 100 200 2.00 1,00 2z 1.00
1@ 200 1.00 300 200 2,00 2,00 100 200 ‘2,00 3,00 200 100
E 2,00 1.00 300 200 2.00 200 100 200 2.00 1,00 200 160
gl 3,00 400 400 2.00 3,00 2.00 100 1.00 2,00 4,00 200 400
@2 | 200 3.00 300 2,00 200 | 200 100 200 2.00 3,00 200 2,00
== 2.00 1.00 100 2.00 2,00 2,00 100 200 2,00 1,00 200 100
[T 2.00 3.00 100 2.00 1.00 2.00 2.00 200 z.00 3.00 2.00 300
x5 1.00 2.00 100 1.00 2.00 1.00 200 200 2,00 2.00 1.00 300
|26 200 | 300 200 200 | 200 | 200 300 200 300 300 200 300
Y T 1.00 100 100 300 1.00 100 300 1,00 1,00 300 200
28 | 200 2.00 300 2.00 2,00 2.00 200 2.00 2.00 2.00 2.00 200
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SHEQRQY M e~ §BE =5 He

B {E] Resultado

- 3 NPAR TESTS

@ Registro

i /WILCCXON=SumaPrePrusba WITH SumaPostPruesba (PAIRED)
& {& Pruebas NPar

[ Titulo /MISSING ANALYSIS.

Notas

Conjunto de datos

E--{&] Prueba de rangos
i [E] Titulo

L@ Rangos [ConjuntoDatos3] :1000 TALLER DE TESIS UNFV\MARCO ESCOBAR\Pruebas de hipote

% Pruebas NPar

------- L5 Estadisticos

Prueba de rangos con signo de Wilcoxon

Rangos
Rango Suma de
I promedio rangos
SumaPostPrueha - Rangos negativos o? 00 00
SumaPrePrueha o b
Rangos positivos 30 16560 46500
Empates 0°
Total 30

a. SumaPostPrueba < SumaPrePrusha
b. SumaPostPrueba = SumaPrePrueha

c. SumaPostPrueba = SumaPrePrueba

Estadisticos de ;:nruehia\a

SumaFostFru

gha-
SumaPrePru
eha
z -4,786°
Sig. asintdtica(bilateral) 000
a. Prueba de rangos con signo de

Wilcoxon
h. Se basa enrangos negativos.
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f_% [~ - G P T b [y
=4 Fﬁglgtad.ot NEAR TESTS
; egistro ) ) _ S . ~
EI@ Pruehas NPar /WILCOXON=SumaPrePrueball WITH SumaPostPrueball (PAIRED)
() Titulo /MISSING RNALYSIS.
MNotas
&--{E] Prueba de rangos
-8 Thulo * Pruebas NPar
~[& Rangos
M@ esadisios | pryeba de rangos con signo de Wilcoxon
Rangos
Rango Suma de
I promedio rangos
SumaPostPrueball - Rangos negativos o? 00 00
SumaPrePruehaili » b
Rangos positivos 30 15,50 465,00
Empates 0¢
Total 30

a. SumaPostPruebadi = SumaPreFruebali
b. SumaPostPruebad! » SumaPrePruebali

. SumaPostPrueball = SumaPrePrueball

Estadisticos de Pruebaa

SumaPostPru

ehalf -
SumaFrePru

ehall
z -4,788°
Sig. asintdtica(bilateral) oo

a. Prueba de rangos con signo de
Wilcoxon

b. 5e basa enrangos negativos.
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0 & AR aij ) [ |
— P == |z =
SHER AL e iBkd 2 e
E"’El %ﬂtad}]t NPAR TESTS
- agistro
9 [WILCOXON=SumaPrePrucbal2 WITH SumaPostPruehal2 (PAIRED)
& ] Pruebas NPar
L [ Tul /MISSING ANALYSIS.
&--{&] Prueba de rangos
") Tl * Pruebas NPar
L Rangos
~lgEsedstoos || pryeba de rangos con signo de Wilcoxon
Rangos
Rango Sumade
M promedio rangos
SumaPostPruehal2 - Rangos negativos g 00 00
SumaPrePruehal? - b
Rangos positivos 30 15,40 465,00
Empates 0°
Total a0

a. SumaPostPruebal? = SumaPrePruehal?
h. SumaPostPruehal2 = SumaPrePruehal2

t. SumaPostPruebal2 = SumaPrePruehal?

Estadisticos de pruehiaa

SumaPostPru

ehal2-
SumaPrePru

ehal2
z -4787°
Sig. asintdtica(bilateral) 000

a. Prueha de rangos con signo de
Wilcoxon

b. Se basa en rangos negativos.



