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Contexte

e Paralysie

*  Amyotrophie

* Scléroses en plagques
* Locked-In syndrome
e Tétraplégie

c AVC

Facile a utiliser

Implémentation simple
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Solutions existantes
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Limitations
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@ Problemes de sécurité
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Solution proposée

v" BEWHEELI (Brain Eyes WHEELchair Interface)
v" Fusion d’information visuelles et cérébrales

v' Références: FR.15/55548 et 14/741.950



Innovation 1 : commande

v" Fusion des données cérébrales et visuelles
e Systeme plus rapide
* Plus sécurisé (sélection + vaIidation)

* Pas complexe a utiliser

* Plus ergonomique \ j




Innovation 2 : controle

v Estimation des émotions et de la fatigue mentale

* Meilleure acceptabilité
 Amélioration de la sécurité

e Systeme plus autonome
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Innovation 3 : communication

v Pouvoir évoluer dans I'environnement

v' Communiquer avec d’autres objets labélisés

v' Communiquer avec d’autres appareils mobiles dans un

contexte multi-agents. %@




Commande ceérébrale
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Commande visuelle
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Motivations pour la fusion

Probleme avec les fixations visuelles non intentionnelles
Probleme avec le nombre des classes a distinguer
Exploiter la rapidité des mouvements oculaires

Valider avec une information cérébrale allégée.
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Nouvelle architecture
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Demonstration




Protocole expérimental
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Résultats

TABLE I
TRAINING ACCURACY COMPARISON

TABLE I
RUN ACCURACY COMPARISON

Training (in%)
Si 05.45 08
s3 9.5 100
54 98 100
S5 93.48 98.52
Average 06.68 08.76
TABLE IIT
OBSTACLES COLLISIONS
Collisions
SSVED
Subject 11 1Ta 13 11 Ta 1Ta
sl [1] z L u 1] )
52 1 2 2 3 5
83 2 3 6 0 1 1
54 1 3 3 0 1 0
85 3 5 5 1 0 2
Total 6 14 18 3 5 9
Average 1.2 28 36 06 1 2

Run (in%)
SSVEP gaze/SSVEP
S1 5.5 5 4 100 8 8
S2 100 100 97.36 97 95 963
S3 0547 955 043 100 98 985
S4 98 97.5 97 08 985 98
S5 94 093.5 93 98 99 99
Average 9659 0963 9513 086 977 98
TABLE IV
NAVIGATION TIMES DURING RUNS
Time (min)
SSVEP
|Subject T3 T T i To Tal
51 T8 S0 1z 20 230 Fas0
S2 305 302 630 510 T00 9:25
§3 315 505 10:15  2:10 346 412
sS4 25 610 6:15 219 310 359
S5 502 13:12 1548 310 548 @00
Average 335 6:00 9:00 300 454 602




Discussions

v" De point de vue performance, I'utilisation de systéme hybride a
montré sa robustesse en terme de navigation.

v' Utilisation permanente d’écran d’affichage.

v' Intégration d’obstacles mobiles (autres fauteuils, personnes en
mouvements...).

v' Montage de capteurs ultrasons pour enrichir la décision finale.
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Perspectives

Reader
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Merci pour votre attention
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