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PRÉSENTATION

 Reprendre un projet existant

 Comprendre le fonctionnement de l’existant

 Assurer un fonctionnement simple et sécurisé
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PRÉSENTATION

Fauteuil électrique

Personne à mobilité 

réduite
Déplacements libres

Pouvoir se déplacer librement, facilement et sans efforts
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FONCTIONNEMENT GÉNÉRAL

Joystick

PIC
Déblocage 

frein G

Déblocage 

frein D

Module 

MD03 G

Module 

MD03 D

Moteur 

gauche

Moteur 

droit

Liaison I2C Liaison I2C

Présentation – Fonctionnement général - Matériel- Commande du joystick - Odométrie – Moteur - Conclusion

5

MLI MLI



MATÉRIEL
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MATÉRIEL
Carte de commande microcontrôleur 

Joystick

Alimentation

LEDs

visualisation 

PORTB
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MATÉRIEL
Module de puissance MD03
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MATÉRIEL
Joystick
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COMMANDE DU JOYSTICK

G1=D1

G2=D2

Sens 1 : marche avant

Sens 2 : marche arrière

G2=D1 G1=D2

G1-/D1+ G1+/D1-

G2-/D2+ G2+/D2-

Présentation – Fonctionnement général - Matériel- Commande du joystick - Odométrie – Moteur - Conclusion

10



10bits

zone neutre

5 bits

0bit

255 bits

128 bits

128-5=123 bits

COMMANDE DU JOYSTICK

Définition des extremum

zone d’effet

G1-/D1+ G1+/D1-

G2-/D2+ G2+/D2-

x

y

128+5=133 bits
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Sens 1 : marche avant
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 Commande Grande vitesse

 Pleine puissance des moteurs

 Mode de fonctionnement déjà existant

 Bannissement de certains mouvements

 Virages plus amples 
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COMMANDE DU JOYSTICK

 Commande Petite vitesse

 Bridage de la puissance

 Virages serrés 

 Manœuvre dans des espaces restreints
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ODOMÉTRIE

Récupérer la vitesse du fauteuil

Afficher les distances parcourues

Corriger le fauteuil en position et en vitesse

Moteur pas-à-pas 48 pas (7,5°) 
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ODOMÉTRIE

Circonférence de la roue moteur : 17,6cm

Nb tours * circonférence roue = distance

Nb de pas * arc d’un pas(36,5mm) = distance
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MOTEURS

Moteur DC 24V

Freins en logique négative

Tension déblocage des freins U>17V

Tension blocage des freins U<5V

Vitesse nominale : 110tr/min
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CONCLUSION

Finir le pilotage correctement  du fauteuil

Dimensionner les batteries

Créer un model « plug and play» pouvant s’implémenter sur tout les fauteuils 
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