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Dispositif d’aide au déplacement
d’un jeune malvoyant (S8)

Présenté par Bisall i Clara,
Ekhlas Nour, Rousseau Caroline
et Vernizeau Laurine
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Plan de
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Remise dans le contexte
 Objectif du projet 
 Objectifs S8

Travail effectué 
Main
Capteur 

Gestion de projet
Conséquences du confinement
Améliorations



Remise dans le contexte



Description du projet

Objectif du projet 

Dispositif permettant des balades avec un maximum d'autonomie
Dispositif doit donner des indications pour guider le jeune Florian
Reliefs 
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Récapitulatif

Avancement S6-S7
Commande et réception de tous nos
composants.
Conception d'une première carte
lancée puis abandonnée suite à la
soutenance.
Décision de se focaliser principalement
sur les trous et les bosses 

     -> Algorihme

 Objectifs  S8

2

Test de faisabilité

Conception d'un Hat de Raspberry

Rédaction du code de traitement de

profondeur

Finalisation du code des actionneurs

Phase de tests réels



 

Patch

Travail effectué

 

Main



Modélisation du hat  Raspberry Pi 4
2 controleurs moteurs TB6612FNG

4 motoréducteurs
4 moteurs vibrants

Vue schématique sur Fritzing Vue du circuit imprimé sur Fritzing

Module controleur moteur
TB6612FNG
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Assemblage du Hat

Soudure des composants 

Initialisation des GPIO

Test fonctionnement du hat
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Code de gestion de la main, des moteurs vibrants et des indications sonores
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18 cas de figures, 1 cas au repos

1 enregistrement audio pour chaque
situation, entre 3 et 6s

Voix de garçon demandée par le cahier
des charges

 

 



Code divisé selon les tâches
 
 

6



Fonctionnement et limites
 
 

Gestion des moteurs et moteurs vibrants fonctionne

Problème avec l'audio géré avec le lecteur en ligne de commandes omxplayer

Lance l'enregistrement voulu et l'arrête une fois fini, mais ne se fait pas en boucle

Bloque le bon fonctionnement des moteurs

Approches différentes pour faire face au problème
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Modification du fichier de la
main 

3 motoréduceturs
4 mini moteurs vibrants
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Impression de la main 
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Conception du
harnais
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Patch

Capteur

 

Main



Algorithme
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Filtrage 1

Elimination du solEnvoi par IPC

Detection Clusters
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Algorithme de detection de 'Clusters' :

Tant que (Stack non vide) :
pop(Dernier_point)
Pour i < Nombre_de_voisins:

Si (voisin_i != 0)
Incrémentation de la taille du cluster
Ajout à la moyenne
push(voisin_i) sur la pile
FSi

FPour
FTantque

 



PISTES EXPLORATOIRES

Algorithme du filtre de Sobel

Image d’entrée
E[ ][ ]

*

*

Variation horizontale

Variation verticale

Module du gradient, obtention des contours
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Dédoublement
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Limites



Gestion de projet



Conséquences du confinement
et améliorations



Matériel réparti entre les différents membres du groupe

Pas d'assemblage et de phases de tests globales

Ajustements dépendants de Florian

Fonctionnement en parallèle des actionneurs et de l'audio
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Conclusion



Réalisation des codes et des différentes parties du prototype
Code capteur
Code gestion de la main
Hat
Harnais et main

Phase de tests générales n'a pas eu lieu

Projet impliquant des personnes extérieurs : perspective éventuelle d'une rencontre avec
Florian après le confinement

Donner des nouvelles du projet
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Merci de votre attention
Avez-vous des questions ? 


