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Introduction  Safe and efficient use of a manual wheelchair (MWC)
requires appropriate training. New MWC users should learn how to
maneuver in different environments (restricted spaces, uneven sur-
faces, etc.). Learning of appropriate balance skills is also crucial,
to avoid falls when handling forward or side slopes. Moreover, long-
term MWC use can lead to repetitive shoulder strain injuries, which
can be avoided through adequate propulsion technique (increasing
push amplitude, while decreasing cadence). We have developed a
virtual reality MWC simulator for the training of MWC skills. The
velocities of the rear wheels control a virtual MWC in a 3D scene
presented on a computer screen in front of the participant, while
force feedback simulates the effects of gravity and inertia. Our
objective was to improve the realism of our existing wheelchair
simulator, through the addition of upper body motion tracking that
will provide feedback on trunk posture and propulsion movement.

Material and methods  Ten MWC users participated in the study.
They propelled the virtual MWC while their trunk and arm move-
ments were simultaneously recorded by three systems:

— five inertial sensors placed on the trunk, arms and forearms;

— a markerless, 3D depth camera system;

— a high-precision motion capture system (gold standard).

Upper body position as measured by the two low-cost approaches
(inertial system and depth camera) was compared to the motion
capture system.

Results and conclusion  Findings from this interdisciplinary study
will optimize mobility of MWC users, through better MWC skills
(balance and propulsion techniques), while possibly decreasing the
incidence of falls and shoulder injuries.
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Introduction  Naviguer dans la ville s’avere étre difficile pour une
personne conduisant un fauteuil roulant motorisé (FRM). Le déve-
loppement de FRM intelligents représente ainsi un enjeu majeur
pour ’assister, en particulier dans ses interactions avec les piétons.

Hypothese : la différence de nature entre FRM et piétons provoque
des asymétries dans les interactions de type évitement de collision.
Matériel et méthodes Vingt participants (15 marcheurs et
5 conducteurs de FRM) furent volontaires. Nous avons placé piétons
et conducteurs en situation d’évitement de collision (246 essais).
Nous avons comparé l'ordre de croisement prédit au début de
Uinteraction avec celui observé lors du croisement. Durant les
interactions piétons—piétons, il a été montré que cet ordre était
préservé. Nous avons calculé la distance de croisement.

Résultats Les piétons sont plus susceptibles de passer derriére
plutdt que devant la personne en fauteuil. Les piétons sont passé
en premier lorsqu’ils avaient suffisamment d’avance au croisement
(0,91 m). La distance de forme a forme au moment du croisement
était plus grande lorsque le piéton passait premier (M=0,78 m) que
second (M=0,34m).

Discussion/Conclusion  Les piétons mettent en place des straté-
gies conservatrices a l’encontre d’un FRM en comparaison d’un
piéton. En passant plus fréquemment derriére le fauteuil, le pié-
ton évite les collisions a forts potentiels de transferts énergétiques.
Ces résultats peuvent étre reliés aux caractéristiques physiques qui
entrainent des asymétries dans les stratégies d’évitement, donnant
des éléments pour modéliser ces interactions et indiquant que les
caractéristiques géométriques ne sont pas suffisantes.
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Introduction  Les utilisateurs d’aide technique a la mobilité (ATM)
rencontrent plusieurs barriéeres lors de leurs déplacements dans des
environnements publiques. Nous savons peu sur les environnements
qu’ils fréquentent et l’impact qu’ils peuvent avoir sur leur mobi-
lité et leur participation sociale. L’objectif du projet consiste a
documenter les obstacles/facilitateurs environnementaux rencon-
trés par les utilisateurs d’ATM dans leur environnement de tous les
jours.

Matériel et méthodes  Vingt-cing utilisateurs d’ATM répartis dans
trois secteurs de la région de Québec (urbain, semi-urbain, ban-
lieue) ont complété le Stakeholder’s Walkability/Wheelability Audit
in Neighbourhood (SWAN) pour quatre segments de déplacement de
leur choix. Le SWAN permet de documenter les domaines suivants :
— fonctionnalité (trottoirs et intersections) ;

— sécurité (rues, circulation, piétons) ;

— apparence et entretien (environnement, mobilier urbain) ;

— aménagement du territoire et éléments facilitants (commerces,
commodités) ;

— aspects sociaux (convivialité, endroits pour socialiser).
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