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Objectifs
 Aider les personnes en mobilité réduite

 Aide à la conduite d'un fauteuil roulant manuel

 Roue intelligente à prix 

abordable
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Matériels & Technologies



Electronique



Electronique
 Algorithme du programme

 Attente d'un signal envoyé par Bluetooth

 Réception du signal et envoie vers le contrôleur

 Démarrage/Arrêt du moteur



API
 Déployé sur OVH

 HTTP Rest

 Gestion de l'authentification
 JWT

 Création d'un utilisateur – Endpoint signup

 Connexion avec un utilisateur – Endpoint login

 Récupération de tous les trajets (GET)
 Endpoint path/all

 Envoie de trajet (POST)
 Endpoint path/add



API
 Entité Path

 Point start

 Point end

 Points entre start et end

 Entité Point

 Latitude

 Longitude



Mobile
 Connexion avec l'API

 Authentification

 Création d'utilisateur

 Connexion sur la carte Arduino

 Bluetooth

 Envoie de données vers la carte et le serveur



Mobile



Problèmes rencontrés
 Utilisation d'une roue d'Hoverboard

 Pas le bon contrôleur

 Alimentation de la roue

 Utilisation de la carte STM32

 BLE non adapté

 Manque de temps



Perspectives futures
 Utilisation d'une roue d'Hoverboard

 Contrôle de la roue avec des mouvements du 
smartphone

 Gestion des trajets (noter le trajet, partage du trajet...)

 Test sur fauteuil roulant




