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Contexte et solution
proposee :

La plupart des fauteuils roulants électriques disponibles sur le marche sont congus pour étre
commandés par un joystick. Cependant, les personnes dont la mobilite des membres supérieurs
est limitée ou Inexistante, peuvent ne pas étre en mesure de controler le fauteuil roulant a l'aide

du joystick.

Pour répondre au besoin des personnes dont la mobilite des membres
superieurs est limitée ou mexistante on s’interesse a developper une
-------------- ~  chaise capable de se deplacer de maniere intelligente en évitant les
obstacles et en répondant aux commandes vocales de l'utilisateur pour
atteindre sa destination.
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Objectifs du projet

Deéevelopper les algorithmes
nécessaires pour controler le
mouvement de la chaise, y
compris la navigation
autonome, la détection et
I’évitement des obstacles et
I’arret d’urgence.
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Interagir avec les apparells
domestiques intelligents
pour une fonctionnalite
accrue (Smart Home).



Methodologie:

@

Deévelopper un modele
de reconnaissance
vocale pour entrer la
destination

Utiliser le capteur LIDAR
pour détecter les obstacles qui
peuvent étes dynamiques ou
statiques et La technologie
SLAM pour creer une carte de
I'environnement dans lequel se
trouvait le robot

Navigation autonome
de la chalse roulante

Deévelopper un algorithme de
planification de la trajectoire
permettant d'arriver a la
destination rapidement et de
maniere fiable tout en évitant
les obstacles.



Resultat preliminaires :




Conlusion et
perspectives

* Ce projet est de grande importance et apporte une valeur ajoutee a 1’autonomie des personnes a mobilite reduite.

* || est prevu de connecter la chaise aux appareils domestiques pour mieux faciliter son utilisation.
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