NAVIGATION AUTONOME POUR UNE CHAISE ROULANTE
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Mise en contexte et
Problematique

X Malgré les avanceées technologiques et I'aide so-
ciale aux personnes a mobilité réduite, leur auto-
nomie reste un probleme critique.

FIGURE 1 — Fauteuil roulant manuel avec dispositif de propulsion par moteur

X La plupart des fauteuils roulants électriques dis-
ponibles sur le marché sont congus pour étre
commandeés par un joystick.

X Cependant,les personnes dont la mobilité des
membres supérieurs est limitée ou inexistante,
peuvent ne pas étre en mesure de controbler le
fauteuil roulant a I'aide du joystick.

Lobjectif principal de ce projet est de développer
un fauteull roulant autonome pour les personnes
a mobilité reduite. Ce fauteuil sera capable de se
déplacer de maniere intelligente en évitant les obs-
tacles et en repondant aux commandes vocales de
I'utilisateur pour atteindre sa destination.

FIGURE 2 — Fauteuil roulant automatisé

Plus spécifiqguement :

v’ Développer les algorithmes nécessaires pour
controler le mouvement de la chaise, y compris la
navigation autonome, la détection et I'évitement
des obstacles et l'arret d'urgence.

v Interagir avec les appareils domestiques intel-
ligents pour une fonctionnalité accrue (Smart
Home).

Résultats preliminaires
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FIGURE 3 — Schéma explicatif des démarches a suivre.

— Développer un modele de reconnaissance vocale pour
entrer la destination.

— Utiliser le capteur LIDAR( laser imaging detection and
ranging) pour détecter les obstacles qui peuvent étes
dynamiques ou statiques et La technologie SLAM (si-
multaneous localization and mapping) pour créer une
carte de l'environnement dans lequel se trouvait le
robot[1].

— Deévelopper un algorithme de planification de la trajec-
toire permettant d’arriver a la destination rapidement et
de maniere fiable tout en évitant les obstacles.
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FIGURE 4 — Organigramme de l'algorithme principal pour la conduite autonome.

Protocole de validation

X Afin de vérifier la fiabilité de la méthode proposeée, le
module de navigation du systeme d’'exploitation des robot
ROS est utilisé pour planifier la trajectoire en fonction de
la carte et des obstacles.

Xla technologie SLAM est utilisée pour créer une carte
de I'environnement en temps réel [2].

La Navigation autonome utilise la localisation et
la cartographie simultanées (SLAM) et le module
de navigation (ROS) [3]. La technologie SLAM a
éte a eté utilisée pour créer une carte de I'environ-
nement dans lequel le robot se trouvait. La figure
3 montre la carte créee par le processus SLAM
a l'aide du robot. La figure 4 montre la capture
d'écran de la carte terminée.
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FIGURE 5 — Création d’'une carte a

. FIGURE 6 — La carte ache-
'aide de slam. )

vee.

Conclusion

— Ce projet est de grande importance et apporte
une valeur ajoutée a I'autonomie des personnes
a mobilité réduite.

— |l est prévu de connecter la chaise aux appareils
domestiques pour mieux faciliter son utilisation.
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