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Ajuts tecnics per a I’habilitacié de la mobilitat i el desplacament

en persones amb una greu discapacitat motriu

Montserrat Roca, Emili Soro-Camats i Gustavo Villagrasa
Fundacié LEspiga’

Resum: L'objectiu principal d'aquest escrit és oferir alguns arguments i exemples per a la refle-
xio sobre la implementacié del desplagament assistit, partint de la premissa que el desenvolu-
pament huma s’ha d’entendre globalment i cal potenciar-lo com més aviat millor. Es descriuen
algunes de les adaptacions que es poden fer a les cadires convencionals amb motor, i es comen-
ten altres ajuts técnics dissenyats per moure’s o desplagar-se quan no es disposa d’una cadira
amb motor adaptada o quan les limitacions motrius i cognitives en fan poc aconsellable la utilit-
zaci6. També es comenten les idees principals del procediment d'avaluacio i intervencié i, final-
ment, s'exposen alguns exemples d'Gs dels ajuts técnics en base a casos de persones que els
utilitzen. Es conclou que els enfocaments habilitadors ens permeten promoure models d'inter-
vencio en persones amb greu discapacitat motriu, en aquest cas, el desplacament assistit i en
espais restringits, que és de gran interés quant al desenvolupament en general i quant a la qua-
litat de vida de les persones.

Summary: The main objective of this article is to put forward some arguments and examples
for consideration concerning the implementation of augmentative mobility, starting from the
premise that human development must be understood in its entirety and that all potential
should be tapped whenever possible. It describes some adaptations which can be made to con-
ventional motorised chairs and it also describes other technical aids designed to facilitate mo-
vement when an adapted motorised chair is not available, or when limited physical and cogniti-
ve abilities render normal usage impossible. It goes on to describe the principal ideas behind
the operational and evaluation procedures and lastly it gives some examples of basic technical
aids for those people who can use them. It concludes that skills thus acquired permit a degree
of independence for people with serious mobile limitations, though this mobility can only be
helped in restricted places which is of great interest not only for overall development but for the
quality of life of these individuals.

Descriptors: Discapacitat motriu. Desplacament assistit. Tecnologia de suport.

Introduccié

La inclusié social de les persones amb discapacitat i
la millora de la seva qualitat de vida requereixen posar
en practica procediments d’habilitacié dirigits tant a la
personaamb discapacitat com al seu entorn. Com apun-
ten Azevedo (1995), Cohen (1986) i Verdugo (1994),
aquest enfocament funcional-habilitador millora les
possibilitats d’actuacio de les persones amb discapaci-
tat i incrementa les possibilitats d’acceptacié de la so-
cietat. En el cas de tenir una discapacitat motriu, la re-

habilitacid fisica és una actuacio terapeutica decisiva, i
sovint es requereix al llarg de tota la vida, perd no sem-
bla suficient (Bjorck-AxEssoN, GRANLUND, 1997; SORO-
Camarts, 1995). Cal buscar la complementarietat de la
rehabilitacié en els procediments d’habilitacié que
consisteixen, principalment, a arranjar els espais fisics,
disposar dels ajuts técnics necessaris i tenir cura de les
competencies de relacié social, uns aspectes que que-
den il-lustrats en diverses publicacions (BasiL, SORO-
CaMaTs i ROSELL, 1998, entre altres). Aquestes mesures
habilitadores defensen la importancia de facilitar la vi-
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da ala gentamb discapacitat. Tenir una dificultat mo-
triu sovint implica haver de fer grans esfor¢os per
adaptar-se al’entorn, i sembla del tot raonable plante-
jar que aquest entorn tamb¢é hauria de fer esforgos per
adaptar-se a qui té dificultats. Aixi doncs, en promoure
que realitzin activitats amb més facilitat, molts infants,
joves o adults amb discapacitat podran ser actius i pro-
tagonistes encara que facin les coses d'una manera
diferent de com I'enganyosa normalitat ens té acostu-
mats.

Aquest enfocament permet ales persones amb dis-
capacitat, per una banda, tenir una oferta de serveis
global i comprensiva, és adir, es tenen en compte totes
les seves necessitats i s'adeqiien als requeriments, so-
vint canviants, que ¢s producixen al llarg de la vida. Per
altrabanda, comportaun enfocamentinterdisciplinari
aixi com la coparticipacid dels usuaris, sempre que €s
possible, i de la familia. 1.as de les tecnologies de su-
port pot ser una d’aquestes necessitats que cal cobrir i
consisteix a proporcionar a les persones ajuts tecnics
compensatoris per a la mobilitat, la comunicacio, l'es-
criptura, el control de I'entorn o l'accés al'oci, al'edu-
cacio i al treball (Basit, Soro-Camars i RosiLL, 1998;
HOOGERWERE, LYSLEY 1 SORO-CAMATS, 2002; SORO-CAMATS,
2002}. Des d’aquesta perspectiva habilitadora i funcio-
nat de la intervencid i amb ¢l concurs de les tecnolo-
gies de suport, en aquest escrit centrarem la nostra
atencio en la importancia de fomentar 1'ds dels ajuts
téenics per a la mobilitat i el desplagament per tal
d'optimitzar les condicions de vida de les persones
amb unadiscapacitat motriu greu.

Els infants, des de molt petits, amb les seves ac-
cions i vocalitzacions lideren multitud d’interaccions
amb els adults que els envolten (Xave, 1986); quan co-
mencen a caminar promouen moeltes experiéncies no-
ves i incrementen les oportunitats d’interactuar amb
els altres. Quan aquestes condicions estan comprome-
ses, ¢l risc que el desenvolupament es vegi afectat és
considerable, tant pel fet que pot afectar directament
I'infant com pels efectes que aquestes limitacions te-
nen sobre les persones que envolten l'infant (BasiL,
1999), ja que les reaccions dels adults o dels iguals sén
ben diferents sil'interlocutor parla, agafa objectes i ca-
mina. D)’acord amb aquesta idea, diversos treballs de-
fensen la proposta de promoure el desplagament com
més aviat millor, ja que la mobilitat, encara que sigui
assistida, pot compensar en bona part deficits que ge-
neren la passivitat i la dependeéncia dels altres (Basit,

2000; NISBERG [et al], 1993; OLssoN 1 GRANLUND, 1991;
Soro-Camats, 1998). Es a dir, quan les persones, per
raons congénites o adquirides, no poden ser autdno-
mes per caminar s'hauria de pensar a habilitar ¢l des-
placament assistit perqué la manca de mobilitat no els
reducixi les oportunitats d’explorar I'entorn, de rela-
cionar-se amb els altres, d’anar als llocs i de divertir-se.
La persona que pot moure's té moltes mdés oportunitats
d'aprendre, d’augmentar la seva autoestima, de sentir-
se més valorada pels altres i de tenir més experiencies
per compartir amb els altres, ja que pot participar acti-
vamentiincidir en el seu entorn.,

Des d'aquesta perspectiva defensem que sempre
que sigui recomanable 1 possible cal potenciar el des-
plagamentautdonom en tots cls entorns socials dela per-
sona {CraiG 1 NISBeT, 1993; Juan, Roca 1 RosiL,, 1999;
Roca, 1998, 1 SuARrz, 1999). Aquest desplacament assistit
potser amb el suport d’uns bastons, uncs caminadores i
altres instruments no electronics, perd també amb ajuts
amb motor eléctric de més o menys sofisticacié. Sovint
aquests ajuts no es poden utilitzar en tots els contextos,
bé sigui per les dificultats dels espais fisics o per les ca-
racteristiques de la persona. Per exemple, unes camina-
dores dificilment poden ser ttils per a un jove que va
d’excursid, perd poden ser la seva manera practica de
desplacar-se dins d’'un centre o a casa. Un infant amb
poca forga i amb greus dificultats en la mobilitat de les
extremitats superiors pot fer servir una cadira de rodes
en espais reduits i plans, perd mai en espais oberts i amb
obstacles, en aquest cas necessitard una cadira amb
motor. Es a dir, quan es diu que cal promoure el des-
plagament en tots els entorns socials es vol dir que en
cada context i per a cada persona cal avaluar els ajuts
que poden ser d'utilitati que tenen alguna funcionalitat,
i es pot donar el cas que algunes persones amb discapa-
citat motriu necessitin més d’un ajut téenic per respon-
dreal seu ventall de necessitats de desplacament.

En el cas extrem de persones amb plurideficiencia
greu, on concorren dificultats motrius, sensorials i cog-
nitives, podem parlar de mobilitat augmentativa, ente-
sa com I's d'ajuts tecnics i d’estrategies d'intervencio

- dissenyades amb la finalitat de promoure el des-

envolupament de la mobilitat en infants, joves i adults
que per les seves limitacions no poden desplagar-se
d'una manera autdnoma, ni tan sols amb una cadira
amb motor ordinaria. Els ajuts tecnics per ala mobilitat
augmentativa que coneixem que s’han desenvolupat
comparteixen les seglients caracteristiques fonamen-
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tals (BasIL, 2000; CRrAIG i NISBET, 1993; HOOGERWERE, Lys-
LEY 1 SORO-CAMATS, 2002; MAGDALENO i SORO-CAMATS,
2001; NISBET [et al.}, 1993; OLssON i GRANLUND, 1991; So-
RIANO 1 Roca, 2001): a) disposen de 'accés adaptat, és a
dir, els usuaris tenen la possibilitat de poder manipular
la cadira a partir de diversos interficies que s'adapten
a les caracteristiques de la persona amb discapacitat;
b) la majoria disposen de mecanismes que protegeixen
els usuaris dels obstacles de I'entorn, la qual cosa els
permet fer les activitats sense risc, tot compensant les
seves limitacions fisiques, sensorials o cognitives; aixi
s’han dissenyat sensors que aturen o desvien I'ajut téc-
nic quan s’acosta a una paret o a un objecte, cintes
magnetiques que asseguren el recorregut, etc., i c) els
ajuts técnics poden ser cadires amb motor comercialit-
zades i adaptades, plataformes sobre les quals es po-
den posar les cadires o altres moduls de posiciona-
ment, mecanismes electronics instal-lats en cotxets
infantils o artefactes dissenyats expressament amb la
finalitat de crear un ajut per a la mobilitat augmentati-
va. Es tracta d’'una mobilitat que no sempre té com a
objectiu principal el desplagament independent, ja
que en alguns casos és més apropiada per generar si-
tuacions lidiques i per promoure el desenvolupament
de la comunicacié o en altres arees. Aquest tipus de
mobilitat de vegades quasi estatica, com ara la plata-
forma giratdria, pot ser I'linica resposta que podem
donar a certes persones, perd també pot ser laresposta
especial més apropiada per a les seves necessitats i
possibilitats. Aixi doncs, quan parlem de mobilitat o de
desplacament augmentatiu, hem de fer-ho pensanten
els requeriments de cada personai en el seu entorn, i
hem de proposar objectius realistes i dissenyar solu-
cions eficaces i eficients des de contextos controlats i
moltreduits fins a entorns oberts i naturals.

Eobjectiu principal d’aquest article és oferir alguns
arguments i alguns exemples per reflexionar sobre la
implantacié del desplagament assistit sense haver
d’esperar que la rehabilitacié tradicional hagi fracassat
o sense excusar-se amb criteris d’edat o economicistes.
El desenvolupament huma s’ha d’entendre en la seva
globalitat i cal potenciar-lo com més aviat millor. Per
altra banda, aquest article pretén complementar
aquest objectiu amb I'experiéncia que s’ha dut a terme
ala Fundacié I'Espiga durant I'ultima decada amb per-

sones amb discapacitat que requereixen adaptacions
molt especials per al desplagament.? Es descriuen al-
gunes de les adaptacions que es poden fer amb les ca-
dires convencionals amb motor i es comenten altres
ajuts tecnics dissenyats per moure’s o desplagar-se
quan no es disposa d'una cadira amb motor adaptada
o quan les limitacions motrius i cognitives en fan poc
aconsellable la utilitzacié. També es comenten les ide-
es principals del procediment d’avaluacié i intervencié
i, per dltim, s’exposen exemples d'ds dels ajuts tecnics
segons les persones que els utilitzen, i se n’extreuen al-
gunes conclusions puntuals.

Descripcié tecnicaifuncionament dels ajuts técnics
per aldesplacament adaptat

Cadires derodes amb motor adaptades. Les cadires
de rodes amb motor eléctric disposen d'un comanda-
ment de control denominat joystick i d’'un boté per en-
gegar i parar la cadira. Generalment, aquests mecanis-
mes es controlen amb moviments de la ma. Aquesta és
la manera habitual de conduir una cadira amb motor i
hi ha diversos models de cadires i de comandaments
que es poden sol-licitar directament al fabricant. En
aquest escrit només ens ocuparem de les possibles
adaptacions que es poden fer perqué aquestes cadires
siguin utils a persones que no tenen bon control del
moviment de les mans.3 Aixi doncs, els comandaments
es poden adaptar per ser accionats amb el moviment
d'un peu, delabarbeta, mitjancant commutadors, sen-
sors de balanceig, de buf, de veu, i fins i tot amb sofisti-
cats sistemes informatitzats (VILLAGRASA, 1999). Alguns
dels exemples es poden veurealafigura 1.

I'adaptacié del comandament per accionar-lo amb
una part del cos diferent de la ma pot ser una solucié
per a persones que no poden fer moviments acurats
amb les mans, perd que poden controlar els movi-
ments d'una altra part del cos. D’aquesta manera els
moviments residuals es poden convertir en moviments
funcionals. Evidentment, caldra que un professional
en electronica faci les connexions dels fils electrics per
fer arribar el joystick i el boté de connectar i descon-
nectar fins al punt apropiat del cos. Sovint cal modifi-
car el comandament, ja que esta dissenyat a la mida

2.Totes les adaptacionsitots els instruments que es descriuran sén de Gustavo Villagrasa, tecnic electronic de Ja Fundacié 'Espiga.

3. Entitats publiques, com el CEAPAP, ofereixen un servei gratuit per fer adaptacions; també es pot recérrer a algunes ortopédics.
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del palmellis’ha d’adaptar quan s’activaamb unaaltra
part del cos. També s’haura de tenir en compte que cal
un suport per al comandament, és a dir, un lloc on fi-
xar-lo perque la persona el pugui activar comodament.
Actualment existeixen en el mercat barres articulades
fixades ala cadira, o suports que es pengen al collique
permeten col-locar-hi el comandament, en el cas d'ha-
ver-lo d’accionar amb la barbeta. Quan es tracta del
peu, es pot modificar el reposapeus de la cadira; per
exemple, podem fer un reposapeus sencer i foradar-lo
per tal de col-locar-hi instruments de control. D’aques-
ta manera les connexions dels fils electrics quedaran
persotaiestaran protegides.

En el cas que s'hagi d’adaptar el funcionamentdela
cadira amb motor per activar-la amb commutadors,
s’hauran de complementar els mecanismes de control
per tal que es pugui conduir de manera ordinaria i/o
especial. Es a dir, al joystick i al boté de connexié con-
vencional, s’hi afegira un circuit electronic on s’incor-
poraran els quatre punts de direccionalitat per tal de
controlar-los d'una manera especial. Aquest circuit es
col-loca en una petita capsa amb diverses entrades per
connectar els diferents commutadors que activaran la
cadira: endavant, endarrere, ala dreta, al’'esquerra, en-
gegar i parar. Aquesta capsa es pot acoblar en un lateral
de la cadira o en un altre lloc on es mantingui protegi-
da de possibles cops. Cal tenir cura que els cables dels
commutadors no interfereixin quan la cadira esta en
funcionament. Es comercialitzen commutadors amb
diferents configuracions i nivells de sensibilitat. Un
model que resulta util i eficient és el de tipus «boté» de
AbleNet™, perd n’existeix una amnplia varietat de for-
maide qualitats. Per accionar-lo s’ha de fer unalleuge-
ra pressié damunt de qualsevol punt del botd. Es molt
sensible i generalment s'utilitza amb lama o el cap.

Si la persona ha de prémer els commutadors amb
les mans haura de disposar d'una taula o d'un suport
de metacrilat, o algun altre tipus de material, que por-
tara acoblat ala cadira. Segons les caracteristiques per-
sonals i segons el nombre de commutadors que utilitzi
haurem d’avaluar la distancia i el posicionament, ho-
ritzontal o vertical, dels commutadors per minimitzar
esforcos i potenciar al maxim possible la funcionalitat
dels moviments. Es convenient fixar els commutadors
amb «velcro» o amb els cargols que ja tenen per aques-
tafinalitat per evitar que es moguin en prémer-los.

En el cas de controlar la cadira amb moviments del
cap, caldra un suport on poder distribuir els commuta-

dors. Es tracta d’'una estructura de metacrilat o altres
materials, similar a un reposacaps, i que s'acobla a la
part posterior de la cadira. En aquesta estructura s’hi
hauran de situar els commutadors seguint les mateixes
pautes descrites anteriorment. Es molt important ava-
luar I'algada convenient d’aquest suport per mantenir
un bon control del posicionament dela persona.

Un altre tipus d'adaptacid per controlar la cadira
amb motor, que hem experimentat puntualment, con-
sisteix a acoblar al circuit electrbnic quatre sensors gra-
vimetrics de mercuri que activaran el desplagament de
la cadira. Aquests sensors que s’han disposat adequada-
ment dins una gorra esportiva van connectats a la capsa
que conté el circuit electronic. La persona portala gorra
i controla la cadira amb els moviments d’inclinacié que
fa amb el cap (endavant, endarrere, dreta i esquerraj.
Disposa, també, d'un commutador, que potactivar amb
una altra part del cos, per parar-se quan ho desitgi, com
per exemple quan es troba amb un amic o vol mirar al-
guna cosa, i per tornar-se a posar en moviment.

Com podem veure, aquestes maneres de control
especial sén indicades perales persones amb greus di-
ficultats fisiques, perd sembla molt apropiat disposar
simultaniament del comandament convencional, el
qual permet que I'acompanyant pugui guiar l'ajut tec-
nic si és necessari, per exemple en situacions d’'apre-
nentatge i practica, quan la persona es cansa o en in-
drets poc adaptats o perillosos.

Plataforma giratoria. El disseny i la realitzacid d’a-
quest ajut técnic s’han fet pensant en la mobilitat i no
tant en el desplagament. Es tracta d'una plataforma
que permet girar sobre el seu eix. Es molt ttil per a per-
sones amb greus limitacions motrius i cognitives, que
sovint tenen poques oportunitats de comunicar-se
amb els altres i de tenir un control sobre els esdeveni-
ments del seu entorn. La practica quotidiana ens ha
demostrat que també pot ser molt til per a persones
amb malalties progressives que acaben amb greus difi-
cultats de mobilitat i amb altres trastorns associats.

Consta d'una base rodona d’uns 80 cm de diametre
construida de conglomerat de fusta folrada amb goma.
Aquesta base reposa sobre una altra base quadrada,
del mateix material, amb rodes, per facilitar el seu des-
plagament, i amb frens, per immobilitzar-la. La base
circular té un eix central acoblat a un motor amb re-
ductor de continua que la fa girar en els dos sentits
sense limit i a una velocitat de 3 rpm, aproximadament
(al’annex 1 es pot veure I'esquema general). El sistema
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electroniciel motor estan muntats per sota de la plata-
forma per evitar manipulacions involuntaries, i amb
una disposicié que permet una algada minima per po-
der pujar i baixar la persona, amb una cadira derodes o
amb un altre aparell de control postural, sense dificul-
tats. Pot suportar un pes d'aproximadament 100 qui-
los, que correspon més o menys al d'un adult amb una
cadiraderodes manual.

Aquesta plataforima giratoria cs connecta a la xarxa
clectrica, ila persona, situada damunt de la superficie
giratoria, 'activa mitjancant un o dos commutadors
per girar vers una o altra direccié. Es aconsellable I'tis
de commutadors sense fils per evitar problemes amb
cls cables. Funciona de tres maneres diferents: 1) Cada
cop que es prem el commutador la plataforma s’activa
0 es para, alternativament. 2) Disposa d’un temporit-
zador on es programa un temps determinat, els inter-
vals sén en segons. Quan es prem el commutador la
plataforma funciona durant el temps preprogramat,
quan es para cat tornar a prémer el commutador per-
que torni a funcionar. 3) Cal que es mantingui premut
¢l commutador per tal que la plataforma funcioniis’ha
de deixar anar perqueé s’aturi.

El commutador es col-locara segons la part del cos
que la persona utilitzi per activar-lo: damunt la taula,
cn el reposacaps, ete. Pot ser ttil disposar d'un brag de
suport per a commutadors. Es tracta d'un brac¢ d'acer
amb diversos punts d'articulacié que permet col-locar
cl commutador en miltiples posicions d’'una manera
facil, rapida i segura. Disposa d'una pinga en un dels
extrems, per tal d’acoblar-lo a la taula o a la cadira. Es
molt til per a persones que nccessiten tenir el com-
mutador situat en llocs poc habituals.

Plataforma de desplacament. Aquesta plataforma
va ser dissenyada per possibilitar el desplagament, per
recorreguts curts i controlats, a persones amb pluridis-
capacitat. Actualment s'utilitza també per iniciar I'a-
prenentatge del desplacament autonom abans de dis-
posar d’una cadira eléctrica adaptada i per avaluar I'tis
de commutadors mitjan¢ant I'activitat de desplacar-
se, Aquest ajut tecnic permet la realitzacié de moltes i
variades activitats en diferents nivells d’aprenentatge.
Per exemple, pot ser moltutil per moure’s mentre s'esta
realitzant control postural en bipedestacié en un pla-
nol o en un altre tipus d'instrument. El fet de poder-se
moure pot ser una alternativa per fer més agradable
’estona de control postural. La plataforma també és
util per assajar habilitats en I'tis de la cadira de rodes

electrica abans de comprar-la, per avaluar 'is de com-
mutadors o per fer-la servir com a mitja de desplaca-
ment en espais amplis i controlats per persones amb
greus limitacions motores i cognitives que probable-
ment mai no podran desplagar-se autbnomament
amb una cadira.

Consta d'una base rectangular de 70x110 cm cons-
truida en metall i fusta revestida de goma. A la part
posterior porta dues rodes amb motors independents
i, al davant, dues rodes lliures. Els motors i el sistema
electronic estan muntats per sota de l'estructura i en
una disposicié que permeten 'alcada minima possi-
ble, 15 cm aproximadament, per poder pujar i baixar la
persona amb la cadira de rodes sense gaire esforg (a
I'annex 2 es pot veure I'esquema gencral). L'energia per
al funcionament d'aquesta plataforma, I'aporten dues
bateries de plom recarregables amb un carregador
estandard de cadira de rodes que també estan situades
sota la base per deixar completament lliure la part su-
perior. El sistema electronic controla els dos motors de
forma continua (24 V;, de manera que es pot moure
endavant, endarrere, cap a la dreta o a cap 'esquerra
per la diferéncia de velocitat dels motors. A la part
frontal porta un detector ultrasonic d’obstacles per
evitar accidents que atura la plataforina en detectar un
obstacle, també produeix un senyal [luminds I acustic
d’avis. Les bateries permeten una autonomia d'unes
cinchores de funcionament.

En aquest cas, ['usuari disposa d'un commutador
per a cada direccié que es connecta a la capsa de con-
nexions, situada a la part de darrere de la plataforma.
Cal que es mantingui premut el commutador perqué la
plataforma funcioni. La disposicid i la col-locacid dels
commutadors hauran d’anar d’acord amb la part del
cos que es controla millor: el cap, les mans o altres
parts del cos. En comencar I'aprenentatge, en alguns
€asos pot ser necessari comengar per un sol commuta-
dor que desplaci cap al davanti que es pot col-locar en
el brag¢ de suport per a commutadors o ala taula de la
cadira manual.

Procés d’actuacié per al’avaluaciéila intervencié

Per prendre decisions sobre quin tipus d’ajut per al
desplagament necessita la persona, haurem de respon-
dre alguna d'aquestes preguntes: quin o quins movi-
ments funcionals fa?, quina és la posicié correcta que li
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permet controlar aquests moviments?, quines estrate-
gies utilitza per solucionar els problemes?, etc. També ¢és
important saber quines preferéncies i quins interessos
té, en quins contextos utilitzara I'ajut, quina és'opinid i
la valoracié que fa la familia i altres professionals que hi
estan en contacte, etc. Per tal de concretar i objectivar
les respostes es poden fer servir protocols d'avaluacié, i
també es pot comptar amb la col-laboracid d'especialis-
tes, com és el cas de la Unitat de Técniques Augmentati-
ves de Comunicacié (HOOGERWERE LYSLEY i SORO-CAMATS,
2002; SOr0-CAMATS, BASIL1 SUAREZ, 1999; UTAC, 2002).

L'avaluacié no ha de valorar nomésla persona, siné
que ha de ser, principalment, la recerca de solucions
practiques per donar resposta a les seves necessitats,
tenint en compte tant la persona com el context gene-
ral que 'envolta. Dins d'aquest marc genecral, a conti-
nuacio exposarem un breu esqueima d'avaluacio que,
per altra banda, il-lustra amb claredat la participacié
de professionals de diverses disciplines, en aquest cas
delafisioterapia, la psicopedagogia, el treball social i la
tecnologia.

1. Avaluacié de les habilitats motores i funcionals de
la persona. Es tracta d’avaluar quina part del cos pot
utilitzar amb més eficacia i menys esfor¢ aixf com la
manera de fer-ho. Per tant, haurem de valorar la fun-
cionalitat dels moviments de les extremitats supe-
riors, del cap, i de les cxtremitats inferiors. Abans
d’iniciar aquesta analisi és molt important que la
persona estigui correctament asseguda. En aquest
apartat proposariem valorar les funcions segtients:
elevacid, descens, coordinacié 1 control dels movi-
ments de les mans o dels peus; moviments de sepa-
racid i aproximacio amb els genolls; rotacid, extensio
i flexio del coll. Altres aspectes importants que s’han
de tenir en compte sén 'amplitud dels moviments i
el temps que la personanecessita per realitzar-los.

2. Altres caracteristiques de la persona. Algunes per-
sones amb discapacitat motora poden tenir tras-
torns associats, com son dificultats visuals, auditi-
ves, problemes de comportament, manca d’atencio,
etc. Alguns d’aquests trastorns poden millorar amb
un pla d’intervencidé adequat, perd d'altres poden
ser de tipus neurobiologic i, per tant, dificultar serio-
sament els aprenentatges, per la qual cosa pot ser
molt Util disposar d’informacié sobre la percepcié
visual i auditiva de la persona. Tenir dades sobre la
dimensié del seu camp visual potser interessant, per

exemple, abans de distribuir la col-locacié dels com-
mutadors. Aixi mateix, coneixer si presenta hiper-
sensibilitat als sons o pérdua d’audicié ens pot aju-
dar a I'hora de fer la planificacié dels aprenentatges
relacionats amb el desplacament assistit, un des-
placament que en aquestes persones nomeés sera
possible en espais restringits i en llocs molt contro-
lats. Aquestes valoracions, sempre que sigul possi-
ble, les han de fer els especialistes de cada disciplina.

3. Informacié sobre I'entorn familiar i social de la
persona. En aquest apartat €s important coneixer
quina ¢s la valoracié que fa la familia respecte a la
utilitzacié d'ajuts tecnics per al desplacament. Ac-
tualment ningti no se sorprén de veure una perso-
na amb cadira de rodes amb motor pel carrer, perd
si que pot ser sorprenent veure que la cadira s'acti-
va amb moviments del cap o amb cops de ma mit-
jancant commutadors. Coneixer les activitats de la
persona en altres entorns, aix{ com 'opinié d’altres
professionals que hi estiguin en contacte, ens pot
ajudar a valorar els possibles contextos d'utilitza-
cié. D’altra banda, som conscients que l'autono-
mia és més limitada i el cost, més clevat; per tant,
pensern que s’ha de fer una valoracié amb la fami-
lia de la disponibilitat, I'acceptacio i els recursos
econdmics de que disposen, ja que moltes d'aques-
tes adaptacions encara no estan incloses en el sis-
tema de subvencions establert.

Un cop recollida tota aquesta informacié estarem
preparats per prendre decisions sobre el tipus d’ajut
tecnic més adient que necessita cada persona segons
les seves competéncies i habilitats. Malgrat tot, la deci-
sié pot ser adequada temporalment ja que el procés
d’'aprenentatge requereix una revisié i una adequacio
continuades. Inicialment, la planificacié de 'aprenen-
tatge haura de tenir en compte algunes pautes d'inter-
vencié ben estructurades, com sén:

— Adequar espais amnplis on la persona es puguimou-
re amb facilitat sense tenir obstacles que li dificul-
tin la mobilitat i li generin frustracid. Per exemple:
portes amples, passadissos sense obstacles, espais
per poder girar.

-— Augmentar progressivament el nivell de complexi-
tat. Per exemple: si preveiem que controlara la ca-
dira amb commutadors, podem iniciar 'aprenen-
tatge amb la collocacié d'un commutador que
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mogui la cadira endavant i anar incorporant, a poc
a poc, els altres commutadors.

-— Oferir guia fisica i suport verbal i progressivament
anar retirant aquests suports a mesura que la perso-
na adquireixi habilitats i competéncies. També hem
de deixar que vagi descobrint les millors estratégies
per controlar els aparellsil'espai.

— Triar cls moments del dia en que la persona estigui
relaxada i tranquil-la. Les persones amb discapaci-
tat motora fan sessions de fisioterapia, esports,
prenen medicaments, duen a terme activitats, etc.
Aquests factors contribueixen al seu cansament.
Per tant, haurem d’observar quines son les estones
en que tenen més capacitat d’atencio i de concen-
tracio.

— Dlanificar activitats que siguin gratificants. Segons
els seus interessos i desitjos podem oferir-1i dife-
rents activitats, per exemple: anar a recollir el
correu a secretaria, fer encarrecs a diferents espais,
girar per participar en una cadena d’activitats ocu-
pacionals distribuida de forma paral-lela, etc.

— Anar augmentant el grau de dificultat dels recorre-
guts. A mesura que la persona demostri un millor
control en la utilitzacié de I'ajut técnic, demanar-li
que faci activitats que impliquin més maniobrabili-
tat, com per exemple entrar en un espai on la porta
d’'accés sigui més estreta, fer recorreguts en dife-
rents sentits en un espai presenyalitzat amb la ubi-
cacié d’alguns obstacles o ajudar un company que
treballaamb l'ordinador.

- Valorar positivament les activitats realitzades auto-
nomament. Sovint les persones amb discapacitat
motora han apres a ser passives, ja que se’ls ha do-
nat tot fet pensant que no poden fer res. Laplicacié
d’'aquestes mesures habilitadores implica que sén
ellesles protagonistes del’accid; per tant, és impor-
tant que se sentin motivades pels comentaris favo-
rables sobre el que fanino tant pel com ho fan.

Un instrument 1itil per a la recollida de dades és
disposar d'una camera de video per filmar les diferents
situacions i fer-ne una analisi posterior. Aquest treball
permet la comparacid en el temps de les habilitats de
la persona aixi com les intervencions realitzades en di-
ferents moments del procés d’aprenentatge. A banda
de la utilitat professional d'aquests registres, també cal
valorar la importancia que tenen aquestes imatges, es-
pecialment en els moments inicials, com a retroali-

mentaci6 per a la propia persona, aixi com per a la fa-
milia i les amistats. Aquestes imatges també poden ser
de gran utilitat per il-lustrar, a altres professionals i en-
titats, les caracteristiques de I’ajut técnic en qiiestio i
les habilitats de la persona amb discapacitat, un aspec-
te determinant a ’hora d’obtenir prescripcions o sub-
vencions.

Exemples d'is deles adaptacions basats
en casos practics

Tot seguit comentarem diversos casos de persones
que tenen ajuts técnics per al desplacament o la mobi-
litat, en concret cadires amb motor amb el comanda-
ment adaptat, plataformes giratdries i plataformes per
al desplacament. En la descripcid dels casos es men-
cionen les principals estrategies d'intervencié que
s’han dut a terme en el procés d’aprenentatge i es fa
unabreuvaloracié del'ds dels ajuts. En tots els casos es
constata que el procés d’avaluacio ila intervencié corn-
tinuada han permes habilitar les mesures necessaries,
en cada moment, per tal de millorar el desplagament i
retirar gradualment les instruccions i els suports ini-
cials a mesura que els usuaris han anat demostrant
més autonomia.

Exemple de control de la cadira mitjancant
commutadors activats amb les mans

En Jordi és un nen de 9 anys amb paralisi cerebral.
Des de molt aviat va assistir a sessions d'estimulacié
precog per tal d’afavorir-li el desenvolupament i l'au-
tonomia. Als 3 anys va iniciar I'escolaritzacié en un
centre per aalumnes amb necessitats educatives espe-
cials. Un dels aspectes que contemplava la seva pro-
gramacié edueativa era, i continua sent, I'habilitacié
de 'entorn per millorar el desplagament, el posiciona-
ment, la manipulacié i l'accés a les tasques escolars.
Per tant, un dels objectius generals era que es despla-
cés de la manera més autdnoma possible i com més
aviat millor. La col-laboracié il'interés de la familia van
ser decisiusiindispensables perals avengos d’en Jordi.

EnJordi fa mnoviments voluntaris amnb les mans, tot
i que I'espasticitat augmenta quan les fa servir per fer
activitats com ara accionar la tauleta sensible de1'ordi-
nador o pintar amb I’adaptador. La seva fisioterapeuta
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Figura 2

li ha fet unes ferules que porta durant unes estones al

dia per tal de mantenir la posicio correcta dels canells i
dels bragos. Un cop avaluades les possibilitats d'utilit-
zacio del joystick convencional es va veure que tenia
moltes dificultats per controlar el comandamenties va
pensar en commutadors que si que podia controlar vo-
luntariament amb les mans, cosa que va comencar a
ferimmediatament.

La primera fase de I'aprenentatge d'en Jordi per a
I'tis de la cadira electrica adaptada va consistir a pro-
porcionar-li només un commutador que activava amb
el moviment del cap i que feia moure la cadira enda-
vant. D'aquesta manera també s’aconseguia l'objectiu
que mantingués un posicionament correcte del cap. El
commutador estava fixat en un brag articulat acoblat
darrere la cadira. En Jordi feia recorreguts diaris d'uns
15 minuts pels passadissos de I'escola acompanyat de
la seva educadora o mestra, la qual li donava el suport
verbal i fisic necessari. Durant aquestes estones d'a-
prenentatge s'aprofitava per fer activitats funcionals i

motivadores per al nen, com per exemple anar a la cui-
na a demanar I'esmorzar o anar a veure els companys
d'una altra aula. En definitiva, situacions quotidianes
que agradaven al nen i que li demanaven una partici-
pacio activa, a la vegada que interactuava amb les per-
sones del seu entorn, les quals sempre li feien comen-
taris interessants.

Quan el nen ja es va sentir més segur, es van col-lo-
car dos nous commutadors a la part interna dels repo-
sabragos de la cadira que li donaven autonomia per gi-
rar a la dreta i a I'esquerra. Posteriorment, un cop
assolit 'objectiu inicial de posicionament correcte del
cap, se li va incorporar una taula de metacrilat a la ca-
dira on es van acoblar tots els commutadors. Aquest
procés es va estendre durant dos cursos. Actualment,
en Jordi controla la cadira mitjan¢ant quatre commu-
tadors que activa amb les mans i que li permeten des-
plagar-se en totes les direccions (vegeu la figura 2). Do-
mina els espais del context escolar i pot incidir en
I'entorn fent encarrecs, iniciant petites converses amb
les persones que es troba pels passadissos o simple-
ment pot satisfer les seves curiositats. Quan torna a
["aula explica qui s’ha trobat i que li ha dit. Actualment
també fa servir la cadira en el context familiar, espe-
cialment els caps de setmana i durant els periodes de
vacances. En Jordi viu en una casa adaptada a les seves
necessitats situada molt a prop del centre on assisteix.
Es preveu que en un futur pugui desplagar-se tot sol de
casaal centre.

Exemple de control de la cadira mitjancant com-
mutadors activats amb els moviments del cap. En Joan
és un jove de 21 anys afectat de paralisi cerebral. Assis-
teix a un centre ocupacional. Fins als 16 anys va estar
escolaritzat en una escola ordinaria amb alumnes d’in-
tegracio. El seu desplagament era totalment depen-
dent, i en el programa individual proposat en el nou
centre on assisteix es va plantejar com a objectiu pri-
mordial el desplagament autonom. Tant el jove com la
familia van estar molt d'acord amb aquesta proposta,
totique la familia va manifestar la impossibilitat de po-
der utilitzar la cadira electrica a casa per raons d'espai.

Per tal de controlar la cadira, el primer que es va fer
va ser augmentar la mida del joystick convencional,
mitjang¢ant la incorporacio d'una pilota de tennis, per
avaluar si es podien aprofitar els limitats moviments
funcionals que el jove feia amb les mans. Aquesta op-
ci6 es va haver de descartar després d'unes tres ses-
sions de practica, ja que demanaven un gran esforg fi-
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R sic del jove i s'incrementava la tensio muscular. Poste-
Figura 3

riorment es va adaptar el mecanisme de la cadira per
controlar-lo mitjangant diversos commutadors que
activava per pressio amb les mans. El tecnic electronic
va dissenyar uns commutadors (muntats en una capsa
quadrada de plastic), d'una superficie de 5 cm de cos-
tat, que anaven fixats damunt un taulell de metacrilat
acoblat ala cadira.

Al cap d'uns mesos d'aprenentatge, els progressos
obtinguts no eren gens significatius, toti que la dedica-
ci6 del jove era molt notable. Lequip de professionals
va considerar que calia canviar la manera d’accedir als
commutadors. Se li va fer un capgal de metacrilat aco-
blat ala cadira per la part posterioriva iniciar la practi-
ca d'activar els commutadors amb els moviments del
cap. Posteriorment se li va col-locar un quart commu-
tador per anar cap endarrere que activava amb un mo-
viment global de la ma dreta. Aquest commutador es
va fixar amb «velcro» en una tira d'uns 2 cm d’amplada
que se li col-locava al voltant de la cama. Dos mesos
després d’aquest canvi, controlava amb forga precisio
la cadira pels amplis passadissos del centre. Actual-

mentenJoan és el responsable de certes activitats quo-

Figura 4
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tidianes, com per exemple anar a confirmar el menu,
recollir el correu a secretaria i donar-lo al jove del taller
que s'encarrega de portar-lo a l'estafeta, etc. Coneix el
funcionament de la seva cadira i ha apres estrategies
per resoldre dificultats, com per exemple quan les ro-
des no giren correctament aleshores fa algunes manio-
bres per col-locar-les en el sentit adequat. Tot i que la
seva autonomia per desplagar-se esta limitada a les
hores d'estada al centre, pensem que li han augmentat
les possibilitats de relacionar-se amb més interlocu-
tors, les oportunitats de veure fets o coses interessants,
aixi com poder fer autonomament activitats gratifi-
cants perell.

Exemples d'us de la plataforma giratoria (vegeu la fi-
gurad). La Lidia té 30 anysi esta afectada d'esclerosi mul-
tiple. Als 22 anys se li va diagnosticar aquesta malaltia. El
progressiu deteriorament fisic, sensorial i funcional I'ha
portataun estat de dependencia total per realitzar les ac-
tivitats de la vida diaria. La jove ha d’estar asseguda en
una cadira basculant o estirada en unallitera.

Un cop avaluats els possibles moviments funcio-
nals de la Lidia, es va concloure que podia controlar un
commutador amb el moviment d'elevacio de I'espatlla
dreta. El commutador es col-loca en un brag articulat
acoblat a la part posterior de la seva cadira. Se situa la
jove ala plataforma i ella la posa en funcionament mit-
jancant el control del commutador. D'aquesta manera
pot participar en una cadena de treball ocupacional
distribuida en taules paral-leles. La seva activitat con-
sisteix a girar per passar material d'una taula a I'altra.
Un dels companys li col-loca el material a la taula que
porta acoblada ala cadira i la noia fa mitja volta perque
el company de l'altra taula l'agafi. Fer aquest tipus
d’activitat li suposa millorar la qualitat de vida, per una
banda, perque pot veure les diverses activitats que es
fan en el taller i escoltar els comentaris que s'hi fan i,
per l'altra, perque la seva autoestima augmenta pel fet
de poder fer una activitat sense cap tipus d'ajuda.

En altres casos aquest ajut tecnic per a la mobilitat
pot ser una eina molt ttil per establir pautes basiques
de comunicacié. Un exemple és el cas d'en Josep, un
jove de 28 anys amb plurideficiencia. Seu en una cadira
de rodesi és dependent de I'adult per a totes les activi-
tats d'autonomia personal. Es comunica mitjangant
sons i expressions facials. Inicialment en Josep rebutja-
va el contacte fisic, no miravala persona que li parlava i
mostrava comportaments d'angoixa amb les persones

del seuentorn.

Un dels objectius de treball amb aquest jove €s es-
tablir pautes basiques de comunicacio. Els professio-
nals que l'atenen es van proposar seleccionar alguns
dels moviments causals que feia per convertir-los en
comportaments intencionals d'acci6, és a dir, establir
relacions de causa-efecte. Amb aquesta finalitat es va
introduir I'as de la plataforma giratoria. El jove acciona
la plataforma mitjangant un commutador que activa
amb la ma dreta. A la taula que porta acoblada a la ca-
dira s'hi col-loca el commutador fixat amb «velcro» per
evitar que es desplaci. La plataforma li permet dirigir la
mirada cap als estimuls que més li interessen i als quals
reacciona mitjan¢ant un gest, un so, etc. El professio-
nal respon a aquest gest, so, etc. donant-li significat co-
municatiu.

Exemples d’us de la plataforma de desplagament.
L'Antoni té 23 anys i esta afectat de paralisi cerebral. Fa

Figura 5




138 suports

M. Roca, E. Soro-Camats i G. Vilagrasa

pocs moviments voluntaris a causa de la gran espasti-
citat que presenta. Utilitza la plataforma de desplaca-
ment mitjangant un commutador que porta col-locat
al costat dret del reposacaps i que activa amb el movi-
ment del cap. Aquest moviment li permet anar enda-
vant, i quan necessita ajuda per girar, en demana. Rea-
litza diferents activitats, com per exemple anar al
menjador per collaborar quan s’ha de parar taula o
desplagar-se fins a la sala d’hidroterapia. L'objectiu
principal que s’esta treballant no és tant fomentar el
desplacament autdnom com fer demandes d’atencié i
mantenir un bon control del cap.

Un altre noi, en Paco, té 38 anys i també esta afectat
de paralisi cerebral. Assisteix al centre ocupacional des
de fa 6 anys i anteriorment no havia estat en cap altre
centre. Pot fer algunes activitats funcionals, com per
exemple punxar aliments sdlids amb la forquilla amb
les adaptacions adequades. Fa servir la plataforma per
desplagar-se pel centre amb quatre commutadors. Tres
cls porta col-locats a la taula fixats amb «velcro». Amb
la ma dreta activa els commutadors que li permeten
anar endavant i girar a 'esquerra i a la dreta. El quart
commutador el porta en un bra¢ de suportacoblatala
part lateral dreta de la cadira. 1Jactivitat de moure’s
autbnomament és molt gratificant per a ell. A mds,
s'estan treballant funcionalment continguts especifics,
com sén l'orientacio espacial, la direccionalitat, I'aten-
cié, lamemoria, etc.

Finalment, exposarem el cas d’'una jove que fa
servir la plataforma de desplagament com a aprenen-
tatge previ abans de disposar d'una cadira eléctrica
adaptada. U'Imma té 23 anys i esta afectada de parali-
si cerebral. Fa pocs moviments controlats amb les ex-
tremitats. Presenta bon control cervical i del tronc.
Per comunicar-se utilitza un comunicador amb veu
sintetitzada «LighTalker». Activa les caselles mit-
jancantunindiecador dptic col-locat ala part esquerra
del cap.

Es preveu que molt aviat disposara d'una cadira
electrica adaptada. Ulmma controlara la cadira amb
els moviments del cap i necessitara una habilitacié
igual que a 'exemple d’en Joan, descrit en I'apartat de
cadires electriques adaptades. Mentre arriba la cadira,
aquesta jove esta aprenent de fer-la anar amb la plata-
forma de desplagament, la qual, tot i tenir unes fun-
cions similars, evidentment presenta algunes limita-
cions, per exemple 'espai ha de ser més ampli, el
terreny més planer, etc.

Valoracid final

En aquest article §'il-lustren diverses idees aplica-
des al desplacament augmentatiu en persones amb
una greu discapacitat motriu. En alguns casos |'apli-
cacio tindra la finalitat de promoure el desplagament
assistit independent, i en altres ajudara a crear en-
torns de millor qualitat, bé siguin de caracter lidic o
comunicatiu. El recull de 'experiéncia mostra com a
través de la mobilitat algunes d'aquestes persones
participen en diverses activitats, se senten protago-
nistes en el seu grup social i desenvolupen el sentit de
la vida independent; per altra banda, la mobilitat as-
sistida sembla fomentar I'autoestima i crea les condi-
cions per a una millor valoracié social de la persona
amb discapacitat motriu (CRAIG i NISBERG, 1993; JuAN,
Roca i1 RoseLL, 1999; O13s0N i GRANLUND, 19991; Roca,
1998; SORO-CAMATS, 2002).

Des del nostre punt de vistal’habilitacié per al des-
placament s’hauria de fer de seguida que fos possible,
com aixi ho demostren les experiéncies divulgades per
Hoogerwerf, Lysley i Soro-Camats (2002}; Magdaleno i
Soro-Camats (2001); Sudrez (1999). Els criteris evolu-
tius, d'edat cronoldgica o de potencials patologies
s’han de revisar. La majoria de les families, els usuaris
finals i molts dels professionals que treballen directa-
ment amb els infants amb discapacitat valoren positi-
vament les aportacions del desplacament assistit.
Tanmateix, cal racionalitzar els procediments d'ds
d'aquestes tecnologies de suport, ja que ni I'infant, ni
el jove nil'adult poden estar tot el dia asseguts en una
cadira amb motor (o sense), per molt util que i sigui.
Per altra banda, davant d’aquesta realitat cal dur a ter-
me recerques controlades que ens permetin establir
criteris objectius per a 1'Gs de les cadires amb motor
en infants de primera cdat o en persones amb disca-
pacitatadquirida.

Si considerem els exemples descrits, podem afir-
mar que les persones amb greus discapacitats motores
poden moure’s o desplagar-se de forma autdonoma
sempre que s’habilitin els recursos necessaris i es pla-
nifiquin estratégies adequades per tal que 'aprenen-
tatge resulti satisfactori i els afectats puguin progressar
en l'adquisicié de noves habilitats. Es a dir, darrere de
cadaajuttécnicidelafuneionalitat que aquest ajut pot
generar, sovint hi ha un treball ingent, de molt de
temps i de diversos professionals implicats, aixi com
moltd’entusiasme de la persona usuaria.
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Inicialment, el desplagament amb aquests ajuts re-
quereix multiples arranjaments dels materials i de l'es-
pai, i molt de suport per part dels cuidadors. Es a dir,
no només cal pensar en els ajuts técnics, també cal mi-
llorar les condicions que envolten les persones amb
discapacitat, unes condicions que també revertiran fa-
vorablement en les persones sense discapacitat.

Sovint aquest tipus de mobilitat i de desplagament
nomeés es pot donar en espais sense barreres, llocs tan-
cats i molt controlats. Malgrat tot, considerem que, per
poc, per curt o per reduit que sigui el desplagament,
sempre produeix una millora de la qualitat de vida, es-
pecialment quan sabem que la mobilitat adaptada és
de les poques activitats que podran controlar i que
aportara relacié social a moltes persones amb pluride-
ficiencia greu (Juan, 2000; Juan, Roca i RosELL, 1999;
MusseEtwHITE, 1990; NIsBET [et al.], 1993; Soro- CAMATS,
1998).

Els exemples exposats demostren que la interven-
ci6é ha de ser un procés ampli i obert que implica una
avaluaci6 continuada. Durant tot el procés d’aprenen-
tatge haurem d'anar avaluant les mesures habilitado-
res per tal de modificar-les, canviar-les o incrementar-
les, aixi com anar donant els suports fisics i verbals
necessaris d'acord amb els progressos de la persona.
De vegades també haurem de canviar o modificar les
maneres d'accedir al control dels diferents mecanis-
mes, com hem vist en molts dels casos. Tanmateix,
hem de tenir en compte que els avengos sovint sén
lents i poden caldre mesos fins a obtenir els primers re-
sultats positius. D’altra banda, amb el temps poden va-
riar les habilitats i les competeéncies de les persones.
Aixd pot comportar la necessitat d'una reestructuracié
del model de desplagcament. Dit amb altres paraules,
progressivament podrem anar ampliant o retirant les
mesures d’habilitacié, perd en molts casos la necessi-
tat de suport i d’adaptacions sera per a tota la vida.
Malgrat tot, pensem que aquest és un esfor¢ que s’ho
val.

Respecte a les plataformes per a la mobilitat o per
al desplagament aquf descrites, queda clar que el seu
s es veu limitat a espais grans i sense obstacles. Aixd
els converteix en uns ajuts tecnics ideals per ser usats
en centres de nova construccio o en serveis d'avalua-
cié, ja que permet provar I'lis de commutadors o ini-
ciar 'aprenentatge d'habilitats abans de tenir una ca-
dira, com s’ha vist en un dels casos. A la vista dels
exemples comentats podem dir que totes dues plata-

formes sén instruments de treball que poden incre-
mentar el ventall d'experiencies, les oportunitats de
comunicacid, i poden facilitar cl fet de realitzar dife-
rents activitats amb un grau de funcionalitat més ele-
vat a persones amb greus limitacions motrius i cogni-
tives, com els casos descrits.

A partir de I’experiéncia realitzada, cal admetre que
en aquest ambit la tecnologia de suport necessita
grans millores per fer-la realment practica i generalit-
zable. S'espera que amb la divulgacié d’aquestes prac-
tiques es promogui el perfeccionament i el disseny de
nous ajuts. I com es precisa en el projecte Bridge (1oo-
GERWERE, LYSLEY i SORO-CAMATS, 2002), cal advocar per un
consens europeu pel que fa al disseny, la fabricacié i la
distribucié d'ajuts técnics pesant en totes les persones,
totacceptant que com més accentuada és la discapaci-
tat més requerira respostes especifiques i necessitara
adaptacions basades en les seves caracteristiques per-
sonals, familiars i d’'entorn social en general. En aquest
sentit, es fan imprescindibles les unitats especialitza-
des que puguin avaluar, orientar i seguir els casos con-
juntament amb les families i els professionals d'aten-
cié directa.

Si bé és cert que les tecnologies de suport no sén
la solucié per a tothom, i que algunes persones mai
no les podran o voldran utilitzar, en tots els casos des-
crits s’aprecia una millora de la qualitat de vida, de
valoracié social i de vida independent. La contribucié
dels ajuts técnics pot millorar la qualitat de vida i la
independéncia de les persones amb una discapacitat
greu, perd també cal que la societat en la qual viuen
els proporcioni les oportunitats d'educacio, de for-
macid, d’accés al treball i d'integracioé social impres-
cindibles (Roca, 1998; Soro-CaMAaTs, 1998). Les habili-
tats de les persones que conviuen amb la persona
amb discapacitat i les actituds de respecte i d’accep-
tacio de la societat en general sén un element fona-
mental si volem que aquests ajuts técnics siguin efi-
cagos i no només una opcié de modernitat o de
prestigi professional.
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