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Résumeé

RESUME

Notre projet a pour but d’étudier comment concevoir une canne intelligente pour les
aveugles qui leur permet de faciliter et de pratiquer leur vie quotidienne d’une maniére aussi
naturelle que tout étre humain. Et en s’appuyant sur eux-mémes pour se déplacer avec
conscience et connaissance des tendances, des différents obstacles et barriéres. En utilisant des
cartes programmables comme Arduino, nous avons congu systéme intelligent a 1’aide de
différents capteurs tel que les ultrasons ainsi qu’une photorésistance et un module GSM/GPS
SIM 900 en plus le module ESP32-CAM. Grace a la technologie moderne qui paie les
difficultés dans la vie humaine s problémes ", si la canne intelligente est la solution parfaite aux

problémes des personnes ayant une déficience visuelle.

Mots-clés : Canne intelligente, Arduino, capteurs, GSM/GPS, ESP32-CAM
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Abstract:

Our project aims to study how to design a smart cane for the blind that allows them to
facilitate and practice their daily life in a way as natural as any human being. And relying on
the selves to move with awareness and knowledge of trends, different obstacles and barriers.
Using programmable boards like Arduino, we designed intelligent system using different
sensors such as ultrasound as well as a photoresistor and a 900 GSM/GPS SIM module in
addition to the ESP32-CAM module. Thanks to modern technology that pays the difficulties in

human life s problems ", if the smart cane is the perfect solution to the problems of people with

visual impairment.

Keywords: Smart Stick, Arduino, Sensors, GSM/GPS, ESP32-CAM
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INTRODUCTION GENERALE

Avec les progres technologiques rapides, la technologie est devenue une partie intégrante
de notre vie quotidienne, et I’importance de développer des technologies innovantes pour aider
les personnes ayant des besoins spéciaux, en particulier les personnes aveugles. La canne
blanche est I’une des outils clés utilisés par les personnes aveugles pour naviguer, et avec le
développement technologique, 1’idée de développer une "canne intelligente" pour les personnes
aveugles, combinant la technologie et 1’innovation pour fournir un moyen plus efficace et sdr

de naviguer, a émerge.

Les types de blessures et de maladies oculaires varient en plusieurs types et pour un certain
nombre de raisons conduisant a des blessures oculaires. Le plus important est la perte de la vue
ou la cécité, une blessure ou une affection qui est clairement répandue dans le monde et causée
par de nombreuses causes et qui reléve de deux sections. La perte de la vue naturelle signifie la

naissance par perte de la vue ou par cause.

Mais méme si ’humanité et I’homme ont toujours vu la souffrance des aveugles ou des
aveugles sur la vie de I’humanité, ils ont toujours essayé de trouver des solutions pour faciliter
la vie et le traitement quotidien d’une personne aveugle ou aveugle et cela a fait beaucoup de

solutions.

Une solution légitime que nous avons choisi de concevoir est le baton intelligent qui
apportera des éléments électroniques sophistiqués et la technologie, adoptant les meilleurs
systemes contrdlés qui nous aideront a concevoir ce baton, les meilleures unités et les meilleurs
équipements électroniques qui me donneront de nombreuses solutions pour beaucoup de
flexibilité.

Notre recherche et notre projet visaient a résoudre le probleme suivant :

Si une canne intelligente est la meilleure solution aux problemes des personnes aveugles,

comment un modele peut-il &tre congu pour une canne intelligente sophistiquée et moderne ?
Pour répondre a la question, les objectifs du notre projet étaient les suivants :

v Modeéle de conception pour une canne intelligente facile a utiliser.
v" Faciliter la vie de I’aveugle et I’accés a la dispense des autres et s’appuyer sur lui-
méme dans la conduite de sa vie quotidienne.

v L’utilisation et I’exploitation des technologies modernes disponibles.
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Notre idée est de concevoir un systeme intelligent de navigation en utilisant des cartes
programmables comme Arduino et ESP32 avec la possibilité de détecter les différents
obstacles avec un systéme d’alerte sonore, un systéme de tragabilité grace au module

GPS/GSM en ajoutant un systeme ESP32-CAM pour accéder au flux video de la caméra.
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I[.1 INTRDUCTION

Nous remarquons que ceux qui souffrent du probleéme de la cécité, ou comme on les
appelle les aveugles, souffrent de nombreux défauts qui affectent leur vie quotidienne.
Présentera cette maladie de la cécité, ses perspectives et les personnes qui en souffrent, et les

solutions les plus importantes qui les ont trouvées jusqu'a présent.

1.2 LA PERTE DE VISION
1.2.1 Définition

La perte de vision est considérée comme l'une des maladies ou handicaps qui affectent
l'un des cing sens d'une personne, affectant ou génant les yeux ou 1'un d'eux. Les personnes qui
en sont atteintes sont considérées comme ayant un handicap pour distinguer les choses,

partiellement ou totalement, et ne peuvent rien identifier correctement.[1]

La perte de vision est classée comme une condition médicale courante et provient de
nombreuses causes de maladies oculaires. Parce que la maniére dont cela se produit varie,
cela peut étre 1égal, c'est-a-dire que vous perdez la vue en un instant, ou cela passe par
plusieurs étapes progressivement jusqu'a ce que vous perdiez la vue, et cela affecte le champ
de vision dans tous ses domaines [2].

La perte de cécité provient de deux classifications différentes : cécité acquise ou
héréditaire :

e La premiére est acquise : c'est la perte de vision résultant d'un accident, de
toute influence extérieure, ou de complications comme la tension artérielle, etc.

e Perte héréditaire : Quant a la perte héréditaire de la vue, elle est causée par
quelque chose avec lequel une personne est née, car elle n'a jamais éprouvé la
sensation de la vue et de la vue [3].

On remarque que la perte de la vue ameéne la personne a atteindre un stade ou elle
éprouve de grandes difficultés dans de nombreuses taches personnelles et quotidiennes qu'elle
est censée accomplir avec aisance. Nous remarquons que cette maladie, condition ou handicap
est répandu dans le monde qui nous entoure, et cela est di a de nombreuses choses, méme si
elles sont divisées en plusieurs catégories. La perte visuelle n'est pas la méme chose que
partielle, et ce n'est pas comme une perte de vision floue. Vision, mais cela reste un probléme
et un handicap qui se retrouve dans l'autonomie de la personne qui en est atteinte. Malgré le

développement de la médecine, il n’existe aucun médicament capable de traiter ce handicap

[4].
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Cela a entrainé de nombreuses restrictions de mouvement et la nécessité pour les

personnes malvoyantes d'interagir dans la société. Cela est di a la perte d'indépendance. Elles

ont été privées dans plusieurs domaines, et I'un des domaines les plus importants auxquels elles

sont confrontées. Un probléme arrive : [4].

Shopping : Localisation du produit. Lisez la date de péremption des produits.
Naviguez facilement dans les couloirs

Voyage : Se déplacer de maniere indépendante. Apprenez a connaitre les lieux.
Localisez un lieu sur une carte. Profitez des vues imprenables

Pureté et santé : Baignade. Hygiéne, rasage, prise de médicaments, etc.

La vie en société : Lecture journalistique. Taper, remplir des formulaires, reconnaitre
des visages, regarder la télévision, etc.

Artisanat, jardinage : Couture, tannage, agriculture.

1.2.2 Causes de la perte de vision

La perte de vision provient de plusieurs causes différentes : [5]

Les accidents de la route ou de la route et les accidents affectant les personnes effectuant
des travaux pénibles. Tentatives de suicide.

La cataracte, la fermeture ou le noircissement du cristallin est un assombrissement qui
affecte le cristallin jusqu'a ce qu'il perde la vue.

La « cécité des rivieres » est une maladie transmise par les mouches et également
appelée onchocercose

Des conditions génétiques, une tumeur maligne ou des traumatismes divers

On constate que ce groupe souffre de nombreuses conséquences, on en citera deux : [5]

Cela représente 60%. On constate que ce qui provoque les accidents, ce sont les chutes
résultant de l'incapacité de voir ou de voir. Ce qui se produit en raison des obstacles
terrestres qu'une personne rencontre et de son manque d'attention aux conséquences.

Nous constatons que 60 % des causes des traumatismes craniens sont dues a I’incapacité

de les anticiper, ce qui affecte grandement la santé et la psychologie.
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L.3LES NON-VOYANTS

Ce sont des personnes et des individus qui souffrent d'un trouble et d'une perte de vision
et qui ne voient plus rien. Cela affecte la communication et le contact avec les autres. La cause
de la perte de la vue peut étre une maladie, un accident ou une maladie des yeux. Est peut-&tre
né aveugle. Ce sont les conditions de handicap les plus courantes chez les aveugles. Ils essaient
actuellement et toujours de développer leurs capacités sensorielles, auditives, tactiles et
odorantes, et ils essaient toujours de trouver une solution pour atteindre 1'indépendance dans la

vie quotidienne. [6]

Figure 1.1 : une personne aveugle [6]

1.4 PROBLEMES ET DIFFICULTES LES NON-VOYANTS

La vue, la vision ou la vision sont considérées comme un don du Créateur, et leur absence
crée de nombreux problémes de toutes les maniéres possibles et peut conduire a un déséquilibre
cognitif d'une personne, ce qui conduit a de nombreux types de problemes différents. Parce que
l'aveugle est toujours menacé dans les transactions de fraude, de fraude, de vol, de tricherie et
de perte. L'aveugle est confronté a l'ambiguité dans un monde entiérement noir. Il risque
toujours sa vie pour atteindre son indépendance, comme tomber. Les escaliers, casser un objet
décoratif, etc., ou entrer en collision avec un mur, un accident de la route qui pourrait provoquer
une obstruction a la circulation lorsqu'il se trouve sur une route, et il est toujours confronté a
des problémes pour accéder aux informations écrites ou aux panneaux. Nous ne devons pas
oublier que les chances pour une personne aveugle de trouver une position respectable sont
presque inexistantes. Les problémes des aveugles dans les pays du tiers monde sont plus

dangereux et plus difficiles en raison du manque de technologie appropriée. [7]
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1.4.1 Handicap visuel et travail

Pour les personnes aveugles, les problémes de travail sont considérés comme 1'un des plus
grands obstacles et difficultés auxquels ils sont confrontés dans leur vie quotidienne et sont
devenus une préoccupation pour tout le monde a I'heure actuelle. Eléve-enseignant au chomage.

Désactivé, etc.

Nous savons auparavant que l'intégration et l'intensification sociales incluent I'aspect final,
mais nous constatons que les aveugles ne trouvent pas d'opportunité dans I'aspect professionnel,
ce qui rend difficile leur insertion dans la société et leur offre une vie décente et luxueuse, et
cela est di a la faiblesse de son aspect théorique ou a son absence, et on remarque que le petit
groupe qui est quasi inexistant parmi les travailleurs aveugles ne le fait pas. On les appelle

ouvriers ou handicapés. [8]

Figure L.2: canne pour aveugle [8]

1.4.2 Le lien entre la de et la sécurité chez les non-voyants

Ce dont un aveugle ou une personne aveugle est le plus privé est la connaissance spatiale,
qui ouvre I'horizon de nombreux problémes et produit de nombreux risques, dont les plus
courants sont les choses qui affligent ou guident 1’aveugle : [9]

— Difficulté a se déplacer et a voyager : Cela résulte de sa difficulté¢ a comprendre son
environnement et de l'absence d'un environnement adapté¢ qui l'aide a reconnaitre les
choses et I'environnement autrement que par la vue.

— Perte d’indépendance : Cela se produit parce que la personne aveugle compte et compte
sur le besoin de ’aide d’une autre personne pour reconnaitre et se déplacer, et ici elle
perdra son indépendance et sa confiance en elle-méme.

— Sentiment de peur et d'insécurité : c'est la peur des accidents, de la fraude, de la perte

ou de quoi que ce soit parce qu'il ne sait pas ce qui se passe autour de lui.
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— Se sentir seul : Cela est dii a la différence de besoins par rapport aux personnes voyantes.

Cela conduit a un sentiment d’insécurité.

Ils ont des solutions et des propositions congues et réalisées pour aider les aveugles ou

malvoyants.

I.5 AIDES VISUELLES ET ELECTRONIQUES PORTABLE SUR LA
TETE :

L'idée de créer un systeme d'aide visuelle attaché a la téte est considérée comme
innovante et gagne en popularité car elle permet de développer de nombreuses stratégies

antérieures, et ce systéme aidera grandement la personne aveugle. .[4]

I.5.1 Le chien guide:

A T'heure actuelle, les chiens sont classés parmi les animaux de compagnie les plus fidéles
et les plus amicaux avec les humains, et un systéme de dressage pour chiens est en cours de
lancement pour en faire des leaders dans l'information de ceux qui sont accueillis par des
aboiements ou d'une autre manicre, des obstacles et des problémes qui se présentent. Devant

eux sur leur chemin. [7]

ligue braille~
Figure L.3: Le chien guide [7]

1.5.2 La bande de guidage :

Ce dernier vient avec une nouvelle idée, qui est une application au sol, qui est un ruban
adhésif collé au sol pour créer ou produire ce qu'on appelle une preuve tactile, ou il peut la

découvrir en la touchant avec son pied ou un baton. [7]

Figure 1.4: Barre Blind Helper[7]

9
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1.5.3 La canne blanche traditionnelle :

Elle est considérée comme la méthode et la stratégie la plus utilisée pour les personnes aveugles
et a été approuvée dans cette catégorie. C'est la solution la plus répandue en raison de sa facilité

d'utilisation et de son systeme simple. [7]

-

Figure 1.5: La canne de marche blanc [7]

1.5.4 Les aides “électrifies :

Bien que le baton blanc offre une protection, elle n’est pas suffisante. Ils ont donc discuté de
I’ajout et de I’introduction de plusieurs types de technologies au baton afin de parvenir a une

solution et a des stratégies efficaces. [7]

Maintenant, certains de tous ces développements dans le domaine des inventions afin
d'aider le groupe des aveugles. Quelle est la solution ou la stratégie efficace qui fournit la
meilleure assistance dans tous les aspects aux aveugles ? il est difficile de développer un
dispositif capable de fournir une véritable aide, et d'autre part, I'adoption et l'utilisation d'un tel

dispositif sont soumises a de nombreuses contraintes. [1]

1.6 CANNE

I. 6.1 Historique

L'hopital Edward Hines Jr. VA, qui a ouvert le premier centre de réadaptation pour aveugles du
VA en 1948, a perfectionné la technigque de la canne longue de Hoover. Cet établissement était
constitué d'anciens enseignants de I'hopital militaire de Valley Forge. Le 6 octobre 1964, en
raison de I'importance de la protection des aveugles, une résolution conjointe du Congres, H.R.
753, a été adoptée. Le 15 octobre de chaque année, le président des Etats-Unis pouvait déclarer
« Journée de la sécurité de la canne blanche » selon cette résolution. Le premier a faire cette
annonce fut le président Lyndon Johnson.[11]

10
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Le souci est la. D'apres les données fournies par I'Organisation mondiale de la santé, qui

indiquent qu’environ 28,2% de la population mondiale, soit 7,8 billions de personnes, sont
atteintes de la cécité, il est clair qu'il existe un besoin important d'amélioration des technologies
d'assistance visuelle pour les personnes atteintes de la cécité. Alors que des outils traditionnels
tels que le blind stick et les aides a la détection d'objets ont été introduits, ils sont souvent peu
précis dans la détection d'objets et font face a diverses contraintes. En prenant en compte ces
lacunes, il est urgent de développer des équipements standardisés qui répondent a ces
contraintes et permettent aux personnes aveugles de mieux se déplacer dans leur
environnement, tout comme les personnes fightes. Cette étude vise a étudier comment les
technologies contemporaines peuvent étre exploitées pour aider les personnes aveugles dans
leur vie quotidienne. [12]

L'emploi du baton comme moyen d'aide aux personnes ayant des troubles visuels semble
tres ancien. Son utilisation est confirmée par Descartes dans le Discours de la
Méthode.[Descartes, 1637] (fig. 2.1.). Et il évoque cela comme une réalité. Effectivement, pour
un individu ayant une vision déficiente, Il semble naturel d'utiliser un baton comme une
extension tactile et il est difficile de voir ce qui pourrait empécher quelqu'un de saisir un
morceau de bois et de s'en servir ainsi. Le baton, premier moyen d'aide, est en cela différent de
la plupart des autres moyens d'aide ultérieurs : son utilisation n'est pas conditionnée par une
réflexion élargie préalable. Ce que I'on entend par « réflexion élargie » est une réflexion qui
s'intéresse non pas au sujet en lui-méme, mais a l'environnement social et matériel. L'utilité
directe de l'usage du baton semble assez évidente, quel que soit le contexte, évitant ainsi toute

réflexion de ce genre. [10].

Figure 1.6: volite pour canne de marche [10]

11
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1.6.2 Pourquoi la canne est-elle blanche ?

Etant donné que la cécité ou la perte de la vue entraine en permanence une vision sombre
et noire, le blanc est I’opposé de la couleur de la cécité ou de la perte de la vue. Mais il y a des
dictons selon lesquels I'idée est venue des matraques de police, car I'histoire dit qu'elles ont été
inspirées par la facon dont un policier dirige la circulation vers un baton pour alerter les
automobilistes que je veux traverser alors que je suis aveugle, et c'est considéré comme le plus
outil évident. Dans certains pays ou la saison de neige est longue, la couleur blanche est

entrecoupée de rouge pour avertir des hivers enneigés [13]

1.6.3 Comment fonctionne-t-elle ?

Il existe une fausse information, a savoir que la canne n'est utilisée que par des personnes
aveugles, alors qu'elle s'adresse également a la catégorie des personnes souffrant de mauvaise
vision. Elle s'adresse aux personnes dont la vision est considérée comme inexistante et dont la
vision binoculaire. Est nul ou inférieur. Lee le scanne afin d'identifier tout obstacle devant eux
ou a coté. Grace aux informations de contrdle et en agissant sur celles-ci, il peut identifier une

direction et un obstacle [13]

1.7 EST-CE QUE LA CANNE BLANCHE CONNAIT UNE EVOLUTION ?

Oui, il évolue, mais pas au rythme attendu car il évolue trés lentement, contrairement a
d’autres cas. Un baton a été progressivement développé a partir d'un baton blanc. Ils y ont ajouté
des capteurs, des récepteurs et des dispositifs de vibration, et il vibre lorsqu'il rencontre un
obstacle. Parce que depuis 1921 jusqu'a ce jour ou nous devenons fous, le tissu blanc n'a pas
beaucoup changé, mais les aides ¢électroniques qui y ont été ajoutées ont aidé les aveugles a
faciliter beaucoup de choses et leur ont donné plus de sécurité et de réconfort. Mais nous savons
que la technologie évolue constamment. Peut-étre qu’un jour les cannes blanches avancées,
modifiées et améliorées €lectroniquement deviendront plus populaires aupres des utilisateurs.

C'est apres les développements du GPS. [13]
1.7.1 Développement

Plusieurs aides électroniques ont été créées depuis les années 1960. Les premiéres études
se sont focalisées sur I'amélioration de l'aide de référence, c'est-a-dire la canne blanche. Cette
catégorie d'aides est connue sous le nom de cannes électroniques "simples"”. La liste présentée
ici n'est pas compléte, elle cherche a mettre en évidence la variété des familles et les principes

actuels d'aide électronique a la mobilite. [10].
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Développements avec 1’ajout d’aides électroniques Oui, la canne blanche classique fournit

une alerte simple, mais vous ne pouvez pas détecter les objets volants ou en mouvement, et c'est
ce que résout la canne blanche électronique mise a jour, considérée comme plus avancée. Une
large catégorie de barres blanches électroniques est apparue depuis longtemps, tant dans
l'industrie que dans la recherche. Ce qui a donné a chacun une nouvelle stratégie pour aider les

aveugles [7].

Figure L.7: la canne pour aveugle [7]

A.La Tom Pouce [FLJ+06] : est la premicre canne qui a €té retirée ou produite, qui est venue
avec le développement d'un électronique, qui est un compteur de rayons infrarouges, et a été
ajoutée au baton blanc, et sa fonction est de recevoir rayons et rapport des résultats. [7]

B. Tel tact [FDO00] : est un appareil qui est ajouté au stick et envoie des faisceaux laser et lit les
modifications. [7]

C. La tige laser C-5 : a ¢été créée en 1973. Son principe de fonctionnement est de scanner les
environs et de renvoyer d'éventuelles informations sur l'approche d'un obstacle. Elle a
¢galement été utilisée dans le cadre d'une consultation laser a 3 barres.

D. La baguette « Ultra Cane » la forme d'une longue canne blanche. L'écho utilise un capteur
a ultrasons, [7]

E. La « Smart Wanda » a ¢été développée et mise a jour a la CMU (Central Michigan
Université) en 2009. C'est une baguette dotée de la technologie RFID qui fonctionne sur les
ondes radio. Elle est équipée d'un capteur a ultrasons et alerte via un haut-parleur. [7]

F. La premiére canne « Smart and » a été produite en 2009, et cette dernicre est livrée avec
3 stratégies de caméra, un capteur et une couleur, et c'est un baton avancé qui peut détecter

tout obstacle au sol ou aérien. [7]

1.8 OBJECTIF

Principal de notre travail est de concevoir et de valider des solutions technologiques pour
répondre aux problémes de santé publique touchant les personnes socialement aveugles. Cet
objectif s’inscrit dans notre volonté de contribuer a améliorer la qualité de vie des personnes

ayant une déficience visuelle et sensorielle. Nous explorons la substitution sensorielle en tant
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qu'approche heuristique pour développer des dispositifs d'assistance visuelle permettant aux
personnes aveugles d'interpréter les informations visuelles de maniére spécifique. En outre,
nous reconnaissons l'importance des perspectives en matiére de prévention et de soins curatifs
pour les personnes aveugles, qui représentent un enjeu majeur en termes d'impact social et
économique.[14]

1.9 CONCEPTS DE BASE DU SMART STICK

Nous présentons une méthode d'évaluation de la qualité de la locomotion chez les
personnes malvoyantes, visant & mesurer l'efficacité des aides techniques de maniere aussi
indépendante que possible de I'observateur. Cette méthode est ensuite appliquée aux dispositifs
d'assistance a la mobilité que nous avons congus.[15]

Pendant longtemps, les seules aides a la mobilité pour les aveugles étaient une canne
blanche et un chien-guide. Cependant, au cours des derniéres décennies, des aides électroniques
ont fait leur apparition. Cela permet d'éviter les accidents de personnes aveugles et les collisions
frontales ou de détecter les obstacles hors de portée de la canne, offrant ainsi une prévisibilité
pour les éviter. [15]

Cela peut vous aider a fournir des variables de facilitation et de sécurité. Il est crucial de
mettre en place un protocole d'évaluation de 1'objet de la locomotion, totalement indépendant
de I'outil utilisé. Apres avoir appuyé sur les conditions mobiles, la direction assistée et les aides
¢lectroniques que nous avons regues lors du Handicap 2004, nous pourrons fournir un préavis

a la personne piques. Nous présentons les résultats de ces évaluations. [15]

= Conditions premieres de mobilité
. Une perception assez bonne de l'environnement par les autres sens
= Une aptitude a la marche, c'est-a-dire : pas de problémes de santé aigus et une bonne

oreille interne (équilibre de la marche normale)

= Absence de prédisposition aux tendinites dues au port de la canne.

= Une Bonne concentration et vigilance mentale

. Une Intégrité de la mémoire et bon souvenir de la sortie que vous avez déja suivie

= L'envie de liberté : ne pas avoir a appeler ou demander de 1'aide & un accompagnant, et

réduire au maximum les demandes de chemin [15]
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m—} M. Vebcam fixée sur le front
A

Module vibrant c

Emetteur/récepteur
d'ultrasons

Canne blanche

Figure 1.8: Systéme travailler canne intelligente

Ces cannes sont élaborées comme des prolongements de la canne blanche traditionnelle,
visant a détecter les obstacles - le role d'identification pouvant étre conservé ou non. Méme si
toutes ces aides ne présentent pas une forme allongée typique ou ne se fixent pas sur des cannes
classiques. En outre, dans cette situation, l'appellation n'est pas non plus totalement
inappropriée car leur utilisation ressemble tres imparfaitement a celle d'une canne « virtuelle ».
Dans cette salle de classe, nous reunis deux catégories d'aides électroniques identifiées par.
D'un c0té, on trouve les capteurs d'obstacles qui signalent la présence d'obstacles ou, a l'inverse,
un espace libre, de maniére binaire ou avec une distance. Par ailleurs, il existe les capteurs
environnementaux qui permettent d'indiquer la distance avec une grande précision. [10]

Bien qu'il existe différents types de maladies oculaires, nous devons encore intégrer les
cannes a la technologie, et cela ne peut étre réalisé qu'en fabriquant une canne intelligente pour

les aveugles. Sommes-nous capables de résoudre ce probléme et de la fabriquer ?
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1.10 CONCLUSION

Dans ce chapitre, nous avons abordé¢ a la fois la catégorie des personnes aveugles ou, disons,
des personnes ayant une déficience visuelle et leur maladie, soit la perte de la vue. Nous avons
constaté que cette catégorie pose de nombreux problémes au cours de leur vie quotidienne. Cela

est di a leur perte de vue, soit de maniére créative, soit acquise, et afin de les aider a résoudre

au moins une partie de ces probleémes.
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Chapitre Il : MATERIELS ET OUTILS

II.1 INTRODUCTION

Malgré I’évolution observée sur la fabrication et la production des cannes pour les aveugles,
nous notons que le rythme de cette évolution est encore lent dans de nombreux domaines. Bien
que la technologie mondiale ait atteint les stades les plus éloignés de la recherche, du
développement, de I’ingénierie et de I’analyse.

Notre canne intelligente est pour objectif de porter de 1’aide aux déficients visuels et de leur
trouver des solutions technologiques adaptées aux besoins de ces personnes aveugles et

malvoyants.

I1.2 LES ASPECTS TECHNIQUES DE NOTRE PROJET

v Coté sécurité et méthode d’alerte qui est traditionnelle et classique dans le baton blanc
qui dans le baton intelligent je viserai a faire un systéme d’alerte qui entend en parlant

v D’un coté, la peur d’étre perdu, de faire du shopping et d’aller dans des endroits éloignés
et vides, je viserai a développer un systéme qui aide cette personne a savoir ou elle se trouve
en appuyant simplement sur un bouton n’importe ou dans le monde sans craindre d’étre perdu.
Cela donnera de I’autonomie a I’aveugle comme il réve.

v Soit le dernier c6té est une tentative d’ajouter a I’aveugle un systéme qui lui permet de
déterminer ce qui I’entoure afin d’interagir avec la communauté et ’océan dans lequel il vit

et d’apprendre tout ce qui passe ou traverse devant lui.

I1.2.1 Idee Generale De Notre Canne Intelligente :

» Le premier modele de solution pour le développement de I’informatique
¢lectronique est I’ajout d’un systeme d’alerte audio en utilisant les outils
techniques appropriés SD carte et une barre de son

» Soit pour atteindre 1’autonomie de quelqu’un, nous irons chercher un systéme de
positionnement GPS et un autre systéme ou unité pour envoyer des informations
textuelles sur le site

» Ou nous allons avoir besoin d’autres équipements comme une caméra pour filmer

un périmétre, dire, analyser, identifier et traiter des objets.
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Figure I1.1: Equipement utilisé dans la conception

I1.3 SYSTEMES EMBARQUES

Il s’agit d’un systéme informatique et de programmation dont la conception était
destinée a effectuer certaines fonctions et a travailler au sein d’appareils qui sont énormes et
volumineux. Ces systémes sont combinés avec des matériaux et composants matériels
(Hardware) et le langage logiciel (Software). Tout cela afin d’atteindre le résultat de répondre

aux exigences pour des applications spécifiques

Ce sont des systémes intégrés pour un grand ordinateur intégré et harmonisé qui sont
dans des dispositifs personnalisés, uniques et autonomes, le tout afin d’effectuer leurs taches
spécifiques. Les systemes de Gaza ont tous les domaines, applications et développements

récents, composés de microcontrdleurs tels que Arduino.

v Nous allons d’abord parler du systéme de langage logiciel (Software) qui est I’un des
systemes les plus importants pour 1’exécution qui est 1’application de logiciel pour
Arduino ide

v’ Le systéme matériel (Hardware) est un systéme de microcontrdleurs comme Arduino

méga et nano et Uno

I1.4 MICROCONTROLEUR

Un microcontrdleur est un circuit intégré, également appelé IC (Integrated Circuit), qui
regroupe sur une seule puce plusieurs composants complexes. Autrefois, dans les débuts de
I'¢lectronique,[16] est un systeme informatique fonctionnel intégré sur une seule puce. Il
contient un certain nombre de ports qui sont considérés comme des entrées de réception et des
sorties de transmission afin de traiter et d'interagir avec son environnement et d'autres
installations. On n'oublie pas d'ajouter la présence d'un microprocesseur pour le stockage et la

mémoire qui fonctionne sur mémoire vive. La raison est de sauvegarder des informations pour
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exécuter des programmes écrits. Vous pouvez contrdler un programme en le supprimant ou en

l'ajoutant via n'importe quel ordinateur a I'aide d'un cable USP. [17]

La plateforme Arduino est une plateforme informatique physique et open source. Une
plateforme informatique physique fait référence a un systeme ou un appareil qui utilise a la fois
des logiciels et du matériel pour étre réactif, c'est-a-dire capable de recevoir des stimuli de
l'environnement et d'y répondre. En d'autres termes, la plateforme Arduino offre un ensemble
de composants matériels et logiciels permettant de créer des systémes interactifs qui peuvent

interagir avec le monde réel de maniére programmable et personnalisée [17]

Figure I1.2: Partie principale du microcontrdleur [16]

I1.5 ARDUINO

L'Arduino, est un microcontréleur a code source ouvert, peut étre programmeé, effacé et
reprogrammé facilement. Congue pour offrir une solution simple et abordable aux amateurs,
¢tudiants et professionnels, la plateforme Arduino permet la création de dispositifs interagissant
avec leur environnement via des capteurs et des actionneurs. Ces microcontréleurs, basés sur
des cartes simples, peuvent étre programmeés aisément en langage C ou C++, En 2004-2005,
Arduino a été initié par un collectif d'enseignants et d'étudiants d'une école de design italienne

[18].

I1.5.1 La carte Arduino

Est une plateforme de programmation polyvalente et indépendante, qui est la premiére
version stable de la carte Arduino. Elle possede toutes les caractéristiques d'un microcontroleur
classique, ce qui lui permet de réagir aux événements du monde extérieur. De plus, la carte
Arduino offre la possibilité de se connecter a I'Internet, permettant ainsi d'exploiter les
fonctionnalités du monde en ligne. En utilisant la carte susmentionnée, elle vous offre la

possibilité¢ de collecter, collecter et capturer une gamme de données et d'informations en
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utilisant les stratégies et les composants du capteur. Cette différence et cette diversité et faire

beaucoup de choses rendent la carte Arduino idéale et adaptable a de nombreux projets.[19]

11.5.2 Module Arduino

Est typiquement basé sur un microcontréleur ATMEL AVR, tel que 1'Atmega328 ou
I'Atmega2560 pour les versions plus récentes. Arduino exploite la majorité des entrées/sorties

disponibles sur le microcontréleur pour interagir avec d'autres circuits [20]

Figure I1.3: Model Arduino Plus Cabrel USB [21]

I1.6 PRESENTATION ARDUINO

Arduino est une plateforme interactive de prototypage d'objets pour une utilisation
créative, composée d'une carte électronique et d'un environnement de programmation. Il permet
a l'utilisateur de concevoir ses designs en utilisant des expériences directes, sans avoir besoin
d'une connaissance approfondie des électroniques. Grace a la multitude de ressources
disponibles en ligne, Arduino facilite 1'acces a des outils et des connaissances pour concrétiser
vos idées. Il est considéré comme un mince fil qui relie les mondes numérique et humain.
Arduino repose sur I’ouverture et 1’élargissement du champ de travail entre les humains et les
machines sous toutes leurs formes. Cela aide également les machines a gérer et a interagir avec
leur environnement et leur environnement. En tant que projet open source. Il permet
actuellement a de nombreux étudiants et professionnels d'expérimenter et d'apprendre.
C Ela leur donne I'opportunité de traduire leurs idées en projets et de chercher des réponses a

leurs questions.[22]
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11.6.1 Matériel

La carte de développement Arduino est constituée de divers éléments qui coopérent pour
assurer son bon fonctionnement. Ci-dessous nous présenterons les composants les plus

importants de 1’ Arduino : [23]

1. Microcontroleur : C'est 1'élément situé au milieu de la carte Arduino, et son cceur battant
est considéré comme la pierre angulaire. Ma compréhension de celui-ci est considérée
comme un petit ordinateur basé sur la programmation, la sauvegarde, l'envoi et la réception
d'informations. Il en existe plusieurs types, différents selon la taille.

2. Alimentation externe : Cette source d'alimentation est utilisée pour fournir de 1'énergie a
la carte de développement Arduino avec une tension régulée comprise entre 9 et 12 volts.

3. Prise USB : Cette connectique revét une grande importance sur la carte Arduino. Elle sert
a téléverser (charger) un programme sur le microcontroleur a I'aide d'un cable USB. De
plus, elle fournit une alimentation régulée de 5 volts, permettant ainsi d'alimenter la carte
Arduino dans les cas ou une alimentation externe est absente.

4. Programmeur interne : Le code du programme développé peut étre téléchargé sur le
microcontrdleur via le port USB, sans nécessiter de programmateur externe

5. Bouton de réinitialisation : Ce bouton, situé sur la carte, permet de réinitialiser I'Arduino
a l'aide d'une simple pression.

6. Broches analogiques : Les broches d'entrée analogiques, numérotées de A0 a A7 (en
général), sont destinées aux entrées/sorties analogiques. Cependant, il convient de noter que
le nombre et la disposition des broches analogiques peuvent varier d'une carte Arduino a
l'autre.

7. Broches d'E/S numériques : En plus des broches d'entrée analogiques, il existe é¢galement
des broches d'entrée numérique numérotées généralement de 2 a 16. Ces broches sont
utilisées pour les entrées/sorties numériques. Cependant, il est important de noter que la
disposition et le nombre de ces broches numériques peuvent varier selon le modele de carte
Arduino.

8. Broches d'alimentation et GND : Sur la carte de développement, il existe des broches
dédiées qui fournissent respectivement des tensions de 3,3 V et 5V, ainsi que des broches

GND pour la mise a la terre.
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Bouton ) )
de réinitialisation Entrées-sortics numériques

e LED

- U ; d’alimentation
e B .
"X s ARDUINO

.-
YW i .-

d’alimentation
Contréleur

Alimentation Entrées
analogiques

Figure I1.4: les parties qui le composent DE Arduino [24]

11.6.2 cartes Arduino

Les cartes Arduino doivent répondre a une variété d'exigences selon les besoins des
utilisateurs. Certains privilégieront le prototypage et I'expérimentation de nouvelles idées, dans
ce cas la carte Arduino Uno offre suffisamment d'entrées-sorties pour des projets de taille
raisonnable. De par sa taille et sa flexibilité, elle peut également étre utilisée dans des projets
plus ambitieux a l'avenir. D'autres auront besoin d'un grand nombre de ports pour connecter
plusieurs capteurs ou actionneurs. Enfin, certains chercheront simplement a attirer I'attention

en utilisant des diodes clignotantes pour transmettre des signaux a d'autres.[16]

La forme, la taille et les options de connectivité jouent un rdle crucial dans le choix de la
carte appropri¢e. C'est pourquoi les développeurs d'Arduino ont congu une large gamme de
cartes a microcontroleur pour que chacun puisse trouver le modéle qui convient a ses

besoins.[16]

Dans ce chapitre, nous examinerons les principaux membres de la famille Arduino. Bien que
nous ne puissions pas détailler chaque modele, cette présentation vous sera utile pour choisir la

carte qui répondra a vos besoins tout en respectant votre budget.[16]
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Figure IL5: Différents types de Cartes Arduino [21]

I1.6.2.1 : Types Cartes Arduino
A. Arduino UNO

"UNQ" est en effet un terme italien signifiant "un". La carte UNO représente la derniére
version d'une série de cartes Arduino avec connexion USB et est considérée comme le modéle

de référence pour les plateformes Arduino. [25]

Est une carte électronique alimentée par un microcontrdleur Atmega328P fabriqué par
Amel. Le programme est stocké et exécuté par ce microcontrdleur pour effectuer diverses

taches. [25]

-
| A=
: : YR m;
SR : axsmw  ARDUINO

R R T

Figure I1.6: La carte Arduino UNO [16]

v Cette carte dispose :

L'appareil offre un total de 14 ports d'E/S numériques, parmi lesquels 6 sont capables de
modulation de largeur d'impulsion (PWM). De plus, il dispose de 6 canaux dentrée
analogiques. [26]

Le panneau est équipé d'un oscillateur a résonateur en céramique de 16 MHz, d'une
connexion USB pour la programmation, les communications et l'alimentation électrique
externe, ainsi que de broches de programmation en série pour une programmation ultérieure. Il

comprend également un bouton de réinitialisation. [27]
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B. Microcontroleur ATMega 328 :
v Caractéristique :[28]
Tableau (II-1) : Caractéristique Microcontréleur ATMega 328

Catégorie Valeur
Vitesse de processeur 16MHz
Taille de mémoire de programme 32KB
Taille de mémoire, RAM 2KB
Taille de EEPROM 1KB
Nombre de broches 28
Type de boitier MCU DIP

Nombre d’E/S 20 Type d’interface embarquée

12C, SPL, UART

Tension d’alimentation min 1.8V
Tension d’alimentation max 55V
Type de packaging Piece

v Principe de fonctionnement : [28]

 [’ATMega 328 se compose de 28 pattes qui sont :

* 1 :Reset. C’est pour le bouton poussoir de réinitialisation.

» 2 : E/S numérique réserver pour RX (la réception).

* 3 :E/S numérique réserver pour TX (la transmission).

o 7-20:VCC; c’est I’alimentation avec 5 V.

e 8-22:GND, c’est la masse.

*  9-10: Crystal (quartz) 21 :

* AREF (Analogie référence 23-24-25-26-27-28 :

* Des entrées analogiques.

o 4-5-6-11-14-15-16-17-18-19 : Entrées /sorties numérique.
v' Avantages: [16]

— La carte Arduino par excellence pour laquelle de nombreux exemples de montages

sont disponibles sur Internet est I'Arduino Uno.
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Une carte Arduino offrant un nombre suffisant de broches d'entrées-sorties pour les

projets ¢lémentaires est I'Arduino Uno. Bon marché.

v" Inconvénients :[16]

Pour les gros projets, la mémoire disponible sur 1'Arduino Uno risque d'étre un peu
juste.
L'Arduino Uno ne peut pas étre utilisée comme hdte USB pour simuler un clavier

OuU une Souris.

I1.7 MATERIELS ET OUTILS

Dans la partie suivante on va détailler le matériel utilisé dans notre projet comme :

Arduino méga2560, module GSM, GPS, Capteur Ultrason, module sonore et ESP32-CAM
I1.7.1 Arduino méga 2560

Il s'agit d'une carte €lectronique basée sur un microcontréleur ATmega2560 du fabricant

Amel. Malgré son prix relativement bas, cette carte offre une vaste gamme d'applications

potentielles. Voici a quoi ressemble la carte que nous utiliserons :[29]

MADE

IN ITALY [:].."\;Sﬁﬁdzmw rOME MmN
"‘.n. »..(..p“
" Lo

.
X M-

v
)
2
=
2
x
=

Figure I1.7: La carte Arduino méga 2560[29]

v' Caractéristiques techniques de cette carte : [16]

Tableau (II-2) : Caractéristiques techniques de cette carte Arduino méga 2560

Catégorie Valeur
Microcontréleur ATméga2560
Fréquence d’horloge 16 MHZ
Tension de fonctionnement 5V

Tension d'alimentation (recommandée) | 7-12V
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Tension d'alimentation (limites)

6-20V

Nombre d'E/S 54 E/S (dont 15 pouvant générer des
signaux PWM)

Nb ports "Analogique/Numérique 16 E/S

Courant max par E/S (C.C) 40 mA

Courant pour broches3.3 V 50 mA

Mémoire 256 KB Flash dont 8 KB utilis¢ par le
bootloader

SRAM 8 KB (ATmega328)

EEPROM 4 KB (ATmega328)

v' Avantages: [16]

— La carte Arduino Méga offre de nombreuses entrées et sorties pour connecter des
capteurs ou des actionneurs.

— La carte Arduino Méga dispose d'une capacité de mémoire suffisante pour les gros

projets.

— Plus de broches UART et plus de broches MLI

— De nombreux schémas et exemples sont disponibles sur Internet pour la carte

Arduino Méga.

v Inconvénients

La carte Arduino Méga posseéde un facteur de forme plus grand que celui de I'Arduino Uno,

par exemple.[16]
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I1.7.2 Module SIM 900:

The SIM900 is a complete Quad-band GSM/GPRS solution in a SMT module which can
be embedded in the customer applications. Featuring an industry-standard interface, the
SIM900 delivers GSM/GPRS 850/900/1800/1900MHz performance for voice, SMS, Data, and
Fax in a small form factor and with low power consumption. With a tiny configuration of 24mm
X 24mm x 3 mm, SIM900 can fit almost all the space requirements in your M2M application,

especially for slim and compact demand of design. [17]

[~~]
SIM9G!

Figure I1.8: module GMS SIM 900[30]

¢ Caractéristiques principales: [17]

Tableau (II-3) : Caractéristiques principales module SIM 900

Catégorie Valeur

Module quadri bande 850/900/1 800/1 900 MHz

Protocoles pris en charge TCP/UDP

La tension d'alimentation 5V

Broche VIN 6,5Val2V

Nombre de maximum 400 mAh

Puissance classe 4 (bandes 850/900 MHz) 2 Watts.

Classe 1 (bandes 1 800/1 900 MHz) 1 Watt

Température de fonctionnement —40°C a +85°C.

Dimensions — 68,58 x 53,34 mm.
I1.7.3 Module 900A :

900A est compatible GSM/GPRS et fonctionne sur les fréquences 850/900/1800/1900 MHz
pour la téléphonie mobile. Elle prend en charge la communication GPRS 10/8, la

communication ME, la communication GSM Phase 2/2+, et appartient a la Classe 1 (1 Watt)
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pour les fréquences 1800/1900 MHz. Elle utilise le protocole GSM 07.07 et 07.05 avec les
commandes AT de SIMCOM pour la communication sans fil (SMS), la communication
TCP/UDP, la communication RTC, et la communication réseau. Elle est alimentée en 3,3 V et
possede une sortie casque. Elle est congue pour une faible consommation d'énergie, avec une
consommation de seulement 1,5 mAh. Elle peut fonctionner dans une large plage de

températures, de -40°C a +85°C. [31]

- "ql'

Figure 11.9: module GSM 900A [31]
I1.7.4 Module GPS NEO-6m

Le NEO-6M est un module de géolocalisation basé sur la puce GPS NEO-6M0-001 de
U-bloc. 11 est congu pour fournir la plupart des fonctionnalitées GPS NMEA utiles telles que la
position, la date, 1'heure, 1'altitude, la vitesse et le cap, avec des dimensions trés compactes. Ce
module peut suivre pres de 22 satellites sur environ 50 canaux. En utilisant les informations de
triangulation des satellites, il détermine sa position sur terre et fournit des données de sortie

telles que la longitude et la latitude.

Le NEO-6M fait partie d'une famille de récepteurs GPS autonomes de haute performance.
Ses options d'alimentation et de mémoire le rendent idéal pour les appareils mobiles
fonctionnant sur batterie avec des contraintes de cotit et d'espace flexibles. Il consomme 45 mA
de courant, mais dispose également d'une fonction "Power Savin Mode" qui réduit la
consommation de courant a 11 mA. Le circuit imprimé du module comporte une LED qui
clignote pour indiquer le verrouillage avec différents satellites, ce processus pouvant prendre

quelques secondes en fonction de I'emplacement. [32].
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Figure I1.10: Module GPS NEO-6m [32]
¢ Caractéristiques Principales : [32]

Tableau (I1-4) : Caractéristiques Principales Module GPS NEO-6m

Catégorie Valeur

Plage d'alimentation 3vaswv
Modgele GY-GPS6MV2.
La tension Antenne en Céramique

Batterie Sauvegarde

Taille de 1'antenne 25 x 25 mm

Taille du module 25 x 35 mm
Débit en bauds par défaut 9600 bps

Récepteur GPS autonome
Time-To-First-fix 50 Canao -Frequency
Interface UART aux broches Interface UART aux broches

La différence entre les types de GPS Arduino : [33]

1- Module GPS simple : Ces modules sont généralement compacts et faciles a utiliser. Ils
fournissent des coordonnées de positionnement (latitude, longitude, altitude) ainsi que
des informations sur la vitesse et I'heure. Ils sont souvent basés sur des puces GPS
comme les séries u-bloc ou NEO.

2- Module GPS avec antenne intégrée : Certains modules GPS intégrent une antenne
GPS, ce qui simplifie le cablage et réduit la taille globale du systéme. Ces modules
conviennent aux projets compacts ou l'espace est limité.

3- Module GPS avec antenne externe : Les modules GPS avec antenne externe offrent

généralement une meilleure sensibilité du signal et une portée accrue par rapport aux
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modules avec antenne intégrée. Ils sont idéaux pour une utilisation dans des
environnements ou le signal GPS peut étre faible, comme a l'intérieur de batiments ou
dans des véhicules.

4- Modules GPS avec IMU (Inertiel Mesurément Unit) : Certains modules GPS
intégrent également un IMU, ce qui leur permet de fournir des données de
positionnement plus précises et de compenser les pertes de signal GPS temporaires, par
exemple lorsque le signal est bloqué par des batiments ou des arbres.

5- Modules GPS avec connectivité sans fil : Certains modules GPS sont équipés de
modules de communication sans fil, tels que Bluetooth ou Wi-Fi, ce qui leur permet de
transmettre les données de positionnement a d'autres appareils ou a un systéme
centralisé.

6- Modules GPS avec fonctionnalités avancées : Certains modules GPS offrent des
fonctionnalités avancées telles que la prise en charge de plusieurs constellations de

satellites (GPS, GLONASS, Galileo, etc.), la géofencing, la cartographie intégrée, etc.
I1.7.5 Ultrasonique Sefior

Les capteurs a ultrasons fonctionnent sur le principe de la réflexion des ondes sonores pour
détecter la présence d'un objet devant eux. Ils émettent des ondes ultrasonores avec une
fréquence de travail comprise entre 40 kHz et 400 kHz. La distance entre le capteur et I'objet
réfléchissant peut €tre calculée en utilisant la vitesse du son (340 m/s) et la différence de temps
entre 1'émission et la réception des ultrasons. Les capteurs a ultrasons peuvent détecter une

variété de substances, y compris les solides, les liquides, les granulés et les textiles. [17]

Un capteur a ultrasons utilise des ondes sonores pour mesurer ou indiquer la distance a un
objet, dans ce cas, I'eau de mer. Ces capteurs peuvent également étre appelés SONAR (Sound
Navigation and Rangions). Un capteur a ultrasons fonctionne en émettant des ondes sonores a
une fréquence spécifique, généralement 40 kHz. Sachant que les ondes sonores se déplacent
dans l'air a une vitesse d'environ 344 étres/seconde (1129 pieds/seconde), pour calculer la
distance parcourue par les ondes sonores émises par le capteur a ultrasons jusqu'a I'objet, dans

ce cas, I'eau de mer, et leur retour au capteur, la distance mesurée est multipliée par 2. Ainsi,
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pour mesurer la distance avec le capteur a ultrasons, on utilise la formule suivante : Distance =

(Vitesse du son x Temps pris) / 2, ou S =344 x t/2.[31]
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Figure I1.11: Méthode et systeme de travail d'ultrasonique Sefior [31]

A- HC-SHO04 :

Le HC-SHO04 est un capteur qui utilise les ultrasons pour déterminer la distance d'un objet
de 2 cm a 400 cm. Il dispose de quatre broches : la premiere broche est 1'alimentation (VCC),
la deuxieme est le TRIGGER, qui est I'entrée de déclenchement de la mesure, la troisiéme est
I'ECHO, qui est la sortie de mesure. La mesure s'effectue sans contact, avec une grande

précision, et son fonctionnement n'est pas affecté¢ par la lumiére du soleil ou les matériaux
sombres. [34]

Figure I1.12: Capteur ultrason ModuleHC-SH04[34]
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¢ Caractéristiques : [45]

Tableau (II-5) : Caractéristiques travail Capteur ultrason

Catégorie

Valeur

Nombre de pattes

4

Dimension

45mm x 20mm x 15mm

Alimentation max-min

5.5VDC-45VDC

Plage de mesure

2cm a 400cm

Courant de fonctionnement max-min 10 mA -20 mA
Résolution de la mesure 0.3 cm

Angle de mesure 15°

La fréquence des ultrasons 40 KHZ
Largeur d’impulsion 10 ps

Interface UART aux broches

Interface UART aux broches

1- Principe de fonctionnement : [34]

Nous envoyons une impulsion a 'entrée Trigo.
Le module émet une onde sonore composée d'une série de 8 impulsions a une fréquence
de 40 kHz.
Lorsque le signal revient, la sortie ECHO passe a un niveau élevé pendant toute la
période pendant laquelle 1'onde se déplace vers I'objet et revient apres avoir été réfléchie
par ce dernier.
Le calcul de la distance parcourue par le son s'effectue selon 1'équation suivante :
Distance = vitesse x temps (D =V x T)
Ou:
e V:c’estla vitesse du son (34000 cm/s)
e T : c’est le temps écoulé par les ondes ultrason aller-retour. Le HC-SR04 donne
une durée d'impulsion en dizaines de ps. Ainsi, il faut multiplier la valeur obtenue
par 10 us pour obtenir le temps T (T = valeur x 10 ps)

Puisque le son fait un aller-retour, la distance vaut donc la moitié de la distance totale

parcourue.

Ainsi, on peut simplifier 1'équation :

D = (34000 cm/s) * (Valeur x 10 pus) /2
D =17/100 cm * valeur.
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I1.7.6 Module Sonore (Buzzer) :

Les buzzers sont couramment utilisés dans les dispositifs d'alarme, les ordinateurs, les

minuteries et pour la confirmation des entrées utilisateur. Ils émettent une tonalité continue avec

une sortie sonore minimale de 70 dB a 1 métre de distance. Ils sont congus pour une

alimentation électrique nominale de 3 volts et 150 milliampéres.[46]

Figure I1.13: Module sonore (Buzzer) [36]

1- Caractéristiques de Buzzer [36]

Dimensions diamétre approximatif de 12 mm, hauteur 9mm
Type de sonnerie Continue
Tension d’alimentation 2V - 4V

Couleur du corps Noir 2 broches positive et négative

I1.7.7 Module Spi Pour Carte Mémoire Micro SD

The Micro SD Card Adapter module facilitates read and write operations for
Micro SD cards. It interfaces with the microcontroller system via the SPI (Serial
Peripheral Interface) driver. By transplanting the appropriate file system, the
microcontroller system gains the ability to access and manipulate files stored on the
Micro SD card. This allows for reading from and writing to files stored on the Micro

SD card through the microcontroller system. [37]
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Figure I1.14: carte micro sd [.:»7]
11.7.8 ESP32-CAM

L'ESP32-CAM est I'un des appareils les plus compacts et les plus puissants et est disponible
a un prix abordable et bas. Ce qui offre a tous les développeurs et gestionnaires de projets avec
le soutien d'Arduino un supplément extraordinaire. Jai trouvé que I'ESP32-CAM prend en
charge le transfert d'informations a travers certaines technologies telles que WIFI et Bluetooth.,
L'ESP32-CAM est livré avec un contrdleur précis qui offre un grand nombre de ports et d'autres
types d'interfaces inverses. Le premier lancement officiel de I'ESP32 a eu lieu en 2016 par
Espressif System. Il est livré sous la forme d'un contrdleur de précision qui offre des avantages
et est doté d'une puissance de pointe et de prix peu colteux qui a été exporté pour la premiére
fois sur la base du systéeme de broyeur basé sur la technologie TSMC40 nanomeétre. 1l est équipé
d'un processeur a double capteur de 32 nceuds. Avec une vitesse comprise entre 80 et 240 MHz.
Ce dernier dispose d'un cable de communication spécifique appelé OV2640 et d'une prise de
carte SD et de I'ESP326Self, ce qui lui permet de stocker des images sur une carte SD en format
JPEG. [38]

Si vous avez besoin d’un ordinateur ou d’une machine, nous UART ou USP

Il est équipé d'une caméra OV2640 avec une grande capacité de photographier et d'obtenir
des images de haute qualité, ce qui permet d'effectuer des analyses dans son espace d'imagerie,
tout cela grace a l'unité de contrdle précise qui ne nécessite pas de protocoles de haut niveau. Il
s’agit donc de I’'une des meilleures unités symétriques et complétes a tous égards et est livrée
avec un objectif grand angle d’environ 160 degrés. Ce qui nous permet de capturer une image
avec une qualité et une résolution de 160 x 1200 avec un taux de rafraichissement pur d'environ

15 images par seconde. [5]
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Figure I1.15: MODULE ESP32-CAM ET CAMERA OV2640(5]

> Zone d’utilisation

Nous pouvons utiliser cette unité dans de vastes domaines et portées en appliquant
différentes choses sur Internet. Fahy est livré avec une technologie qui facilite les systémes
domestiques, le contrdle sans fil et identifie les emplacements sans fil. Compte tenu de ce qu'il
propose et de sa taille, il est considéré comme idéal dansa catégorie. It has a Very competitive
small-sized camera module That can wok Independent as a minimal system wits a size of only
27*40.5*%4.5mm and an electret consumption of up to 6mA. One thing to note about this module
is that it has components on both sides of the PCB. The "upper part" of the panel has a
connection for the camera module, as well as a slot for microSD (sometimes called "TF") and
an LED that is used to illuminate the objects that the camera captures. On the bottom side are
the RESET button, the internal antenna and also the connection for the external antenna. The

ESP32-CAM is based on the ESP32-S module, so it shares the same specifications and has the

following features

Il est intégré dans une petite unité de caméra avec des performances efficaces, une petite
taille et un prix compétitif, et ses caractéristiques incluent son fonctionnement indépendant. Sa
taille est de seulement 27 * 40,5 * 4,5 mm et sa consommation de courant fixe est estimée a 6
milliamperes. Il se compose de composants pour une caméra d'entrée et de sortie et contient
une partie pour le slot microSD et une autre pour la lampe LED, qui est utilisée pour ajouter de

1'éclairage lors de la prise de photos d'objets et de choses: [38]
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% 802.11b/g/n Wi-Fi

¢ Bluetooth 4.2 with BLE

«»» UART, SPI, 12C and PWM interfaces

¢ Working clock up to 160 MHz

% Computing power up to 600 DMIPS

% 520 KB of SRAM plus 4 MB of PSRAM

¢ Supports image transfer via Wi-Fi connection
s Multiple sleep modes

% Possible upgrades of firmware over the air (FOTA)
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IT 8. CONCLUSION

Comme il a été montré, le chapitre portait sur les dispositifs et les matériaux
nécessaires pour dessiner la canne, leurs composants, et les types les plus importants des
Microcontrdleur et des captures. Il traite également des fonctions de ces dispositifs et matériaux
et de leurs utilisations. En outre, elle s’est concentrée sur les systémes qui les programment et
sur les différentes fagons de créer des liens entre eux pour une meilleure fonction. En bref, le
chapitre montre qu’il existe divers matériaux qui peuvent étre utilisés pour dessiner la canne

intelligent.
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CHAPITRE III:
REALISATION D’UNE CANNE INTELLIGENTE



Chapitre I11: Realisation D’une Canne Intelligente

II.1 INTRDUCTION

Dans ce chapitre on va ¢étudier les différentes étapes de réalisation de notre modelé d’une
canne intelligente qui est facile a utiliser pour aider les personnes aveugles et malvoyants et
nous avons essay¢ d’offrir une grande aide permettant a leur utilisateur d’étre indépendant du

besoin d’aide d’une autre personne.
I11.2 OBJECTIF DE NOTRE CANNE INTELLIGENTE

La canne électronique qu'est un élément important de technologie d'assistance, contribuant
a améliorer la vie des personnes ayant une déficience visuelle. L’un des objectifs les plus
ambitieux de l’industrie du noyau intelligent est de le fournir au plus grand nombre
d’utilisateurs, de personnes handicapées et de personnes dans le besoin. Afin de les aider et de
faciliter leurs vies en détectant, en surveillant et en évaluant les dégats qui les entourent et en
les protégeant contre les accidents et les chutes en fonction de I’environnement dans lequel ils

vivent, pour notre modele proposé, nous avons essayé d’offrir les services suivants :

e SYSTEME DE DETECTION D’OBSTACLE
e Systeme d’alerte

e Services de télécommunications

e Services de localisation

e Computer Vision System
Les composants électroniques utilisés:

e Capteur Ultrasons

e (arte Arduino Méga
e Module GSM

e Module GPS Neo-6m
e Carte Arduino UNO

e ESP32-CAM

I11.3 SYSTEME DE DETECTION D’OBSTACLE

C’est un systéme technologique pour détecter les obstacles autour de lui. Ceci vise a
éviter les collisions et les accidents, améliorer la vie aveugle, le systeme d’échographie

et le contrdle précis
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II1.3.1 Capteur Ultra son

On a utilisé¢ un capteur ultra son HC- pour détecter les obstacles qui représentent un risque
pour la personne aveugles et malvoyants. Il s'agit d'un capteur qui fonctionne sous un radar qui
envoie et regoit des ondes, et ainsi, en fonction du décalage horaire entre 1'émission et la

réception, il détermine l'emplacement d'une barricre.

I11.3.2Principe de fonctionnement

Le capteur a ultrasons détecte les obstacles en envoyant des ondes ultrasonores qui se
propagent dans 'air, puis ces ondes sont envoyées via le port Trigo situé dans le capteur. Si ces
ondes frappent un objet, les ondes rebondissent vers le capteur a ultrasons et celui-ci les regoit
via le port Echo. Ces données sont envoyées au microcontroleur qui a ét¢ programmé pour
calculer la distance entre le capteur et I'obstacle qu'il a découvert. En cas de détection d'un
obstacle, une alerte ou un avertissement est donné via Bazar ou Grice au haut-parleur, qui

sélectionne le fichier audio approprié sur la carte.

Les télémetres a ultrasons fonctionnent en mesurant le temps de retour d'une onde sonore
Emission inaudible du capteur. Nous concluons que la vitesse du son dans l'air est

approximativement constante

Distance de 1'obstacle
Distance = temps X vitesse

v
v
v' La vitesse du son est connue (340 métres/seconde = 0,034 cm/microseconde)
v

Nous pouvons trouver I'heure pour obtenir la distance
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I11.3.3Carte Arduino Méga

Apres avoir bien étudié I'idée de recherche et défini les objectifs a atteindre, il est devenu
clair que I'Arduino est I'outil idéal pour mettre en ceuvre cette recherche et que les accessoires
appropriés ont été identifiés pour atteindre ces objectifs. Le microcontrdleur Arduino existe en
plusieurs types et I'Arduino MEGA a ¢été choisi en raison de son adéquation aux exigences du
projet pour mettre en ceuvre la conception proposée en termes de nombre d'entrées et de sorties

et d'envoi et de réception de données.

L'une des -caractéristiques les plus importantes de I'MEGA est qu'il s'agit dun

microcontroleur facile a utiliser et doté d'entrées et de sorties estimées a une vitesse de

détection, d'envoi et de réception de données, grace a la technologie d'usine.

Le plus important est le nombre accru d'entrants et d'étrangers et il a combattu des vagues

électroniques plus puissantes pour les appareils connectés pour rendre plus efficace et efficace.

Flgure III 12: La carte Ardumo méga 2560

I11.3.4 Systéme d’alerte

C’est un systéme congu pour I’alarme contre la détection des obstacles ou la collision
possible. Puis émettre des alertes d’ondes sonores ou des messages vocaux a la personne

aveugle
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Responsable de l'avertissement ou de I'alerte

I1 existe de nombreux systémes d'alerte et d'avertissement, mais pour les besoins de cette
¢tude, nous sommes passés au domaine audio pour plus d'efficacité. Dans le domaine audio, il
existe de nombreux types d'alertes : Mais nous avons mis a niveau vers le dernier systéme
d'alerte sonore. Il s'agit d'une alerte via un message vocal provenant d'un haut-parleur, et cela
nécessite une structure composée d'une carte SD et d'un haut-parleur. C'est un systeme qui trie
un message vocal provenant d'une carte SD selon des données et des commandes spécifiques,

et il implémente ce fichier et le diffuse sous forme audio via le haut-parleur

KRR R -

AR L N

&\\Q{;\;\E S SR R Y ,
Figure I1L3 : haut-parleur

I11.3.5 batteries

Il s'agit d'une batterie externe (Power Bank) d'une capacit¢ de 3000 mAh. Apres avoir
effectué des tests sur Consommation de la batterie, elle peut durer cinq heures consécutives en
mode Reed Sachant que ce mode utilise I'accélérométre et le capteur ultrason. En utilisant une

manette en forme d’une canne pour jouer avec un smartphone, et la durée passe a six heures

I11.4 le capteurs Ultrason et la carte Arduino

Dans le cadre de la réalisation d’un service de détection d'obstacles, nous avons procédé a
la connexion du capteur a 6 ultrasons (HC-SR04) a une carte pour mesurer les distances, bouton
de commande, haut-parleur et lecteur de carte SD pour lire les fichiers audio lorsqu'une certaine

distance est détectée
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Remarque : Nous utilisons 6 ultrasons (HC-SR04) Nous nous connectons a un angle de 270
degrés. On place 2 ultrasons (HC-SR04). Batons de chaque co6té des cotés droit, gauche et

droit...et chacun 2 en forme verticale

I11.4.1 Outils requis :

Carte Arduino (Arduino MEGA par exemple)

6 Capteur a ultrasons (HC-SR04)

Module de lecteur de carte SD (tel que 1'adaptateur de carte Micros Catala)
Hautparleur

Bouton poussoir

Fils de connexion

Planche a pain (facultatif)

Céble USB pour connecter Arduino a l'ordinateur

AN N Y U N N AN

Carte SD contenante des fichiers audio (format WAV)

File Edit Sketch Tools Help

¥ Arduino Mega or Mega 2.. -

LMAHBOOOL.ino

echoPin = 51;
48;

49;
2

trigPin2
echoPin2

nmnn

trigPin3
echoPin3
trigPing
echoPin4g
trigPins
echoPin5

trigPiné

echoPiné

Figure 1115 : Interface de programmation des capteurs ultrason pour arduino
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111.4.2 Connexion a la carte

Le capteur HC-SRO04 a 4 broches :

v" VCC : pour l'alimentation (5 V)

v TRIG : entrée de signal de déclenchement
v' ECHO : sortie de signal d'écho

v" GND : masse

Tableau (III-1): Branchement des prises et des sorties Ultrasons et Arduino

Ultrasons Arduino Ultrasons Arduino
TRIG1 = 50 ECHOI1= 51

TRIG2 = 48 ECHO2= 49

TRIG3 = 30 ECHO3= 31

TRIG4 = 2 ECHO4= 3

TRIGS = 4 ECHOS5= 5

TRIG6 = 6 ECHO6= 7

I11.4.3 Connexion lecteur de carte SD et le haut-parleur

Le module lecteur de carte SD posséde 6 broches :

MISO
MOSI
SCK
CS
VCC
GND

RN NN R
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Assurez-vous de convertir les fichiers audios au format WAV. Nommez les fichiers audio

« sound.wav » et « alert.wav ». Copiez ces fichiers sur la carte SD.

Figure 11L6: le montage final de détection d’obstacles
I11.5 Services de télécommunications

C’est un systeme basé sur la technologie de communication sans fil qui s’appuie sur des
réseaux cellulaires pour fournir la communication et la transmission de données a travers des

dispositifs et il y a plusieurs modules GSM

I11.5.1 Module Gsm

Une fois que nous avons commenceé a chercher a trouver les composants dont nous avons
besoin, il devient clair que Module GSM est l'outil parfait pour localiser et installer les
composants requis. Module GSM est disponible en plusieurs types différents, sachant que le

type GSM SIM 900 est sélectionné en fonction de son adéquation aux exigences de notre projet.

A
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I11.5.2 Exigences énergétiques

Ce sont les principaux facteurs et facteurs nécessaires car chaque unité, a besoin une qualité
et quantité d'énergie pour entrer dans la couverture du réseau local en fonction du type et de
I'émission de l'unité GSM. LA carte de conversion de puissance LM2596 reduit la valeur de la
soupape primaire entrant pour le MODULE GSM SIM 900 qui a besoin d'une alimentation de
9V et d'un courant fort & hauteur de 2 mm 2A

Figure IIL.8: convertisseur d'énergie LM2596

111.6 SERVICES DE LOCALISATION

C’est un systeme technique qui utilise des satellites pour déterminer la localisation

géographique avec une grande précision en envoyant et en recevant des fréquences du module
GPS

II1.6 .1 Module Gps Neo-6m

Parce que certaines recherches ont montré que c'était le meilleur outil, le plus récent,
authentique et idéal pour trouver des sites, il existe de nombreux types différents, pour notre
projet nous avons choisis le type de MODULE GPS NEO-6M et ce choix s'est fait en fonction
des exigences du projet fonctionnement et budget financier car la partie économique est
importante.

' Figﬁre II1.9: Module GPS NEO-6m
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Une fois le module installé, il est programmé a l'aide de l'interface UART (Serial
Communication Interface) pour communiquer avec le microcontroleur. Cet écran de lecture
permet de lire, organiser et organiser les données et les actualités de géolocalisation pour une
utilisation dans une application spécifique. Avec le GPS NEO-6M, nous pouvons accéder ou

concevoir un vaste champ scientifique et prospectif de logiciels et d'applications qui aident a
identifier, détecter et suivre les sites.

AN
R

Figure I11.10: Connecte les appareils ensemble

I11.6 .2Carte Arduino UNO

Aprées avoir bien étudié I'idée de recherche et défini les objectifs a atteindre, il est devenu
clair que I'Arduino est 1'outil idéal pour mettre en ceuvre cette recherche et que les accessoires
appropriés ont été identifiés pour atteindre ces objectifs. Le microcontréleur Arduino existe en
plusieurs types et I'Arduino UNO a été choisi en raison de son adéquation aux exigences du
projet pour mettre en ceuvre les recherches proposées en termes de nombre d'entrées et de sorties

et d'envoi et de réception de données.

L'une des caractéristiques les plus importantes de I'UNO est qu'il s'agit d'un microcontrdleur
facile a utiliser et doté d'entrées et de sorties estimées a une vitesse de détection, d'envoi et de

réception de données, grace a la technologie d'usine.
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Figure I11.11: CARTE Arduino UNO

1.7 MONTAGE MODULE SIM-900 ET NEO-6M

Dans la partie suivante, nous allons décrire Comment interfacer un projet Arduino avec un
module GSM SIM 900, un module GPS NEO-6M et un bouton de déclenchement, comment

envoyer la localisation a un téléphone portable lorsque le bouton est enfoncé.

II1.7.1 Composants requis :

Arduino Uno
Module GSM-SIM900
Module GPS NEO-6M

v

v

v

v Bouton d'alimentation (bouton poussoir)

v" Pile 9V (en option)

v' Fils de connexion

v Changeur de puissance pour module GSM SIM 900

» Le module GSM SIM 900 contient :
VCC : Port d'alimentation 3.3V -4.4V

GND : Fil de sécurité a la terre

e

v

v

v' TX : Sortie de transmission

v' RX : Entrée de la réception

v' SIM CARD: SIM-VDD.SIM-RST.SIM-CLK

v’ Pio interface : Interface générale d'entrée et de sortie
v Power control

» Le module GPS NEO-6M contient :

v VCC : Port d'alimentation 3.3V -5V
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GND : Fil de sécurité a la terre
TX : Sortie de transmission
RX : Entrée de la réception

12C : Interface de communication de protocole

AU NEE N NN

Pps : Port de synchronisation du rythme cardiaque et de 1'heure

II1.7.2 Connexions :

Module GSM-SIM900 :

v" VCC a5V sur Arduino

v" GND a GND dans Arduino

v" RX a TX (broche 7) dans Arduino
v' TX a RX (broche 8) dans Arduino

Module GPS NEO-6M :

v" VCC a5V sur Arduino

v" GND a GND dans Arduino

v" RX a TX (broche 3) dans Arduino
v' TX a RX (broche 4) dans Arduino

Bouton Start :

v" Une extrémité du bouton 8 GND
v" L'autre extrémité a la broche 2 de 1'Arduino avec une résistance de 10k ohm connectée

entre 'autre extrémité du bouton et 5V

II1.7.3 Recommandations :

e Assurez-vous que les unités GSM et GPS sont correctement connectées et regoivent une
alimentation adéquate.

e Assurez-vous que la carte SIM du module GSM dispose de suffisamment de crédit pour
envoyer des messages texte.

e Testez le systeme dans une zone dégagée pour garantir une bonne réception du signal

GPS.
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I11.7.4 Programmation

Pour programmer un projet contenant un Arduino avec un module GSM SIM 900, un

module GPS NEO-6M et un bouton power, vous devez utiliser les librairies suivantes :

v’ Software Serial : utilisé pour configurer des ports série supplémentaires pour
communiquer avec les unités GSM et GPS via des ports standard.

v" Ils sont utilisés pour créer des objets Software Serial pour communiquer avec les
modules GSM et GPS.

v" Fil : utilisé pour configurer et utiliser l'interface 12C s'il existe des plug-ins qui
utilisent ce type de communication.

v" 1l peut ne pas étre requis dans ce projet s'il n'y a pas de composants supplémentaires

utilisant 12C.

¥  Arduino Mega or Mega =2

sketch _may23a.ino

n

RXPin a, TXPin
GPSBaud = 960

TinyGPSPlus gps;
SoftwareSerial CRXPin, TXPin);

SoftwareSerial X oac”7, 8);

buttonPin = =3
buttonPressed = false;

PCY> <«
tle(buttonPin, INPUT_PULLUP) ;

CrLece);

Figure II1.12: programmation SIM-900
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File Edit Sketch Tools Help
¥ Arduino Mega or Mega 2. ..

sketch_may23a.ino
ed() < 1) {

ad(buttonPin) == LOW) {
!buttonPressed) {
buttonPressed = true;

iLocationSMS();

e {
buttonPressed = false;
}
}

if ( oc
String latitude
String ng(),
String + latitude + ", " + longitude;

n("Sending location SMS...
n("AT+CMGS=\"+213541001264

(1000);
println(locationSMS);

Figure II1.13: programmation GPS NEO-6M
I11.8 COMPUTER VISION SYSTEM

C’est une vision par ordinateur basée sur les technologies d’IA pour traiter les images et
comprendre et interpréter le contenu visuel du monde réel afin d’intégrer les aveugles dans le

monde

I11.8.1 Esp32-Cam

L'ESP32-CAM est une carte de développement ESP-WROOM-32 du fabricant Al Theiner
associ¢ a une caméra couleur 2MP OV2640. Le module ESP32-CAM dispose également d'un
lecteur de carte SD qui pourra servir a enregistrer des images lorsqu'un événement est détecté

(détecteur de présence ou de mouvement par exemple).
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) |
ESP32-CAM-MB

,ESPB.Z—C/\[\/‘]

Figure II1.14: Carte ESP-32 CAM

I11.8.2 Avantages

Parmi les avantages de cette carte : assurer la sécurité des objets supérieurs loin du sol et
permettre a 1’aveugle de communiquer avec les informations qui ’entourent, ainsi que
d’identifier tout ce qui lui est adjacent sans avoir besoin de friction ou d’approche et de fournir

des distances de sécurité supplémentaires Cette stratégie est divisée en deux parties :
Principe de fonctionnement
> Etape initiale :

Dépendant de la formation de la caméra pour détecter les objets vivants. Nous recueillons
donc un certain nombre d’images de I’objet ou de la chose que nous voulons détecter. Cela doit
étre fait a I’aide de la caméra ESP32. Nous avons besoin de beaucoup d’images pour le méme

design que nous avons mentionné plus tot afin de déterminer la classification.

Beaucoup d'images de la méme chose ou d'un méme objet signifie un taux d’erreur inférieur

pour I’appareil photo
» Premiere étape :

Nous collectons un grand nombre d’images d’objets et d’objets que nous voulons détecter
et reconnaitre par la caméra. Il doit s’agir d’un grand nombre d’images de chaque objet et

d’images de chaque coin pour un taux d’erreur inférieur.
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» Deuxiéme étape :

Nous définissons un cadre pour chaque image que nous voulons détecter, analyser,
identifier et connaitre par caméra. Et puis nous allons tout nommer ou objet et collecter
beaucoup d’images sous le méme nom ou selon ce que nous voulons que la caméra

reconnaisse.
» Troisiéme étape :

Cette étape consiste a former ce modele a 1’aide de ces images afin de les identifier et de

les travailler, de les identifier et d’apprendre leur analyse et leur traitement .
» Quatriéme étape :

Ce qui est de lire ce formulaire dans le logiciel et de regarder comment la formation de
modele a atteint dans ’analyse, I’identification et le traitement des images et puis nous
convertissons cette formation et le modele en un code ou en un code qui lui permet d’avoir une

bibliotheque de I’ESP32-Caméra CAM dans ’application ARDOUINI IDE
» Cinquiéme étape :

La derniére étape est d’exporter ce code qui a été converti en version Arduino EDO ou
d’ouvrir une bibliothéque qui a été convertie afin de le mettre dans une fenétre d’application
pour son entrée dans le panier ESP que nous utilisons pour envoyer ce code a ’'unit¢ ESP32-
CAM qui a un ESP32-S Console qui regoit et exploite le code

Apreés avoir terminé ces étapes ou étapes, la caméra ESP32-CAM va maintenant identifier,
détecter et traiter les images sur lesquelles nous avons formé ce code a travers un petit appareil
photo compact ou un objectif OV2640, et donnez-nous les résultats de ce traitement et analyse
si vous voyez ’un des objets qui les flexibles dans SERIAL MONITOR qui est situé¢ dans
ARDOUINI IDE.
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LASSIFIER_INPUT_WIDTH, ( )EI_CLASSIFIER_INPUT_HEIGHT, snapshot_buf) == false) {
\n");

Figure II1.15: Programmation ESP32-CAM

I11.8.3 Alerte Sonore

Afin que les aveugles et malvoyants puissent interagir avec une caméra ESP32-
CAM(0OV2640) nous allons convertir des résultats de SERIAL MONITOR dans ARDOUINI
IDE en résultats audibles. Nous aurons besoin de certains éléments pour convertir les résultats
de SERIAL MONITOR en audio dans un haut-parleur

I11.9 MONTAGE ESP32-CAM ET ARDUINO :

Maintenant, nous avons une caméra ESP32-CAM qui traite, photographie, identifie et
identifie les objets et les images que je veux maintenant convertir les résultats des résultats
écrits dans le port de réponse de SERIAL MONITOR en résultats audio afin d’atteindre
I’oreille aveugle afin que nous liions I’ESP32-Contréleur de farine CAM a Arduino Uno et

qui vient comme suit.
Lunaute continent ESP32-CAM :

* Entrée d'alimentation 5v

* Fournit une puissance de sortie de 3,3 V
* Broche de masse GND

= Port pour carte Micro SD

* Broche PWDN

= Broches RESET
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I11.9.1 Connexions entre Arduino Uno et ESP32-CAM

Tableau (III-2): Branchement des prises et des sorties ESP32-CAM et Arduino

Arduino ESP32-CAM
RX X

X RX

GND = GND

Ceci est appelé 'UART Protocol, qui est utilisé pour transférer des données entre les
appareils et cela permet la conversion des résultats d’une carte mémoire a un ESP32-CAM
précis a la mémoire de stockage d’un microcontréleur Uno ARDOUINO

Aprées nous connecterons le panneau Uno ARDOUINO a la carte SD qui a ajusté les fichiers
et prét a fonctionner sur les résultats et haut-parleur pour exécuter la commande avec une unité

ou une carte SD.

Figure I11.16: Montage ESP-32, Arduino et haut-parleur
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tmrpcm. seTtvo

loop() {
if (Serial.available() » @) {
String receivedMessage = Serial.readStringUntil('\n');
receivediessage.trim();

Serial.print("Received: ");
Serial.println(receivedMessage);

) {
5 'No objects found'");

imadin ino

TMRpcm tmrpem;
String targetPhrase

t  Serial Monitor X Downloading index: redirect

Figure I11.17 : Programmation ESP32-CAM et Arduino
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I11.10 MONTAGE FINAL DE NOTRE CANNE INTELLIGENTE

1. Préparation d’une canne réguliére pour rendre intelligente en utilisant des composants

¢lectroniques a base des cartes programmables.

Figure I11.18: Canne réguliere

2. Mettre les dispositifs de la premiére partie dans la canne qui est 6 capteurs a ultrasons plus

carte SD et haut-parleur comme indiqué ci-apres :

Figure I11.19: Installation les capteurs Ultrason
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3. Installation les deux module GPS NEO-6M et le module de communication GSM SIM 900

Figure I11.20: Installation les deux Modules GSM et GPS

4. C’est I'installation ESP32-CAM avec haut-parleur et carte SD.

Figure I11.21: Installation ESP32-CAM et Haut-Parleur
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5. Tout cela pour arriver a la derniére étape et a la réalisation de la forme finale de notre

canne intelligente en utilisant des cartes programmables et différent capteur comme indique

dans les paragraphes précédents.

Figure I11.22: la forme finale de notre canne intelligente

I11I-11 CONCLUSION

Dans ce chapitre nous avons testé et programmer les différents capteurs que nous avons

utilisés pour réaliser notre modéle d’une canne intelligente ainsi que les branchements et les

résultats sur le moniteur série.
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Conclusion Générale

CONCLUSION GENERALE

Grace a ce que nous avons discuté dans notre étude d’un projet de fabrication d’une canne
intelligentes visant a aider la catégorie des personnes aveugles a faciliter et améliorer leur vie
quotidienne. Nous avons sélectionné a la fois 1I’équipement €lectronique et le matériel approprié
comme la carte Arduino et différents types de modules : Capteur ultrason, Module GSM/GPS,
ESP32-CAM et en plus les boutons poussoirs et les hauts parleurs. En ajoutant aux étapes de
sa conception et des méthodes d’assemblage et de programmation afin que nous ayons une
canne intelligente sophistiquée contenant une gamme de technologies et logiciels pour aider les
personnes aveugles. Cette aide vise a faciliter leur vie quotidienne. Notre projet a permis de

dégager les principaux points suivants:

» Conception d’un projet modele pour une canne intelligente;

> Creéer un systeme facile a utiliser qui aide les personnes aveugles;

» Aborder et utiliser les meilleures stratégies et technologies scientifiques avancées dans
notre projet et notre étude;

» Nous avons pu apporter une solution au probleme de la mobilité et de la vie quotidienne
des aveugles;

» Notre projet contribue a offrir une vie indépendante aux aveugles;

» Notre projet apporte un changement positif significatif dans la vie des personnes
aveugles.

Par contre, les difficultés rencontrées pour mener a bien le projet sont la multiplicité des
technologies et des systéemes de contrdle disponibles pour notre projet. 1l nous a été difficile
de faire des recherches et de choisir ce qui convient le mieux au projet. En plus de la difficulté
de concevoir un code basé sur le travail avec une grande efficacité. En outre, la difficulté a
assembler et installer des parties de dispositifs entre eux.

Nous espérons que notre projet ajoutera les objectifs souhaités d’aider ce groupe a se
déplacer avec une grande confiance et sécurité et d’offrir une vie indépendante et la liberté de

prendre des questions sans avoir besoin d’utiliser d’autres personnes.
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