
Vers la Conception de Système d’Aide à la
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Résumé
Les systèmes actuels d’aide à la mobilité visent à assister
les personnes en déplacement avec des directives permet-
tant de se déplacer entre un point de départ et une destina-
tion choisie. La majorité de ces systèmes fournit une aide
passive. L’étude du processus de Wayfinding permet de
mieux comprendre le déplacement d’une personne. Notre
travail consiste actuellement à proposer des principes pour
la conception de systèmes interactifs et adaptatifs d’aide
à la mobilité, l’adaptation étant en lien avec l’état consid-
éré relativement à la tâche de wayfinding. La population
ciblée avec cette aide concerne des personnes présentatnt
une déficience intellectuelle (DI) en mobilité urbaine. Le
contexte du travail réalisé et les définitions relatives seront
introduits avant de présenter la modélisation de cette tâche
de wayfinding. Une proposition d’aide adaptée pour chaque
état sera présentée.
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Abstract
Current mobility aid systems aim to assist people, while
they are moving from a depart point to a specific destina-
tion, by offering a list of directives. Most of these systems
give a passive aid. The study of wayfinding process may



help to understand people mobility in depth. Our work aims
to suggest principles for adaptative aid systems’ design ac-
cording to wayfinding states. The targeted population is the
category of people with intellectual disabilities (ID) in ur-
ban mobility. The context of this work and main definitions
are described before to present this task’s modeling. A pro-
posal of adapted aid for each state is presented.
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CCS Concepts
[Human-centered computing]: HCI theory, concepts and
models; Accessibility theory, concepts and paradigms; [So-
cial and professional topics]: People with disabilities;
Assistive technologies.

Introduction
Le déplacement dans un environnement complexe et changeant
(extension rapide des villes, création de nouvelles lignes
de transport, etc.) nécessite, de plus en plus, des capac-
ités évoluées pour la détermination et le suivi de chemin.
Cette activité, appelée aussi la navigation spatiale, con-
cerne la tâche de déplacement d’un individu à travers son
environnement dans le but d’atteindre une destination [7].
Selon ces travaux, cette navigation est divisée en deux
composantes, la locomotion et le wayfinding :
- La locomotion : est la capacité de se déplacer et d’effectuer
un mouvement vers une cible visible (par exemple : tra-
verser une route). Elle englobe la coordination des muscles
pour effectuer l’action de déplacement et qui aboutit par
exemple à réaliser la marche sur une surface précise.
- Le wayfinding (navigation spatiale) : représente un dé-
placement planifié pour atteindre une destination éloignée
contrairement à une destination visible à quelques mètres.

Il est défini comme étant un processus qui sert à déter-
miner et suivre un trajet entre un point de départ et une
destination [4] (cité par [3, 6]).

Les personnes présentant une déficience intellectuelle (DI)
connaissent des difficultés concernant la réalisation de la
tâche de wayfinding particulièrement. Une difficulté ma-
jeure concerne la sélection des repères pertinents qui im-
pacte le processus de détermination et suivi de chemin [2].

Les solutions interactives qui utilisent la technologie de
GPS facilitent d’une manière efficace nos déplacements.
Cet avantage, par contre, n’est pas à la disposition des
personnes présentant une déficience intellectuelle dû à
la complexité des fonctionnalités d’un tel système [8], de
même qu’à leur caractère directif.

L’objectif est de concevoir un système interactif et adap-
tatif pour faciliter la mobilité des personnes en situation
de DI. Cette aide proposée permettrait d’améliorer les com-
pétences de navigation spatiale de ces personnes afin de
développer leur autonomie.

Analyse d’un système d’assistance liée aux états
de la tâche de wayfinding pour des personnes DI [5]
Etant donné l’objectif de cette aide, le système doit être ca-
pable de s’adapter en continu au changement du contexte.
La particularité du système que nous envisageons est de
considérer le changement de l’état de wayfinding ainsi que
les différentes transitions possibles entre ses états. Cette
adaptation pourra garantir une assistance convenable à la
situation du navigateur.

Le passage entre les différents états, mentionnés dans le
diagramme proposé dans le cadre de nos travaux précé-
dents [5], est assuré par un ensemble de transitions qui
fournissent les informations nécessaires pour compléter



les connaissances spatiales à chaque étape. Ces infor-
mations permettent un changement continu des états des
différentes tâches arrivant à l’état de sortie quand la desti-
nation est atteinte.

Comme l’une des difficultés majeures que rencontre une
personne DI est la sélection des repères pertinents [2], les
différentes actions seront concentrées sur la reconnais-
sance et la recommandation de points de repères perti-
nents. Par exemple, lors d’une promenade ou d’une explo-
ration de l’environnement, le système assistera l’utilisateur
en lui recommandant des repères comme par exemple une
pharmacie, une mairie, un monument, etc.

Cette proposition peut faire l’objet d’une recherche appro-
fondie pouvant concerner les caractérisques de la plate-
forme, de l’utilisateur et de l’environnement [1] mais aussi à
l’objectif d’apprentissage et de développement de compé-
tences. En effet, l’objectif n’est pas simplement de guider
l’utilisateur tel un logiciel de navigation mais de progres-
sivement lui apprendre à sélectionner ses repères afin
d’augmenter son autonomie. Notons que cette proposi-
tion fait actuellement l’objet d’une démarche participative
avec des spécialistes de différentes disciplines (psycholo-
gie, ergonomie, automatique) travaillant dans le domaine du
handicap en général et spécialisés en DI et/ou en mobilité.

Dans le cas de la recherche (informée ou non informée
selon la connaissance de l’enironnement) de la destination,
en utilisant la technologie GPS, le système peut proposer
un ensemble d’indications qui permettent à la personne
de localiser sa destination. A ce stade, si l’utilisateur peut
situer sa destination sans connaître un itinéraire précis, le
système peut intervenir pour lui en recommander un, et
profiter de ce parcours pour lui proposer des repères à ap-
prendre. Lorsque l’itinéraire est défini, il reste à l’utilisateur
à suivre son chemin pour arriver à son objectif. Cette étape

peut être assistée à différents niveaux : (1) guidage total tel
un logiciel de navigation fournissant des indications adap-
tées aux spécificités de l’utilisateur, (2) guidage partiel avec
indication lors d’un passage devant un repère, (3) guidage
de secours qui ne se déclenche que si l’utilisateur ne suit
pas l’itinéraire choisi préalablement. Ce dernier type de
guidage permet de sécuriser le déplacement tout en lais-
sant une part d’autonomie importante pour l’utilisateur.

Relativement à la perte de repère, par exemple dûe à un
changement d’apparence du repère, d’un dépassement ou
d’un masquage de celui-ci, une piste possible consiste à
gérer la localisation de l’utilisateur par rapport aux différents
repères et à le solliciter, selon différents niveaux d’incitation
et de précision. Un module décisionnel connecté à un sys-
tème de localisation et exploitant un calculateur d’itinéraires
est envisagé dans ce but.

Pour résumer, l’objectif du système visé est d’intervenir en
cas de besoin de l’utilisateur DI et par sa propre volonté
afin de l’assister et lui faciliter son déplacement vers la des-
tination cible. En outre, ce système vise aussi à fournir une
aide en termes d’apprentissage d’itinéraire et d’acquisition
de différentes connaissances spatiales en lui proposant
des repères pertinents qui peuvent garantir par la suite une
certaine indépendance pour ses déplacements futurs.

Perspectives
Actuellement, nous visons des expérimentations/interviews
pour valider nos premières hypothèses concernant la con-
sidération des différents états de la tâche de wayfinding
avec différents acteurs du domaine (des utilisateurs fin-
aux, des formateurs dans les centres d’accueil destinés
à ce type de handicap et des psycho-ergonomes). Nous
visons aussi à proposer des prototypes avec différentes
modalités et à les tester auprès de ces utilisateurs en ef-



fectuant par exemple un suivi de déplacement. Enfin, la
troisième perspective est de déterminer l’ensemble des in-
formations que nous pouvons récolter pour développer un
moteur d’adaptation aux besoins de l’utilisateur selon son
contexte.
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