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Le SEGWAY PT est un moyen de transport mobile qui commence a trouver de bonnes applications dans le

secteur du tourisme. La grande puissance et les capteurs plus performants acquis par les tablettes au-

jourd’hui et la vaste gamme d’applications concernant la localisation, leur permettent de s’inviter a bord du

SEGWAY PT. Le but de ce projet est la création de un programme capable de faire une localisation indoor

et d'implémenter une réalité augmentée pour maximiser I'expérience obtenue par les touristes.

Objectifs de la thése

Le projet suivant explore les diffé-
rentes méthodes pour localiser une
tablette dans un environnement
fermé. La possibilité d’effectuer une
telle performance, peut ouvrir la
porte au tourisme dans les grands
villes, musées et autres places. Di-
vers aspects liés a la robotique
mobile seront utilisés et enfin pro-
grammés dans le langage de pro-
grammation Android. La tablette
serai capable, avec une algorithme
de navigation, de conduire a desti-
nation avec des indication sur le
parcours. En plus la relativement
nouvelle thématique de '’Augmented
Reality (méthode pour I'affichage
des éléments supplémentaire) sera
discutée et ensuite implémentée
dans une démonstration.

Localisation et Navigation
Le grand défi de ce projet est de se
localiser dans un batiment. Le GPS,
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qui est assez précis, ne peut pas
fonctionner dans cet environnement
alors il faut d’autres méthodes. Voi-
la que le GSM et le Wifi peuvent
nous aider. Le GSM arrive a pénétrer
les parois du batiments et donc on
peut effectuer une calcule des pro-
babilité avec Markov avec les di-
verses antennes disponibles. L'uni-
versité offre aussi beaucoup de
bornes Wifi qui peuvent étre utili-
sées aussi pour se localiser avec
une calcule de probabilité et Markov
pour filtres les résultats obtenus. La
navigation peut étre effectuée par
des algorithmes, qui selon la carte
choisie, peuvent trouver le parcours
plus court.

Augmented Reality

Laréalité augmentée est une exten-
sion de ce qu’on appelle virtual real-
ity. La grande différence est qu’on
a des images en temps réel qui
grace a des capteurs (accéléro-
metres par exemple) peuvent déter-
miner divers facteurs utiles pour
reconnaitre des objets dans I'envi-
ronnement et générer alors des élé-
ments virtuels dans le contexte réel
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Visualisation de I'interface, on est
localisé voisin le labo du robotique

(sur I'écran du Smartphone par
exemple). En générale ces éléments
de multimédia son composé par du
son,texte,video liées a I'écran de
'appareille. Il faut aussi effectuer
une localisation (normalement faite
par GPS) pour lier les divers objets
virtuels a I'image visualisé.

Résultats

Lanalyse effectuée a I'aide de logi-
ciels de calculs mathématiques
comme MatLab a conduit a la
conclusion que la localisation par
Wifi était meilleure, par sa cohérence
de données, que celle du GSM. Un
modele de mesures a donc été crée
comme base de données pour se
référer pendant la session «online»
ou l'appareil doit se localiser. Le sys-
teme réussit a se localiser en une
seule lecture des réseaux Wifi dispo-
nibles. La carte choisie est une carte
topologique avec divers points d’
intéréts et naviguée par un algo-
rithme de Dijkstra. La réalité aug-
mentée était attentiez avec la came-
ra de la tablette et ensuite enrichit
par des éléments (comme du
son,video et texte) virtuelle.
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