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Contexte

Selon 'OMS, environ 15 % des habitants de la planéte vivent avec une forme de
handicap.

Les progres technologiques ont favorisé le développement de technologies visant a
ameliorer I'autonomie des personnes.

Une petite partie des technologies developpées est réellement utilisée par les
utilisateurs finaux.

Les besoins réels de l'utilisateur final n'ont pas eté au centre du processus de
conception [1].
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Contexte - Flotte de fauteuils roulants

Distribution of wheelchair users in
Home and institution
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Based on the
disability types

Mean age =70
years old

Based on the
age category

Enhancing the autonomy and
mobility of elderly especially in
assisted living facilities

62 % More than
65 years old
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Flotte de fauteulls roulants connectés

Comment concevoir des modules technologiques qui repondent aux besoins des
utilisateurs finaux tout en étant modulaires et capables de fonctionner avec autres
systemes, afin d'améliorer I'autonomie des personnes a mobilité réduite [3] ?

Fleet of wheelchairs

* Reduce the physical charge on caregivers

* Facilitate the mobility of residents in
different zones (meals, social and leisure
activities...)

* Reduce the risk of injuries and physical

strains
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Review

Single Companion Tracking Multiple Wheelchair-Companion Tracking Platoon of wheelchairs

*Distance data ==

« Wheelchair's location/pase | PC for
! —p. | *Integrate distance data fron
: «Goal p:mmn : ervvimnmenlg! sensor polgs
........ *Tracking multiple companio
Laser range H «Integrate Information of
sensor ¢

i multiple wheelchairs

- . % 1 i *Designate goal position )
AN ‘ i of each wheelchair Laser Range Finder
Laptop PC for — . .
controlling wheelchair 0p. r 4‘-’
F

Computer

for location/pose -
| estimation
Sensor poles |

in the environment

@O

B% | gP @B

Line Diagonal Side
8;=0°, d@,=750cm 8,=36.7°, d,,=668cm 8,=90°, d,,=600cm

Ref. : Kobayashi et al. 2011, Suzuki et al. 2014, Sugano et al. 2014
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CPER RITMEA PROJET WPS5 -1 : fauteuils roulants
connectés

Level 2
Global @ @‘I . |+ Handisport, Flotte
Mission : ' qye

WA i |+ Environnement dynami
ﬁ 3
®
- S 2. S
S —— ': (. Applications de navigation h
Level1 : 4 autonome,
Missions [ - : |+ Applications d'aide ala
: ' g conduite )

Cadre de la CIF (catégories

LevelO de besoins fonctionnels)

Systems : Sre "
: Modélisation et controle

}
'N




Acquistion de d’une Flotte de 4 Fauteuils connectés
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Contributions

v  ADAS

v Modélisation et contrble de la flotte
v' Evaluation du confort

v’ Estimation de posture
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Contributions

Longitudinal model-based Control . .
L Comfort Evaluation Overview
<--> Second-Order Sliding Mode |
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Application : ADAS
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Application : suivi par modélisation dynamique de L’inter-distance
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Application : suivi robuste (visuel — modélisation dynamique)

* Robust Tracking for a fleet of wheelchairs
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 Comfortable navigation of the fleet
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Conclusion et perspectives

 RITMEA - Acquisition de FR

* Colllaboration renforcée du CRIStAL / LAMIH / JUNIA
 These sur la navigation comfortable

* Nouvelle these — Projet EUROTELL MobiPad
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