


Au cours du travail présenté, notre ultime objectif est de réaliser la commande distante d'une chaise roulante motorisée via le réseau informatique. Ceci dit, l'élaboration d'un serveur web en " Java Server Page " (JSP) dont la tâche est de communiquer d'une part en réseau avec le PC Client et d'autre part avec le système via le port USB, a suscité un intérêt particulier. Ce projet a pour but de faciliter le déplacement d'un handicapé moteur moyennant une chaise roulante motorisée, en rendant cette tâche plus aisée et sécurisée à l'aide d'une interface graphique simplifiée basée sur une architecture Client/serveur et d'une électronique embarquée.
L'exploitation de l'électronique existante sur le système s'était imposée comme une première évidence. Cependant très peu d'informations étaient disponibles concernant le module de puissance existant. Celles disponibles concernaient ses interconnexions avec les autres éléments (moteurs, joystick et batterie). La communication avec le joystick est réalisée selon le protocole du bus CAN. Aucune information concernant la version du protocole utilisé n'a pu être trouvée, nous ne pouvions donc connaître la structure de la trame transmise.
Des tentatives d'identification des signaux de communication joystick-module de puissance ont été lancées. Ces tentatives avaient été soldées par l'échec faute de matériel adéquat. La fréquence du signal était beaucoup plus élevée que celle de la carte d'acquisition disponible. On a donc dû élaborer notre propre module de puissance ainsi qu'un module de commande. 
Le module de puissance est basé sur un double pont en H2, constitué des transistors de puissance les IRF540 et des circuits intégrés les IR2112, qui translatent les niveaux des signaux de commandes et pilotent les IRF540. Ce bloc permet de contrôler la tension à fournir aux moteurs (par une modulation PWM) ainsi que le sens de déplacement selon les signaux générés par la carte de commande.
Le module de commande permet de réaliser l'acquisition et le traitement des signaux. Il s'articule autour d'un microcontrôleur qui gère la communication USB, et l'acquisition  des signaux provenant du capteur de position (encodeur optique à quadrature de phase), et calcule les corrections à appliquer en fonction de la consigne. Les signaux issus du capteur sont prétraités par l'intermédiaire d'une bascule D et d'un diviseur de fréquence.
La réalisation permet à un utilisateur distant, d'envoyer une consigne par le biais de l'interface graphique. La consigne peut être soit :
Un déplacement élémentaire (avance, recule, droite, gauche)
Une combinaison de déplacements élémentaires, 
Un couple " position-vitesse " à atteindre,
Nous avons implémenté une commande en boucle ouverte, ainsi qu'une commande en boucle fermée. Dans cette dernière nous avons utilisé un profil de vitesse trapézoïdal. Les tests réalisés sur la chaise roulante motorisée ont  donné des résultats satisfaisants dans le cas de la commande en boucle ouverte, cependant dans le cas de la commande en boucle  fermée nous avons remarqué des erreurs de positionnement qui sont dues essentiellement aux réglages des paramètres du contrôleur PID.
