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Description

[0001] La présente invention concerne un procédé et
un dispositif de maintien sécurisé d'au moins une per-
sonne évoluant dans un environnement prédéterminé.
[0002] L'invention se situe dans le domaine du main-
tien sécurisé d'une personne, par exemple a autonomie
réduite, a son domicile.

[0003] Sontconnus les systéemes permettant de favo-
riser le maintien a domicile de personnes a autonomie
réduite qui permettent I'envoi d'un appel d'alerte a des-
tination de tiers lorsqu'une chute de la personne est dé-
tectée ou lorsque la personne a surveiller actionne une
commande prédéterminée ou établit un appel télépho-
nique par une simple commande vocale.

[0004] Les systemes actuellement disponibles ne
permettent pas au tiers recevant cet appel d'évaluer
I'état de la personne a surveiller et de commander, seu-
lement lorsque cela est nécessaire, l'intervention de
services de secours au domicile de la personne a sur-
veiller.

[0005] De plus, lorsque la personne a surveiller oublie
de porter sur elle le dispositif de commande d'appel, ce
qui est bien souvent le cas, celle-ci ne peut plus alors
appeler un service d'assistance.

[0006] L'utilisation de caméras pilotées a distance par
I'intermédiaire du réseau Internet et placées a différents
endroits de I'habitation de la personne a surveiller per-
met a la personne recevant les différentes vues prises
par les caméras, d'avoir un apergu de ce qui se passe
dans [I'habitation de la personne a surveiller. Néan-
moins, il existe toujours des zones masquées de I'habi-
tation dans lesquelles il n'est pas possible de surveiller
la personne. Ces zones sont par exemple des zones
cachées par le mobilier disposé dans I'habitation.
[0007] L'invention a pour but de résoudre les incon-
vénients de l'art antérieur en proposant un procédé et
un dispositif de maintien sécurisé d'au moins une per-
sonne évoluant dans un environnement prédéterminé
tel qu'une habitation dans lequel un dispositif de com-
munication est toujours placé a proximité de la personne
a surveiller lorsque cela est nécessaire.

[0008] L'invention a aussipour butde résoudre le pro-
bléme lié a l'existence de zones cachées susceptibles
d'exister dans I'environnement dans lequel évolue la
personne a surveiller en autorisant la commande de dé-
placement d'un dispositif de communication comportant
des moyens de capture d'images.

[0009] A cette fin, selon un premier aspect, I'invention
propose un procédé de maintien sécurisé d'au moins
une personne évoluant dans un environnement prédé-
terminé, caractérisé en ce qu'un dispositif apte a se dé-
placer dans I'environnement dans lequel évolue la per-
sonne a surveiller comprend des moyens de communi-
cation et le procédé comporte les étapes de réception
d'au moins un événement parmi un groupe d'événe-
ments prédéterminés, de détermination de la position
de la personne a surveiller dans I'environnement dans
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lequel évolue la personne a surveiller, de commande
pour le déplacement du dispositif apte a se déplacer
vers la position déterminée et d'établissement d'une
communication avec un dispositif de traitement distant
ou une autre personne par l'intermédiaire des moyens
de communication.

[0010] Corrélativement, l'invention concerne un ser-
veur de maintien sécurisé d'au moins une personne
évoluant dans un environnement prédéterminé, carac-
térisé en ce qu'un dispositif apte a se déplacer dans I'en-
vironnement dans lequel évolue la personne a surveiller
comprend des moyens de communication et le serveur
comporte des moyens de réception d'au moins un évé-
nement parmi un groupe d'événements prédéterminés,
des moyens de détermination de la position de la per-
sonne a surveiller dans l'environnement dans lequel
évolue la personne a surveiller, des moyens de com-
mande pour le déplacement du dispositif apte a se dé-
placer vers la position déterminée et des moyens d'éta-
blissement d'une communication avec un dispositif de
traitement distant ou une autre personne par l'intermé-
diaire des moyens de communication.

[0011] Ainsi, la personne a surveiller n'a plus a devoir
porter sur elle en permanence un dispositif de commu-
nication. A la réception d'un événement, la position de
la personne a surveiller est déterminée automatique-
ment et un dispositif apte a se déplacer dans I'environ-
nement dans lequel évolue la personne a surveiller est
commandé pour se déplacer a I'endroit ou est située la
personne a surveiller.

[0012] De plus, il n'est pas nécessaire de commander
en permanence le dispositif apte a se déplacer dans
I'environnement dans lequel évolue la personne a sur-
veiller, celui-ci ne se déplace que seulement lorsque ce-
la est nécessaire.

[0013] Selon un autre aspect de l'invention, le groupe
d'évenements prédéterminés comprend des événe-
ments représentatifs d'une détection d'une chute de la
personne a surveiller, des événements représentatifs
d'un contréle des données physiologiques de la person-
ne a surveiller, des événements représentatifs d'un con-
tr6le de I'état émotionnel de la personne a surveiller, des
événements représentatifs d'une requéte d'établisse-
ment d'une communication téléphonique entre la per-
sonne a surveiller et une autre personne.

[0014] Ainsi, en traitant un nombre important d'évé-
nements, il est possible de fournir un service d'assistan-
ce et de maintien sécurisé adapté aux différents besoins
de la personne a surveiller.

[0015] Selon un autre aspect de l'invention, la déter-
mination de la position de la personne a surveiller dans
I'environnement dans lequel évolue la personne a sur-
veiller est effectuée a partir de capteurs placés dans dif-
férents endroits de I'environnement dans lequel évolue
la personne a surveiller.

[0016] Ainsi, il est possible de déterminer précisé-
ment la position de la personne dans I'environnement
et plus précisément la piéce dans laquelle elle se trouve
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si I'environnement est une habitation.

[0017] Selon un autre aspect de l'invention, lorsque
I'événement prédéterminé est représentatif d'une chute
de la personne a surveiller, on commande la génération
d'un message vocal a destination de la personne a sur-
veiller et si la personne a surveiller ne répond pas audit
message, la communication est établie avec une autre
personne choisie parmi le groupe de personnes com-
prenant au moins la famille de la personne a surveiller,
le médecin de la personne a surveiller, un service d'as-
sistance de personnes en danger.

[0018] Ainsi, méme si la personne a surveiller n'est
plus apte a commander un appel pour obtenir une as-
sistance, un appel est néanmoins effectué a une autre
personne afin de secourir la personne a surveiller.
[0019] Selon un autre aspect de l'invention, on com-
mande la génération d'un message vocal d'invitation a
établir une communication avec une autre personne
choisie parmi le groupe de personnes comprenant au
moins la famille de la personne a surveiller, le médecin
de la personne a surveiller, un service d'assistance de
personnes en danger.

[0020] Selon un autre aspect de l'invention, lorsque
I'événement prédéterminé est représentatif d'un contro-
le de I'état émotionnel de la personne a surveiller, on
commande la génération d'un message vocal d'invita-
tion a établir une communication avec un serveur vocal
et/ou la diffusion d'un parfum prédéterminé par le dis-
positif de communication.

[0021] Ainsi, en effectuant une communication avec
un serveur et/ou en diffusant un parfum agréable a la
personne a surveiller, il est possible d'améliorer I'état
émotionnel de la personne a surveiller.

[0022] Selon un autre aspect de l'invention, le serveur
vocal établit un dialogue avec la personne a surveiller
sur des thémes fonction de I'état émotionnel de la per-
sonne a surveiller.

[0023] Ainsi, il est possible d'améliorer I'état émotion-
nel de la personne a surveiller.

[0024] Selon un autre aspect de l'invention, lors de
I'établissement d'une communication avec une autre
personne on transfére, a un dispositif de communication
de l'autre personne, des moyens de sélection d'au
moins un dispositif apte a se déplacer dans I'environne-
ment dans lequel évolue la personne parmi un ensem-
ble de dispositifs aptes a se déplacer dans I'environne-
ment dans lequel évolue la personne et/ou des moyens
de commande de déplacement selon au moins une di-
rection du dispositif apte a se déplacer dans I'environ-
nement dans lequel évolue la personne et/ou des don-
nées physiologiques de la personne a surveiller et/ou
au moins une image capturée par le dispositif apte a se
déplacer dans I'environnement dans lequel évolue la
personne.

[0025] Ainsi, il est possible a un tiers distant d'évaluer
I'état de santé de la personne a surveiller a partir d'in-
formations visuelles et de mesures physiologiques. Le
diagnostic de I'état de santé de la personne a surveiller
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est alors facilité et plus précis.

[0026] Selon un autre aspect de l'invention, on regoit
au moins une commande du dispositif de communica-
tion de l'autre personne et on transfére la ou chaque
commande au dispositif apte a se déplacer dans I'envi-
ronnement dans lequel évolue la personne.

[0027] Ainsi, en commandant le déplacement du dis-
positif apte a se déplacer dans I'environnement dans le-
quel évolue la personne, il est possible d'éviter toute zo-
ne cachée par exemple par le mobilier présent dans I'ha-
bitation de la personne a surveiller.

[0028] Selon un autre aspect de l'invention, les don-
nées physiologiques de la personne a surveiller et I'état
émotionnel de la personne a surveiller sont obtenus par
l'intermédiaire de mesures de la résistance et du poten-
tiel électrique cutané de la personne a surveiller, de la
température et de l'irrigation sanguine ainsi que de la
fréquence cardiaque de la personne a surveiller.
[0029] Ainsi, il est possible de déterminer de fagon fia-
ble et précise I'état de santé et/ou I'état émotionnel de
la personne a surveiller.

[0030] Selon un autre aspect de l'invention, le dispo-
sitif apte a se déplacer dans I'environnement dans le-
quel évolue la personne comporte en outre des moyens
de capture d'images et de transfert des images captu-
rées et/ou des moyens de diffusion de parfums.

[0031] L'invention concerne aussi les programmes
d'ordinateurs stockés sur un support d'informations, les-
dits programmes comportant des instructions permet-
tant de mettre en oeuvre le procédé de maintien sécu-
risé précédemment décrit, lorsqu'il est chargé et exécu-
té par un systéme informatique.

[0032] Les caractéristiques de l'invention mention-
nées ci-dessus, ainsi que d'autres, apparaitront plus
clairement a la lecture de la description suivante d'un
exemple de réalisation, ladite description étant faite en
relation avec les dessins joints, parmi lesquels:

la Fig. 1 représente l'architecture du systéme de
maintien sécurisé de personnes a domicile ;

la Fig. 2 représente un schéma bloc du serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile de la
présente invention ;

la Fig. 3 représente I'algorithme maitre effectué par
le serveur de maintien sécurisé de personnes a do-
micile;

la Fig. 4 représente l'algorithme de rapprochement
du robot effectué par le serveur de maintien sécu-
risé de personnes a domicile;

la Fig. 5 représente I'appel a un service d'assistan-
ce effectué par le serveur de maintien sécurisé de
personnes a domicile;

la Fig. 6 représente I'algorithme de fourniture de
services a une personne effectué par le serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile;

la Fig. 7 représente l'algorithme de contrble des
données physiologiques d'une personne effectué
par le serveur de maintien sécurisé de personnes
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a domicile;

la Fig. 8 représente I'algorithme de contrble de I'état
émotionnel d'une personne effectué par le serveur
de maintien sécurisé de personnes a domicile ;

la Fig. 9 représente un tableau comprenant des in-
formations utilisées par le module de référence aux
étiquettes selon la présente invention.

[0033] La Fig. 1 représente l'architecture du systeme
de maintien sécurisé de personnes a domicile.

[0034] Dans le systéme de maintien sécurisé de per-
sonnes a domicile selon la présente invention, un dis-
positif 180 apte a se déplacer dans I'environnement
dans lequel évolue la personne a surveiller comprenant
des moyens de communication est placé au domicile
d'une personne a surveiller 120. Ce dispositif 180, ap-
pelé par la suite robot 180 est apte a se diriger vers la
personne a surveiller 120 a la réception d'un événement
prédéterminé. L'habitation de la personne a surveiller
est équipée d'une pluralité de détecteurs de présence
130a et 130b placés dans les différentes piéces de I'ha-
bitation. Seulement deux détecteurs ont été représen-
tés par souci de simplification, bien entendu un nombre
plus important de détecteurs 130 sont présents dans
I'habitation a surveiller.

[0035] Ces détecteurs 130 permettent de localiser
précisément la personne a surveiller 120 dans I'habita-
tion et ainsi de pouvoir déterminer la piéce dans laquelle
elle se trouve. Les détecteurs 130 sont des détecteurs
acoustiques constituant un réseau de microphones di-
rectionnels, ou ultrasoniques, ou des détecteurs infra-
rouges, voire étre remplacés par un systeme de posi-
tionnement tel que le systéme GPS lorsque la personne
a surveiller évolue dans de grands espaces. Ces détec-
teurs sont répartis dans I'habitation en fonction du nom-
bre de piéces de I'habitation, de la forme des pieces
pour éviter des zones non couvertes ou des angles
morts. Les détecteurs 130 transmettent au serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile 100 des in-
formations permettant a celui-ci de localiser la personne
a surveiller dans I'habitation.

[0036] Selon une variante de réalisation, la personne
a surveiller 120 dispose d'un équipement permettant au
robot 180 de la localiser plus précisément dans une piée-
ce de I'habitation.

[0037] A partir de cette localisation et de données re-
présentatives du plan de I'habitation, un serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile 100 déter-
mine le chemin que doit prendre le robot 180 pour re-
joindre la personne a surveiller.

[0038] Lapersonne asurveiller 120 est équipée d'une
pluralité de capteurs. Seulement deux groupes de cap-
teurs 121 et 122 ont été représentés par souci de sim-
plification, bien entendu un nombre plus important de
capteurs équipent la personne a surveiller 120. Parmi
ces capteurs, un groupe de capteurs 121 détectent la
chute de la personne a surveiller 120. Ces capteurs sont
par exemple et de maniére non limitative des détecteurs
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d'inclinaison, de mouvement ou des accélérometres.
[0039] Un autre groupe de capteurs 122 permet de
mesurer les données physiologiques de la personne a
surveiller 120. Ces capteurs non invasifs sont par exem-
ple des dispositifs de mesure de la résistance électrique
cutanée prise par exemple dans la paume de la main
de la personne a surveiller 120, des dispositifs de me-
sure de la température cutanée, de la micro circulation
sanguine, ou du rythme cardiaque de la personne a sur-
veiller 120. Certains de ces capteurs peuvent étre pla-
cés dans les vétements de la personne a surveiller 120
comme cela est décrit dans la publication « Philips in-
vents intelligent biomedical clothing for personal
healthcare » October 8, 2003. Les informations fournies
par ces capteurs 122 sont entre autres utilisées en com-
binaison par le serveur de maintien sécurisé de person-
nes a domicile 100 pour déterminer les émotions primai-
res ressenties par la personne a surveiller 120 confor-
mément au systéme présenté dans la revue « Pour la
science » numéro 313 de novembre 2003 « détecteur
d'émotion » ou dans la publication de E Vernet Maury,
O ROBIN, A DITTMAR « Etude de la réponse émotion-
nelle aux odeurs par capteurs non invasifs » Microsys-
témes Microcapteurs Biomédicaux UMR 5511
CNRS-LPM-INSA de Lyon.

[0040] Le dispositif 180 apte a se déplacer dans I'en-
vironnement dans lequel évolue la personne a surveiller
est un robot apte a se déplacer dans un environnement
tel que I'habitation de la personne a surveiller 120 selon
la présente invention. Le robot 180 est par exemple un
robot commercialisé par la société Wany Robotics ©
sous la dénomination de robot Pekee ©. Le robot 180
comprend un module de commande 180a apte a com-
mander les différents éléments du robot 180. Le module
de commande 180a contrdle entre autres les moyens
de déplacement du robot 180 en fonction de comman-
des regues du serveur de maintien sécurisé 100 ou en
fonction d'informations regues d'un module de mesure
de distances 180b entre le robot 180 et d'éventuels obs-
tacles susceptibles de géner le parcours du robot 180.
Le module de commande 180a regoit du serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile 100, par I'in-
termédiaire d'une interface réseau 180c et d'un réseau
de télécommunication sans fil 190, différents signaux de
commandes ou des signaux sonores. Le module de
commande 180a contrdle le déplacement du robot 180
et/ou l'activation des différents capteurs ou transduc-
teurs équipant le robot 180 en fonction de ces signaux
de commandes. Les différents capteurs ou transduc-
teurs sont par exemple, un dispositif de capture d'infor-
mations audiovisuelles telle qu'une caméra 180d, une
carte audio 180f comprenant au moins un haut-parleur
et un microphone.

[0041] L'interface réseau 180c et la carte audio 180f
comprenant au moins un haut-parleur et un microphone
constituent les moyens de communication inclus dans
le dispositif apte a se déplacer dans I'environnement
dans lequel évolue la personne a surveiller 120.
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[0042] Le module de commande 180a, transfére au
serveur de maintien sécurisé de personnes a domicile
100, par l'intermédiaire de l'interface réseau 180c et du
réseau de télécommunication sans fil 190, des images
et/ou des séquences d'images et/ou les signaux vocaux
générés par la personne a surveiller. Le module de com-
mande 180a commande un dispositif de diffusion de
parfums 180e qui diffuse des parfums suite a des com-
mandes générées par le serveur de maintien sécurisé
de personnes a domicile 100.

[0043] Le dispositif de diffusion de parfums 180e est
par exemple conforme au dispositif tel que décrit dans
la demande de brevet francais FR 2823442 « Systéme
de diffusion de parfums programmable et procédé de
mise en oeuvre d'un tel systéeme ».

[0044] Le réseau de télécommunication sans fil 190
est par exemple un réseau de télécommunication de ty-
pe WiFi. Le WiFi © pour « Wireless Fidelity » estle nom
commercial de la norme 802.11. Le réseau de télécom-
munication sans fil 190 est en variante un réseau de ty-
pe « Bluetooth » © ou un réseau de type « zigBee » ©.
[0045] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 est par exemple, un ordinateur placé
dans I'habitation de la personne a surveiller.

[0046] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 est apte a échanger des informations
avec un dispositif de communication 110a ou 110b ou
110c par l'intermédiaire du réseau de télécommunica-
tion 150. Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 est aussi apte a échanger des informa-
tions avec le robot 180 par l'intermédiaire du réseau de
télécommunication 190. Le serveur de maintien sécuri-
sé de personnes a domicile 100 est aussi apte a échan-
ger des informations avec un serveur vocal 155 par l'in-
termédiaire du réseau de télécommunication 190.
[0047] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 est apte a analyser et interpréter des
commandes vocales simples émises par la personne a
surveiller et a mémoriser des messages vocaux prédé-
terminés transmis au robot 180 pour une reproduction
de ceux-ci a la personne a surveiller.

[0048] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 sera décrit plus en détail en référence a
la Fig. 2.

[0049] Le réseau de télécommunication 150 est par
exemple un réseau Internet auquel sont reliés des dis-
positifs de communications 110 tels que par exemple un
ordinateur 110a d'un médecin, un téléphone mobile
110b tel que par exemple un téléphone mobile de type
SPV E200 commercialisé par la société Orange © d'un
service d'assistance ou le téléphone mobile d'autres
personnes telles que par exemple des membres de la
famille de la personne a surveiller 120. [l esta remarquer
que les dispositifs de communication 110 peuvent en
variante étre connectés au réseau de télécommunica-
tion 150 par l'intermédiaire d'un réseau de type Wifi ou
un réseau téléphonique cellulaire de type GPRS. Les
dispositifs de communication 110 sont aptes a recevoir
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une page de type HTML transmise par le serveur de
maintien sécurisé 100 et a commander le déplacement
du robot 180 lorsqu'un appel a été recu de maniére a
communiquer avec la personne a surveiller 120 ou de
maniére a effectuer un diagnostic sur la personne a sur-
veiller 120.

[0050] Cette page permetla commande du robot 180
par l'utilisateur d'un dispositif de communication 110 par
l'intermédiaire des réseaux de télécommunication 150
et 190 et du serveur de maintien sécurisé 100. Cette
page est transmise par le serveur de maintien sécurisé
100 sous la forme d'un fichier PHP ou « Hypertext
PreProcessor ».

[0051] Le fichier PHP comprend une déclaration du
document HTML incluant entre autres un tableau pour
représenter les différents boutons d'action permettant
la commande du robot et I'envoi d'étiquettes associées,
des informations permettant la récupération par le script
PHP des valeurs correspondant a des étiquettes de di-
rections, de commande robot et de vitesse, des infor-
mations permettant le transfert des étiquettes au modu-
le PHP de traitement des étiquettes, des informations
permettant de définir les différentes valeurs de I'étiquet-
te direction selon la zone activée par I'utilisateur, un ta-
bleau permettant de transmettre les différentes valeurs
de I'étiquette commande robot selon la zone de I'écran
activée par l'utilisateur, un menu déroulant permettant
de sélectionner une valeur de vitesse de déplacement
du robot pour I'étiquette vitesse, des données permet-
tant de valider le transfert d'une ou plusieurs comman-
des au serveur de maintien sécurisé 100 ainsi qu'un mo-
dule d'interprétation des étiquettes et un module de
commande du robot permettant I'envoi des commandes
et parametres de commandes interprétables par le ro-
bot 180.

[0052] Le serveur vocal 155 comporte un module de
dialogue 156, un module de reconnaissance vocale 157
et un module de synthése vocale 158. Le serveur vocal
155 est un serveur apte a dialoguer de maniére intelli-
gente avec la personne a surveiller 120. Le serveur vo-
cal 155 et plus particulierement le module de dialogue
156 est basé sur la technologie de dialogue naturel ave
un agent intelligent telle que décrite dans la demande
WO 0039672 intitulée « Modéle et procédé d'implémen-
tation d'un agent rationnel dialoguant ; serveur et sys-
téme multi-agent pour la mise en oeuvre ou dans les
publications de D Sadek « Design Considerations on
Dialogue Systems : From Theory to Technology- The
case of Artimis, Proceedings of the ESCA TR Workshop
on |Interactive Dialogue for Multimodal Systems
(IDS'99), Allemagne 1999 et D Sadek , P Bretier et F
Panaget : Artimis: Natural dialogue meets rational
agency, Proceedings of the 15th International Joint Con-
ference on Artificial Intelligence (IJCAI'97), Nagoya, Ja-
pon, pages 1030 a 1035, 1997.

[0053] La base de données 159 comprend des infor-
mations associées a la personne a surveiller 120. Cette
base de données comprend les centres d'intéréts de la
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personne a surveiller tels que par exemple la peinture,
le cinéma ou les voyages, des informations sur I'histoire
personnelle de la personne a surveiller 120 ou sur la
famille de la personne a surveiller 120.

[0054] La Fig. 2 représente un schéma bloc du ser-
veur de maintien sécurisé de personnes a domicile se-
lon la présente invention.

[0055] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 est par exemple un ordinateur placé au
domicile de la personne a surveiller 120. Le serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile 100 compor-
te un bus de communication 301 auquel sont reliés une
unité centrale 300, une mémoire non volatile 302, une
mémoire vive 303, une base de données 106, deux in-
terfaces réseau 160 et 170 ainsi qu'un écran 304 et un
clavier 305.

[0056] Lamémoire non volatile 302 mémorise les pro-
grammes mettant en oeuvre l'invention qui seront dé-
crits ultérieurement en référence aux Figs. 3 a 8. La mé-
moire non volatile 302 est par exemple un disque dur.
De maniére plus générale, les programmes selon la pré-
sente invention sont mémorisés dans un moyen de stoc-
kage. Ce moyen de stockage est lisible par un ordina-
teur ou un microprocesseur 300. Ce moyen de stockage
est intégré ou non au serveur de maintien sécurisé de
personnes a domicile 100, et peut étre amovible. Lors
de la mise sous tension du serveur de maintien sécurisé
de personnes a domicile 100, les programmes qui se-
ront décrits ultérieurement en référence aux Figs. 3a 8,
sont transférés dans la mémoire vive 303 qui contient
alors le code exécutable de l'invention ainsi que les don-
nées nécessaires a la mise en oeuvre de l'invention. La
mémoire non volatile 302 mémorise des messages vo-
caux prédéterminés qui sont transmis aux moyens de
communication inclus dans le robot 180 ou a un dispo-
sitif de communication 180. La mémoire non volatile 302
mémorise aussi un logiciel de reconnaissance de com-
mandes vocales effectuées par la personne a surveiller.
[0057] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 comporte aussi un écran 304 et un cla-
vier 305 servant d'interface homme machine avec I'uti-
lisateur du systeme de maintien sécurisé selon la pré-
sente invention. Par l'intermédiaire de cette interface
homme machine, |'utilisateur définit le plan de I'habita-
tion de la personne a surveiller 120. Par l'intermédiaire
de cette méme interface homme machine, I'utilisateur
définit les différents points ou sont placés les détecteurs
130.

[0058] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 comporte aussi une interface réseau de
télécommunication 160. Cette interface est par exemple
constituée d'un modem de type ADSL apte a communi-
quer avec un dispositif de commande 110 par l'intermé-
diaire du réseau de télécommunication 150 ou avec le
serveur vocal 155 qui analyse les paroles de la person-
ne a surveiller 120 a I'aide du module de reconnaissan-
ce vocale 157 et forme des réponses a la personne a
surveiller 120 a partir des modules dialogue 158, de syn-
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thése vocale 158 et de la base de données associée
159.

[0059] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 comporte aussi une interface réseau de
télécommunication sans fil 170. Cette interface est par
exemple une interface radio sans fil conforme a la nor-
me 802.11.

[0060] La base de données 106 mémorise les diffé-
rentes mesures physiologiques enregistrées pour la
personne a surveiller 120.

[0061] Le serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 comprend des modules de présentation.
Ces modules de présentation 101 sont des modules qui
définissent l'interface homme machine qui sera repro-
duite par le dispositif de commande 110 utilisé par le
meédecin ou les services d'urgence ou la famille de la
personne a surveiller. Le serveur de serveur de maintien
sécurisé de personnes a domicile 100 comprend un mo-
dule de référence d'étiquettes. Ce module permet d'as-
socier, lorsque I'utilisateur utilise le clavier d'un dispositif
de commande 110 pour effectuer une commande du ro-
bot 180 une information prédéterminée. Le serveur de
serveur de maintien sécurisé de personnes a domicile
100 comprend un module d'interprétation. Ce module
permet d'associer a chacune des étiquettes traitées par
le module de référence d'étiquettes ou regues du dispo-
sitif de commande 110 par l'intermédiaire du réseau de
télécommunication 150, au moins un parametre de
commande prédéterminé. Le serveur de serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile 100 com-
prend un module de commande robot. Ce module per-
met d'associer pour chaque paramétre de commande
déterminé par module d'interprétation, une ou plusieurs
commandes interprétables par le robot 180. Le module
de commande robot est adapté au type de robot 180
utilisé dans la présente invention. Les modules de pré-
sentation, le module de référence d'étiquettes, le modu-
le d'interprétation et le module de commande robot per-
mettent la commande par un dispositif de communica-
tion classique d'un robot 180.

[0062] Dans une variante de réalisation, le serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile 100 est pla-
cé sur un site distant de I'habitation de la personne a
surveiller 120. Selon cette variante, le serveur de main-
tien sécurisé de personnes a domicile 100 gére une plu-
ralité de personnes a surveiller et contrdle les robots
respectifs des personnes a surveiller. L'échange d'infor-
mations entre le serveur de maintien sécurisé de per-
sonnes a domicile 100 et les robots est effectué par I'in-
termédiaire du réseau de télécommunication 150
auquel est reliée une passerelle placée dans chaque
habitation des personnes a surveiller. Chaque passerel-
le assure le transfert d'informations entre le réseau de
télécommunication 150 et un réseau sans fil tel qu'un
réseau Wifi © ou ZigBee © reliant la passerelle au robot
présent dans I'habitation.

[0063] La Fig. 3 représente I'algorithme maitre effec-
tué par le serveur de maintien sécurisé de personnes a
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domicile.

[0064] L'algorithme de la Fig. 3 estl'algorithme maitre
qui commande l'activation des différents algorithmes qui
seront décrits ultérieurement en référence aux Figs. 3
a 8. Cet algorithme est effectué continuellement par le
processeur 300 serveur de maintien sécurisé de per-
sonnes a domicile 100.

[0065] A I'étape E300 le processeur 300 vérifie si la
personne a surveiller 120 a effectué ou non une chute.
Pour cela, le processeur 300 obtient les informations
mesurées par un capteur 121 qui est par exemple un
capteur d'inclinaison, les compare a des mesures effec-
tuées précédemment et mémorisées dans la base de
données 106 et si une différence importante est déter-
minée, le processeur 300 considere que la personne a
surveiller 120 a effectué une chute ou est dans une po-
sition anormale. Bien entendu, des capteurs tels que
des accélérométres peuvent aussi étre utilisés a la pla-
ce du capteur d'inclinaison ou en combinaison avec ce-
lui-ci. Si la personne a surveiller 120 a fait une chute ou
est dans une position anormale, le processeur 300 pas-
se a I'étape E301.

[0066] A I'étape E301, le processeur 300 commande
I'activation de I'algorithme de rapprochement du robot
vers la personne a surveiller 120. Cet algorithme sera
décrit plus en détail en référence de la Fig. 4. Lorsque
le robot s'est rapproché de la personne a surveiller, le
processeur 300 passe a I'étape suivante E302.

[0067] A I'étape E302, le processeur 300 commande
I'activation de l'algorithme d'appel de service d'assistan-
ce pour la personne a surveiller 120. Cet algorithme se-
ra décrit plus en détail en référence de la Fig. 5. Lorsque
I'algorithme d'appel de service d'assistance pour la per-
sonne a surveiller 120 est terminé, le processeur 300
retourne a I'étape E300 précédemment décrite.

[0068] Si au test de I'étape E300, la personne a sur-
veiller 120 est considérée comme étant dans une posi-
tion normale, le processeur 300 passe a |'étape E303.
[0069] A l'étape E303 le processeur 300 vérifie si un
appel est regu ou non. Cet appel est par exemple un
appel téléphonique entrant a destination de la personne
a surveiller 120 ou un appel commandé par la personne
a surveiller 120 pour que le robot 180 se rapproche d'el-
le. Cet appel est par exemple effectué par la personne
a surveiller 120 en appuyant sur une touche d'un boitier
de commande que la personne a surveiller porte sur elle
ou par une commande vocale prédéterminée effectuée
par la personne a surveiller 120 captée par des micro-
phones placés en différents endroits de I'habitation, re-
transmis au serveur de maintien sécurisé de personnes
a domicile 100 et interprétée par le serveur de maintien
sécurisé de personnes a domicile 100. Si un appel est
regu, le processeur 300 passe a I'étape E304.

[0070] A I'étape E304, le processeur 300 commande
I'activation de I'algorithme de rapprochement du robot
180 vers la personne a surveiller 120. Cet algorithme
sera décrit plus en détail en référence de la Fig. 4. Lors-
que le robot 180 s'est rapproché de la personne a sur-
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veiller 120, le processeur 300 passe a I'étape suivante
E305.

[0071] A I'étape E305, le processeur 300 commande
I'activation de I'algorithme de fourniture de services a la
personne a surveiller 120. Cet algorithme sera décrit
plus en détail en référence de la Fig. 6. Lorsque l'algo-
rithme de fourniture de services a la personne a sur-
veiller 120 est terminé, le processeur 300 passe a I'éta-
pe suivante E306.

[0072] Si aucun appel n'est regu, le processeur 300
passe a I'étape E306.

[0073] A I'étape E306, le processeur 300 vérifie si le
délai pour effectuer des mesures physiologiques sur la
personne a surveiller est écoulé ou non. Ce délai est
par exemple paramétrable par la personne a surveiller
120 ou le médecin de la personne a surveiller 120. En
effet, le serveur de maintien sécurisé de personnes a
domicile 100 effectue périodiquement, par exemple tou-
tes les deux heures un relevé des différentes mesures
prises par les capteurs physiologiques 122 placé sur la
personne a surveiller ou dans ses vétements. Si moins
de deux heures se sont écoulées depuis le dernier re-
levé, le processeur 300 passe a I'étape E308. Si au
moins deux heures se sont écoulées depuis le dernier
relevé, le processeur 300 passe a I'étape E307.
[0074] A I'étape E307, le processeur 300 commande
I'activation de I'algorithme de contréle des données phy-
siologiques de la personne a surveiller 120. Cet algo-
rithme sera décrit plus en détail en référence de la Fig.
7. Lorsque l'algorithme de contréle des données phy-
siologiques de la personne a surveiller 120 est terminé,
le processeur 300 passe a I'étape suivante E308.
[0075] A I'étape E308, le processeur 300 vérifie si le
délai pour effectuer le contréle de I'état émotionnel de
la personne a surveiller 120 est écoulé ou non. Ce délai
est par exemple paramétrable par la personne a sur-
veiller 120 ou le médecin de la personne a surveiller
120. En effet, le serveur de maintien sécurisé de per-
sonnes a domicile 100 effectue périodiquement, par
exemple toutes les deux heures un relevé des différen-
tes mesures prises par les capteurs physiologiques 122
placé sur la personne a surveiller 120 pour déterminer
I'état émotionnel de celle-ci. Si moins de deux heures
se sont écoulées depuis le dernier relevé, le processeur
300 retourne a I'étape E300 et réitére I'algorithme de la
Fig. 3. Siau moins deux heures se sont écoulées depuis
le dernier relevé, le processeur 300 passe a l'étape
E309.

[0076] A I'étape E309, le processeur 300 commande
I'activation de I'algorithme de contrdle de I'état émotion-
nel de la personne a surveiller 120. Cet algorithme sera
décrit plus en détail en référence de la Fig. 8. Lorsque
I'algorithme de contrdle de I'état émotionnel de la per-
sonne a surveiller 120 est terminé, le processeur 300
retourne a I'étape E300 et réitére I'algorithme de la Fig.
3.

[0077] Il est a remarquer ici que l'algorithme tel que
décrit a la Fig. 3 effectue séquentiellement les différents
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tests des étapes E300, E303, E306 et E308. Bien en-
tendu ces différents tests peuvent étre effectués paral-
Ielement ou dans un autre ordre que celui décrit dans
I'algorithme de la Fig. 3.

[0078] La Fig. 4 représente I'algorithme de rappro-
chement du robot effectué par le serveur de maintien
sécurisé de personnes a domicile.

[0079] A I'étape E400, le processeur 300 obtient des
informations des différents capteurs 130 placés dans
I'habitation de la personne a surveiller 120. Les capteurs
130 transmettent au serveur de maintien sécurisé de
personnes a domicile 100 les informations permettant
a celui-ci de localiser la personne a surveiller 120 dans
I'habitation, c'est-a-dire la présence de celle-ci dans une
piéce de I'habitation. A partir de ces informations, voire
d'informations enregistrées précédemment, le serveur
de maintien sécurisé de personnes a domicile 100 dé-
termine a I'étape E402 la position et plus précisément
la piéce dans laquelle se trouve la personne a surveiller
120.

[0080] Cette opération effectuée, le processeur 300
détermine a I'étape E403, a partir de la position déter-
minée a |'étape précédente et de données représenta-
tives du plan de I'habitation, le chemin que doit prendre
le robot 180 pour rejoindre la personne a surveiller 120.
[0081] Cette opération effectuée, le processeur 300
passe a I'étape suivante E404 et transfere par l'intermé-
diaire du réseau de télécommunication 190 les différen-
tes instructions permettant au robot 180 de se diriger
dans I'habitation et de se déplacer jusqu'a la personne
a surveiller 120. Ces instructions sont par exemple une
suite de commande d'avance selon une direction, de
changement de direction vers la gauche ou la droite ou
de recul. Ces instructions comportent aussi des com-
mandes pour modifier la vitesse de déplacement du ro-
bot 180.

[0082] Il estaremarquer ici que plusieurs robots peu-
vent étre placés dans I'habitation de la personne a sur-
veiller 120. Dans ce cas, les différentes instructions
comprennent en sus un identifiant du robot parmi I'en-
semble des robots qui doit effectuer le déplacement.
[0083] Cette opération effectuée, le processeur 300
commande a I'étape E405 le robot 180 pour que celui-
ci active le module de mesure de distances 180b entre
le robot 180 et d'éventuels obstacles susceptibles de
géner le parcours du robot 180. En fonction des infor-
mations fournies par le module de mesure de distances
180b, le module de commande 180a modifie le chemin
regu du serveur de maintien sécurisé de personnes a
domicile 100 pour éviter les obstacles présents sur le
chemin recgu.

[0084] Cette opération effectuée et lorsque le robot
180 a effectué la totalité du parcours transmis par le ser-
veur de maintien sécurisé de personnes a domicile 100,
le processeur 300 transfere au robot 180 une comman-
de d'activation de capteurs infrarouges placés sur le ro-
bot 180. Les capteurs infrarouges étant sensibles a la
température, le robot 180 peut ainsi déterminer dans la
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piece la position exacte de la personne a surveiller et
se déplacer a proximité de celle-ci, voire dans certains
cas de suivre les déplacements de celle-ci.

[0085] Selon une variante de réalisation, la personne
asurveiller 120 dispose d'un équipement émetteur radio
permettant au robot 180 de la localiser plus précisé-
ment.

[0086] Cette opération effectuée, le processeur 300
retourne a l'algorithme de la Fig. 3.

[0087] La Fig. 5 représente I'appel a un service d'as-
sistance effectué par le serveur de maintien sécurisé de
personnes a domicile.

[0088] A I'étape E500, le processeur 300 commande
le transfert d'un message vocal a destination du robot
180 par l'intermédiaire du réseau de télécommunication
190. Ce message vocal est par exemple un message
de la forme « Monsieur X vous sentez-vous bien, avez
vous besoin d'un aide ? ». Ce message vocal est mé-
morisé dans la base de données 106 du serveur de ser-
veur de maintien sécurisé de personnes a domicile 100.
A laréception de ce message, le robot 180 reproduit ce
message par l'intermédiaire de la carte audio 180f.
[0089] Al'étape suivante E501, le processeur 300 vé-
rifie si la personne a surveiller 120 a répondu au mes-
sage précédemment généré. En effet, le robot 180, par
l'intermédiaire du microphone de la carte audio 180d
capture les signaux sonores émis dans son environne-
ment et transfére les sons enregistrés par le microphone
de la carte audio 180f au serveur de maintien sécurisé
de personnes a domicile 100 par l'intermédiaire de la
carte interface réseau 180d et du réseau de télécom-
munication 190. Le processeur 300 analyse le signal re-
cu et détermine si un signal vocal est présent dans les
sons enregistrés. Dans la négative, la personne a sur-
veiller 120 n'a pas répondu au message vocal, le pro-
cesseur 300 passe alors a I'étape E502.

[0090] A cette étape, le processeur 300 procede a un
appel téléphonique a un service d'assistance aux per-
sonnes en danger disposant d'un dispositif de commu-
nication 110. Ce dispositif de communication est par
exemple le dispositif de communication 110b de la Fig.
1. Cet appel est effectué par l'intermédiaire du réseau
de télécommunication 150 ou par un réseau téléphoni-
que classique. En variante, le médecin et/ou la famille
de la personne a surveiller sont appelés en sus ou a la
place du service d'assistance aux personnes en danger.
[0091] A I'étape suivante E503, le processeur 300
procéde au transfert d'une page HTML, « acronyme de
Hypertext Markup Language » au dispositif de commu-
nication 110b. Cette page permet le contréle du robot
180. Par l'intermédiaire de cette page, une personne du
service d'assistance aux personnes en danger peut
contréler les déplacements du robot 180, visualiser les
différents relevés de capteurs ou les images fournies
par la caméra 180d et ainsi évaluer I'état de la personne
a surveiller 120. Le contréle du déplacement du robot
180 est préférentiellement effectué par l'intermédiaire
d'étiquettes qui seront décrites ultérieurement en regard
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de la Fig. 9.

[0092] A l'étape suivante E504, le processeur 300
commande le transfert de données au dispositif de com-
munication 110b. Ces données sont un historique des
données physiologiques de la personne a surveiller
120, un relevé des capteurs physiologiques 122 relevés
au moment de I'appel au service d'assistance, les si-
gnaux sonores capturés par le microphone de la carte
audio 180f et retransmis au serveur de maintien de per-
sonnes a domicile 100 ainsi que les images de la per-
sonne a surveiller 120 capturées par la caméra 180c du
robot 180 et transmises au serveur de maintien de per-
sonnes a domicile 100.

[0093] Cette étape effectuée, le processeur 300 pas-
se a l'étape suivante E505. A cette étape, le processeur
300 entre dans une boucle d'attente de la réception
d'une ou plusieurs commandes générées par la person-
ne appelée, par exemple une personne du service d'as-
sistance aux personnes en danger par l'intermédiaire
dela page précédemment envoyée. Alaréceptiond'une
commande, le processeur 300 passe a I'étape suivante
E506. Selon l'invention, la personne du service d'assis-
tance peut, en déplagant le robot autour de la personne
120 faire un premier diagnostic et déterminer si une in-
tervention au domicile de la personne a surveiller est ou
non nécessaire.

[0094] A I'étape E506, le processeur 300 transfére la
commande regue précédemment au robot 180 par I'in-
termédiaire du réseau de télécommunication 190. Il est
aremarquer que la commande regue peut étre transcri-
te dans un langage interprétable par le robot 180 préa-
lablement a son transfert.

[0095] A l'étape E507, le processeur 300 vérifie si la
personne du service d'assistance aux personnes en
danger a cessé de transmettre des commandes pen-
dant un temps prédéterminé. Dans l'affirmative, le pré-
sent algorithme s'arréte, dans la négative, le processeur
300 retourne a I'étape E505 et traite la commande re-
cue.

[0096] Si a l'étape E501 la personne a surveiller 120
a répondu au message généré a l'étape E500, le pro-
cesseur 300 passe a I'étape E508.

[0097] A cette étape, le processeur 300 commande
la génération par le robot 180 d'un message vocal. Ce
message vocal est mémorisé dans la base de données
106 du serveur de serveur de maintien sécurisé de per-
sonnes a domicile 100. Ce message est une invitation
a effectuer un appel téléphonique vers des personnes
prédéterminées telles que la famille de la personne a
surveiller 120 ou le médecin de la personne a surveiller
120. A la réception de ce message, le robot 180 repro-
duit ce message par l'intermédiaire de la carte audio
180f. Les signaux sonores captés par la carte audio 180f
du robot 180 sont transférés au serveur de maintien sé-
curisé de personnes a domicile 100 et sont ensuite ana-
lysés. Ces signaux sonores sont traités par le serveur
de maintien sécurisé de personnes a domicile a I'aide
d'un logiciel de reconnaissance vocale pour déterminer
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si la personne a surveiller souhaite qu'une communica-
tion téléphonique soit établie.

[0098] A partirde cette analyse, le processeur 300 vé-
rifie a I'étape E509 si la personne a surveiller souhaite
qu'une communication téléphonique soit établie et dans
la négative arréte le présent algorithme. Si la personne
a surveiller souhaite qu'une communication téléphoni-
que soit établie, le processeur 300 passe a I'étape E510
et établit une communication téléphonique par l'inter-
médiaire du réseau de télécommunication 150 ou d'un
réseau téléphonique classique avec la personne avec
laquelle la personne a surveiller 100 désire communi-
quer.

[0099] La Fig. 6 représente I'algorithme de fourniture
de services a une personne effectué par le serveur de
maintien sécurisé de personnes a domicile.

[0100] A l'étape E600, le processeur 300 du serveur
de maintien sécurisé de personnes a domicile 100 dé-
termine si un correspondant distant tente d'établir une
communication téléphonique avec la personne a sur-
veiller 120 par l'intermédiaire du réseau de télécommu-
nication 150 ou d'un réseau téléphonique classique.
[0101] Dans I'affirmative, le processeur 300 comman-
de a I'étape E601 la génération d'un message a desti-
nation du robot 180 pour que celui-ci active la carte
audio 180f.

[0102] La carte audio 180f activée, le processeur 300
transfére les informations vocales générées par le cor-
respondant distant a la carte audio du robot 180 par I'in-
termédiaire du réseau de télécommunication 190. De la
méme maniére, le processeur 300 transfére au corres-
pondant distant les informations sonores captées parle
microphone de la carte audio 180f et regues par le ser-
veur 100 par l'intermédiaire du réseau de télécommuni-
cation 190. Une communication téléphonique est alors
établie a I'étape E602 entre le correspondant distant et
la personne a surveiller.

[0103] Le processeur 300 passe ensuite a l'étape
E603 qui consiste en une boucle d'attente de la fin de
la communication téléphonique en cours. Lorsque la
communication téléphonique est terminée, le proces-
seur 300 arréte le présent algorithme.

[0104] Si a I'étape E600 il n'a pas été détecté qu'un
correspondant distant tente d'établir une communica-
tion téléphonique avec la personne a surveiller 120, le
processeur 300 passe a I'étape E604.

[0105] A I'étape E604, le processeur 300 commande
la génération d'un message a destination du robot 180
pour que celui-ci active la carte audio 180f.

[0106] Cette opération effectuée, le processeur 300
détermine a I'étape E605 si la personne a surveiller 120
souhaite établir une communication téléphonique avec
un correspondant distant par l'intermédiaire du réseau
de télécommunication 150 ou d'un réseau téléphonique
classique. Si la personne a surveiller 120 souhaite éta-
blir une communication téléphonique avec un corres-
pondant distant, le processeur 300 passe a l'étape
E606. La personne a surveiller 120 manifeste son sou-



17 EP 1 566 782 A1 18

hait d'établir une communication en générant une com-
mande vocale ou une commande prédéterminée par
I'intermédiaire d'une touche prédéterminée du robot 180
ou d'un dispositif de commande que la personne a sur-
veiller 120 porte sur elle.

[0107] A cette étape, le processeur 300 analyse les
signhaux sonores captés par le microphone de la carte
audio 180f du robot 180 afin de déterminer le numéro
de téléphone ou un identifiant du correspondant que la
personne a surveiller 120 souhaite appeler. Il est a re-
marquer qu'en variante le robot 180 comporte un clavier
permettant la composition par la personne a surveiller
180 du numéro de téléphone ou identifiant.

[0108] Le processeur 300 commande ensuite a I'éta-
pe E608 la composition du numéro de téléphone sur un
réseau téléphonique ou commande ['établissement
d'une communication, par l'intermédiaire du réseau de
télécommunication 150, avec le correspondant que la
personne a surveiller 120 souhaite joindre.

[0109] Le processeur 300 passe ensuite a I'étape
E609 qui consiste en une boucle d'attente de la fin de
la communication téléphonique en cours. Lorsque la
communication téléphonique est terminée, le proces-
seur 300 arréte le présent algorithme.

[0110] Si a l'étape E605 il n'a pas été détecté que la
personne a surveiller 120 souhaite établir une commu-
nication téléphonique avec un correspondant distant, le
processeur 300 passe a I'étape E610.

[0111] A cette étape, le processeur 300 génére une
commande pour la transmission d'un message vocal a
destination de la personne a surveiller 120 et reproduit
par le haut-parleur de la carte audio 180f du robot 180
proposant a celle-ci de dialoguer avec le serveur vocal
155.

[0112] Cette opération effectuée, le processeur 300
détermine a I'étape E611 si la personne a surveiller 120
souhaite dialoguer avec le serveur vocal 155 par l'inter-
médiaire du réseau de télécommunication 150. Si la
personne a surveiller 120 souhaite dialoguer avec le
serveur vocal, le processeur 300 passe a I'étape E611.
Dans la négative le processeur 300 arréte le présent al-
gorithme.

[0113] La personne a surveiller 120 manifeste son
souhait de dialoguer en générant une commande voca-
le ou une commande prédéterminée par l'intermédiaire
d'une touche prédéterminée du robot 180.

[0114] A I'étape E612, le processeur 300 établit une
connexion avec le serveur vocal 155.

[0115] Le module de dialogue 156 du serveur vocal
155 comprend un agent intelligent tel que décrit dans la
demande WO 0039672 et est apte a dialoguer avec la
personne a surveiller 120 et utilise pour cela les infor-
mations sur la personne a surveiller mémorisées dans
la base de données 159.

[0116] Le processeur 300 assure ensuite a I'étape
E613 le transfert de la conversation entre la personne
asurveiller 120 et le serveur vocal 155 par l'intermédiai-
re du robot 180 et des réseaux de télécommunication
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150 et 190.

[0117] La Fig. 7 représente Il'algorithme de controle
des données physiologiques d'une personne effectué
par le serveur de maintien sécurisé de personnes a do-
micile.

[0118] A I'étape E700, le processeur 300 du serveur
de maintien sécurisé de personnes a domicile 100 recoit
par l'intermédiaire du réseau de télécommunication 190
les données physiologiques de la personne a surveiller
120 mesurées par les capteurs 122. Les données phy-
siologiques sont ensuite mémorisées dans la base de
données 106 a I'étape E701.

[0119] Le processeur 300 procéde ensuite a I'étape
E702 alalecture, dans la base de données 106, de don-
nées physiologiques mémorisées lors de précédents
contrdles de données physiologiques de la personne a
surveiller. En variante, les données physiologiques lues
sont des données physiologiques de référence pour la
personne a surveiller.

[0120] Le processeur 300 procéde ensuite a I'étape
E703 a la comparaison des données physiologiques re-
cues a l'étape E700 avec les données physiologiques
lues a I'étape E702.

[0121] A I'étape E704, le processeur 300 vérifie si la
comparaison est correcte ou non. Dans l'affirmative, le
processeur 300 arréte le présent algorithme. Dans la
négative, le processeur 300 passe a |'étape suivante
E705.

[0122] A I'étape E705, le processeur 300 vérifie si la
comparaison est représentative d'un état physique con-
sidéré comme trés mauvais ou inquiétant. Dans I'affir-
mative, le processeur 300 passe a l'étape suivante
E706.

[0123] A I'étape E706, le processeur 300 commande
I'exécution de l'algorithme de la Fig. 4 précédemment
décrite pour approcher le robot 180 de la personne a
surveiller 120.

[0124] Cette opération effectuée, le processeur 300
commande a |'étape E707 I'exécution de I'algorithme de
la Fig. 5 précédemment décrite.

[0125] Si la comparaison n'est pas représentative
d'un état physique inquiétant, le processeur 300 passe
de I'étape E705 a I'étape E708 et commande a cette
étape I'exécution de I'algorithme de la Fig. 4 précédem-
ment décrite pour approcher le robot 180 de la personne
a surveiller 120.

[0126] Cette opération effectuée, le processeur 300
commande I'établissement d'une communication télé-
phonique avec le médecin de la personne a surveiller
et le transfert a I'étape E709 d'un message vocal a des-
tination du médecin I'informant de la détérioration des
données physiologiques de la personne a surveiller.
[0127] Le processeur 300 procéde ensuite a I'étape
E710 a la lecture des données physiologiques mémori-
sées a |'étape E701 et les transfére au serveur vocal
155 pour une synthése vocale de celles-ci pour trans-
férer celles-ci au médecin sous la forme d'un message
vocal a I'étape E711.
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[0128] La Fig. 8 représente l'algorithme de contréle
de I'état émotionnel d'une personne effectué par le ser-
veur de maintien sécurisé de personnes a domicile.
[0129] A I'étape E80O, le processeur 300 du serveur
de maintien sécurisé de personnes a domicile 100 regoit
par l'intermédiaire du réseau de télécommunication 190
les données physiologiques de la personne a surveiller
120 mesurées par les capteurs 122. Les données phy-
siologiques sont ensuite mémorisées dans la base de
données 106 a I'étape E801.

[0130] Le processeur procéde ensuite a I'étape E802
a la détermination des émotions primaires ressenties
par la personne a surveiller 120 a partir des données
physiologiques recues a I'étape E800 et cela conformé-
ment au systéme présenté dans la revue « Pour la
science » numéro 313 de novembre 2003 « détecteur
d'émotion » ou dans la publication de E Vernet Maury,
O ROBIN, ADITTMAR « Etude de la réponse émotion-
nelle aux odeurs par capteurs non invasifs Microsysté-
mes  Microcapteurs Biomédicaux UMR 5511
CNRS-LPM-INSA de Lyon ». A partir des mesures de
la résistance et le potentiel électrique cutané mesurés
sur la paume de la main, de la température et de I'irri-
gation sanguine ainsi que de la fréquence cardiaque de
la personne a surveiller 120, le processeur détermine
I'état émotionnel primaire de la personne a surveiller
120. L'état émotionnel est ainsi classé en quatre émo-
tions primaires que sont la tristesse, le dégodt, la colére
et la peur. Cette opération effectuée, le processeur 300
passe a I'étape suivante E803.

[0131] A cette étape, le processeur 300 détermine si
I'état émotionnel déterminé a I'étape E802 correspond
a un état émotionnel de tristesse. Dans l'affirmative le
processeur 300 passe a I'étape E804.

[0132] A I'étape E804, le processeur 300 commande
la génération d'un message a destination du robot 180
pour commander le dispositif de diffusion de parfum
180e pour que celui-ci diffuse un parfum par exemple
de vanille afin de réconforter la personne a surveiller
120. Il est a remarquer que d'autres parfums adaptés a
la personne a surveiller peuvent aussi étre diffusés. Ces
parfums peuvent étre déterminés expérimentalement
comme cela est décrit dans la publication de E Vernet
Maury, O ROBIN et A DITTMAR précédemment men-
tionnée.

[0133] Cette opération effectuée, le processeur 300
génére a |'étape E805 une commande d'activation de la
carte audio 180f du robot 180.

[0134] Cette opération effectuée, le processeur 300
établit a I'étape E806 un dialogue entre la personne a
surveiller et le serveur vocal 155. Pour cela, le proces-
seur 300 établit une connexion avec le serveur vocal
155. Le module de dialogue 156 du serveur vocal 155
dialogue avec la personne a surveiller 120 et utilise pour
cela les informations sur la personne a surveiller mémo-
risées dans la base de données 159. Ces informations
sont par exemple liées au passé de la personne a sur-
veiller 120. Le processeur 300 assure le transfert de la
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conversation entre la personne a surveiller 120 et le ser-
veur vocal 155 par l'intermédiaire du robot 180 et des
réseaux de télécommunication 150 et 190.

[0135] Cette opération effectuée, le processeur 300
attend un temps prédéterminé a I'étape E807 et lorsque
le temps prédéterminé est écoulé, le processeur 300 re-
commence le présent algorithme jusqu'a ce que la per-
sonne a surveiller ne soit plus dans un état émotionnel
de tristesse.

[0136] Sila personne a surveiller 120 n'est pas dans
un état émotionnel de tristesse, le processeur 300 pas-
se a |'étape E808. A cette étape, le processeur 300 dé-
termine si I'état émotionnel déterminé a I'étape E802
correspond a un état émotionnel de dégodt. Dans I'af-
firmative le processeur 300 passe a I'étape E809.
[0137] A I'étape E8Q9, le processeur 300 commande
la génération d'un message a destination du robot 180
pour commander le dispositif de diffusion de parfum
180e pour que celui-ci diffuse un parfum par exemple
de citron afin de réconforter la personne a surveiller 120.
De la méme maniére que celle décrite précédemment,
d'autres parfums adaptés a la personne a surveiller peu-
vent aussi étre diffusés.

[0138] Cette opération effectuée, le processeur 300
génere a l'étape E810 une commande d'activation de la
carte audio 180f du robot 180.

[0139] Cette opération effectuée, le processeur 300
établit a I'étape E811 un dialogue entre la personne a
surveiller et le serveur vocal 155. Pour cela, le proces-
seur 300 établit une connexion avec le serveur vocal
155. Le module de dialogue 156 du serveur vocal 155
dialogue avec la personne a surveiller 120 et utilise pour
cela les informations sur les centres d'intéréts de la per-
sonne a surveiller 120 mémorisées dans la base de don-
nées 159. Le processeur 300 assure le transfert de la
conversation entre la personne a surveiller 120 et le ser-
veur vocal 155 par l'intermédiaire du robot 180 et des
réseaux de télécommunication 150 et 190.

[0140] Cette opération effectuée, le processeur 300
attend un temps prédéterminé a I'étape E812 et lorsque
le temps prédéterminé est écoulé, le processeur 300 re-
commence le présent algorithme jusqu'a ce que la per-
sonne a surveiller ne soit plus dans un état émotionnel
de dégodt.

[0141] Sila personne a surveiller 120 n'est pas dans
un état émotionnel de dégodt, le processeur 300 passe
a I'étape E813.

[0142] A cette étape, le processeur 300 détermine si
I'état émotionnel déterminé a I'étape E802 correspond
a un état émotionnel de colére. Dans l'affirmative le pro-
cesseur 300 passe a I'étape E814.

[0143] A I'étape E814, le processeur 300 génére une
commande d'activation de la carte audio 180f du robot
180.

[0144] Cette opération effectuée, le processeur 300
établit a I'étape E815 un dialogue entre la personne a
surveiller et le serveur vocal 155. Pour cela, le proces-
seur 300 établit une connexion avec le serveur vocal
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155. Le module de dialogue 156 du serveur vocal 155
dialogue avec la personne a surveiller 120 et utilise pour
cela les informations sur les centres d'intéréts de la per-
sonne a surveiller 120 mémorisées dans la base de don-
nées 159. Le processeur 300 assure le transfert de la
conversation entre la personne a surveiller 120 et le ser-
veur vocal 155 par l'intermédiaire du robot 180 et des
réseaux de télécommunication 150 et 190.

[0145] Cette opération effectuée, le processeur 300
attend un temps prédéterminé a I'étape E812 et lorsque
le temps prédéterminé est écoulé, le processeur 300 re-
commence le présent algorithme jusqu'a ce que la per-
sonne a surveiller ne soit plus dans un état émotionnel
de colére.

[0146] Sila personne a surveiller 120 n'est pas dans
un état émotionnel de colére, le processeur 300 passe
a l'étape E817.

[0147] A cette étape, le processeur 300 détermine si
I'état émotionnel déterminé a I'étape E802 correspond
a un état émotionnel de peur. Dans la négative, le pro-
cesseur 300 arréte le présent algorithme. Dans I'affir-
mative le processeur 300 passe a I'étape E818.
[0148] A I'étape E818, le processeur 300 génére une
commande d'activation de la carte audio 180f du robot
180.

[0149] Cette opération effectuée, le processeur 300
établit a I'eétape E819 un dialogue entre la personne a
surveiller et le serveur vocal 155. Pour cela, le proces-
seur 300 établit une connexion avec le serveur vocal
155. Le module de dialogue 156 du serveur vocal 155
dialogue avec la personne a surveiller 120 et utilise pour
cela les informations sur la famille de la personne a sur-
veiller mémorisées dans la base de données 159. Le
processeur 300 assure le transfert de la conversation
entre la personne a surveiller 120 et le serveur vocal
155 par l'intermédiaire du robot 180 et des réseaux de
télécommunication 150 et 190.

[0150] Cette opération effectuée, le processeur 300
attend un temps prédéterminé a I'étape E820 et lorsque
le temps prédéterminé est écoulé, le processeur 300 re-
commence le présent algorithme jusqu'a ce que la per-
sonne a surveiller ne soit plus dans un état émotionnel
de colére.

[0151] La Fig. 9 représente un tableau comprenant
des informations utilisées par le module de référence
aux étiquettes selon la présente invention.

[0152] Le tableau de la Fig. 9 est constitué de trois
colonnes notées 920 a 922. La colonne 920 comprend
des exemples de commandes ou ordres générés par
I'utilisateur d'un dispositif de commande 110. La colon-
ne 921 comprend le nom de I'étiquette associée a cha-
cune des commandes comprises dans la colonne 920
et la colonne 922 comprend la valeur de I'étiquette as-
sociée a chacune des commandes comprises dans la
colonne 920.

[0153] Le tableau de la Fig. 9 est constitué de douze
lignes, a chaque ligne correspond une commande ef-
fectuée par I'utilisateur d'un dispositif de commande.
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Bien entendu, un nombre plus important ou plus réduit
de commandes peut étre considéré selon la présente
invention.

[0154] Laligne 900 associe alacommande « T », une
étiquette Direction ayant la valeur Nord. La ligne 901
associe a la commande « | », une étiquette Direction
ayant la valeur Sud. La ligne 902 associe a la comman-
de ««», une étiquette Direction ayant la valeur Ouest.
La ligne 903 associe a lacommande « — », une étiquet-
te Direction ayant la valeur Est. La ligne 904 associe a
la commande « \ », une étiquette Direction ayant la va-
leur Nord-Ouest. La ligne 905 associe a la commande
« /7 », une étiquette Direction ayant la valeur Nord-Est.
La ligne 906 associe a la commande « v », une étiquet-
te Direction ayant la valeur Sud-Ouest. La ligne 907 as-
socie a la commande «\», une étiquette Direction
ayant la valeur Sud-Est. La ligne 908 associe a la com-
mande Réflexe, une étiquette Commande robot ayant
la valeur On ou OFF, c'est-a-dire actif ou inactif. La com-
mande réflexe est une commande permettant au robot
180 d'entrer dans une procédure de détection automa-
tique d'obstacles et de modification de ses déplace-
ments en fonction des obstacles détectés. Lors de la
procédure de détection automatique d'obstacles, le ro-
bot 180 transmet au serveur 100 toute modification de
déplacement en fonction des obstacles détectés qu'il ef-
fectue. La ligne 909 associe a la commande vitesse de
déplacement, une étiquette Vitesse ayant une valeur
définie par l'utilisateur. Cette valeur paramétrable per-
met de modifier la vitesse de déplacement du robot 180.
La ligne 910 associe a la commande mesure tempéra-
ture, une étiquette Temp ayant comme valeur la variable
Tempin dont la valeur est la température mesurée par
le robot. La ligne 911 associe a la commande indice ro-
bot permettant de sélectionner un robot parmi un en-
semble de robots, une étiquette Robotnum ayant com-
me valeur un indice affecté préalablement au robot que
l'utilisateur du systéme de maintien sécurisé désire
commander.

[0155] Bien entendu, la présente invention n'est nul-
lement limitée aux modes de réalisation décrits ici, mais
englobe, bien au contraire, toute variante a la portée de
I'nomme du métier.

Revendications

1. Procédé de maintien sécurisé d'au moins une per-
sonne (120) évoluant dans un environnement pré-
déterminé, caractérisé en ce qu'un dispositif (180)
apte a se déplacer dans I'environnement dans le-
quel évolue la personne a surveiller comprend des
moyens de communication (180c, 180f)et le procé-
dé comporte les étapes de :

- réception (E300, E303, E306, E308) d'au
moins un événement parmi un groupe d'événe-
ments prédéterminés,
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- détermination (E401) de la position de la per-
sonne a surveiller dans I'environnement dans
lequel évolue la personne a surveiller,

- commande (E403) pour le déplacement du dis-
positif apte a se déplacer vers la position déter-
minée,

- établissement (E510, E608, E613) d'une com-
munication avec un dispositif de traitement dis-
tant ou une autre personne par l'intermédiaire
des moyens de communication.

Procédé selon la revendication 1, caractérisé en
ce que le groupe d'événements prédéterminés
comprend des événements représentatifs d'une dé-
tection d'une chute de la personne a surveiller, des
évenements représentatifs d'un contrdle des don-
nées physiologiques de la personne a surveiller,
des évenements représentatifs d'un contréle de
I'état émotionnel de la personne a surveiller, des
évenements représentatifs d'une requéte d'établis-
sement d'une communication téléphonique entre la
personne a surveiller et une autre personne.

Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que la détermination de la position de la per-
sonne a surveiller dans I'environnement dans le-
quel évolue la personne a surveiller est effectuée a
partir de capteurs (130) placés dans différents en-
droits de I'environnement dans lequel évolue la per-
sonne a surveiller.

Procédé selon la revendication 2, caractérisé en
ce que lorsque I'événement prédéterminé est re-
présentatif d'une chute de la personne a surveiller,
le procédé comporte une étape de commande de
génération (E502) d'un message vocal a destina-
tion de la personne a surveiller et si la personne a
surveiller ne répond pas audit message, la commu-
nication est établie avec une autre personne choisie
parmi le groupe de personnes comprenant au
moins la famille de la personne a surveiller, le meé-
decin de la personne a surveiller, un service d'as-
sistance de personnes en danger.

Procédé selon la revendication 2, caractérisé en
ce que le procédé comporte une étape de comman-
de de génération (E508) d'un message vocal d'in-
vitation a établir une communication avec une autre
personne choisie parmi le groupe de personnes
comprenant au moins la famille de la personne a
surveiller, le médecin de la personne a surveiller,
un service d'assistance de personnes en danger.

Procédé selon la revendication 2, caractérisé en
ce que lorsque I'événement prédéterminé est re-
présentatif d'un controle de I'état émotionnel de la
personne a surveiller, le procédé comporte une éta-
pe de commande de génération (E610) d'un mes-
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sage vocal d'invitation a établir une communication
avec un serveur vocal et/ou de diffusion d'un parfum
prédéterminé par le dispositif de communication.

Procédé selon la revendication 6, caractérisé en
ce que le serveur vocal établit un dialogue avec la
personne a surveiller sur des thémes fonction de
I'état émotionnel de la personne a surveiller.

Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que lors de I'établissement d'une communi-
cation avec une autre personne le procédé compor-
te en outre I'étape de transfert, a un dispositif de
communication de l'autre personne, de moyens de
sélection d'au moins un dispositif apte a se déplacer
dans I'environnement dans lequel évolue la person-
ne parmi un ensemble de dispositifs aptes a se dé-
placer dans I'environnement dans lequel évolue la
personne et/ou de moyens de commande de dépla-
cement selon au moins une direction du dispositif
apte a se déplacer dans l'environnement dans le-
quel évolue la personne et/ou des données physio-
logiques de la personne a surveiller et/ou au moins
une image capturée par le dispositif apte a se dé-
placer dans I'environnement dans lequel évolue la
personne.

Procédé selon la revendication 8, caractérisé en
ce que le procédé comporte en outre les étapes de
réception d'au moins une commande du dispositif
de communication de l'autre personne et de trans-
fert de la ou chaque commande au dispositif apte a
se déplacer dans I'environnement dans lequel évo-
lue la personne.

Procédé selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que les données physiologiques de la per-
sonne a surveiller et I'état émotionnel de la person-
ne a surveiller sont obtenus par l'intermédiaire de
mesures de la résistance et du potentiel électrique
cutané de la personne a surveiller, de la tempéra-
ture et de l'irrigation sanguine ainsi que de la fré-
quence cardiaque de la personne a surveiller.

Procédé selon I'une quelconque des revendications
précédentes, caractérisé en ce que le dispositif
apte a se déplacer dans I'environnement dans le-
quel évolue la personne comporte en outre des
moyens de capture d'images et de transfert des
images capturées et/ou des moyens de diffusion de
parfums.

Serveur de maintien sécurisé d'au moins une per-
sonne évoluant dans un environnement prédéter-
miné, caractérisé en ce qu'un dispositif apte a se
déplacer dans I'environnement dans lequel évolue
la personne a surveiller comprend des moyens de
communication et le serveur comporte :



13.

25 EP 1 566 782 A1

- des moyens de réception d'au moins un évé-
nement parmi un groupe d'événements prédé-
terminés,

- des moyens de détermination de la position de
la personne a surveiller dans I'environnement
dans lequel évolue la personne a surveiller,

- des moyens de commande pour le déplace-
ment du dispositif apte a se déplacer vers la
position déterminée,

- des moyens d'établissement d'une communi-
cation avec un dispositif de traitement distant
ou une autre personne par l'intermédiaire des
moyens de communication.

Programme d'ordinateur stocké sur un support d'in-
formations, ledit programme comportant des ins-
tructions permettant de mettre en oeuvre le procédé
de maintien sécurisé selon I'une quelconque des re-
vendications 1 a 11, lorsqu'il est chargé et exécuté
par un systéme informatique.
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