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Introduction

+ =

un enfant ayant quelques 
troubles attentionnels et des 
réactions impulsives

Appareil pour aider à 
se concentrer

La concentration
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Rappel des semestres précédents

Concevoir un prototype
puis choisir les matériaux

RPLidar A1M8
Raspberry Pi 3

Webcam
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Tâches principales et répartition des tâches

■ Equipe1: Webcam -> Ming Chen

■ Equipe2: Lidar + Configuration de la raspberry -> Jing Hua

■ Equipe3: Actionneurs-> Emilie Raouto
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La réalisation du prototype

Equipe1: Webcam

● petite
● légère
● pratique à porter 
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La réalisation du prototype
Equipe1: Webcam
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La réalisation du prototype
Equipe1: Webcam

Le cercle rouge est détecté et dessiné
Utilisez des images de feu rouge 
pour simuler la feu rouge
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Equipe2: Lidar + Configuration de la raspberry
Configuration

Autoriser la connextion par 
SSH et VNC

Initialiser le fichier wpa_supplicant pour la 
raspberry peut connecter d’un réseau
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RPLidar A1M8

premier essai pour récupérer les 
informations de l’environnement

Le repère de l’angle du RPLidar
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deuxième essai en posant la voiture 
approche dans un certain angle qui est 0° 
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troisième essai en posant la voiture 
approche dans n’importe quel angle

1. Trouver les points de gravité(P1 et 
P2) à chaque temps

2. Trouver la représentation 
paramétrique de la doite

3. Trouver le temps dans lequel la 
voiture va plus proche que lidar et 
la distance

4. Trouver le niveau de danger selon 
la valeur de ce temps et la 
distance
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Problème rencontré

#include <cmath>

Partie Lidar
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Equipe3: Actionneurs
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*Alerte_arrêt indique que le feu est rouge 
et donc qu'il ne peut pas traverser: Attente

* Alerte_proche indique que la voiture est 
assez proche de l'enfant et même si le feu 
est au vert, il ne peut pas traverser

* Alerte_danger indique que la voiture 
arrive avec une grande vitesse et donc il ne 
peut pas traverser

* Alerte0 indique voiture assez éloignée et 
feu vert alors il peut traverser
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Limites

1. Le temps de réponse pour le webcam est un peu long 
2. S’il y a plusieurs voitures.
3. Nous n’avons pas réussi la fin de troisième méthode.
4. Le prototype est lourd à porter pour un enfant.
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                                 Conclusion

Je suis maintenant autonome  
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Merci de votre attention ! 


