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Présentation géneral

Table Tennis Performance Anallyser




Diagramme des exigences

<<requirement>>

id =1

Text= Le systeme propose et analyser une phase d’entrainement ad
le pourcentage de réussite.

Afficher les informations de la séance

Text= Afficher le pourcentage de balles
bonnes, lancer le module d'acquisition

Monteirq

Geoffrey

<<requirement>>
Distribuer des balles

Text= Envoyer des balles suivant le
rythme et les effets définis par le joueur

ithme de jeu, la précision,

A &
Cand'impact Botella-%oc Yohann
3 ] <<requirement>>
‘ﬂ_ ent | | Afficher les informations de la séance
Text= Deétecter (Id = 10 ]

zone du relance

Xous les parametre de configuration
\de celle-ci.

<< reflne >>
hol o

distributeur.
id=2 .
id=5
<< refine >> <<refine >> << refine 4;
<<requirement>> <<requirement>> <<requirem
Envoyer des balles | Communiquer avec Identifier les

Text= Le systéme
envoie des balles de 30
a 60 balles par minutes.
Il imprime un effet de
détecte |'absence de
balle pour stopper.
id=3

le terminal mobile

Text= Recevoir les
parameétres de réglages
de la séance. informer
de I'état du lanceur

id=4

Text= Identifier |
d'impacts joueur
distributeur afin
lancer une séqu
d'acquisition

id= 6

<<requirement>>
Communiquer avec le module de

Text= Assurer la transmission entre la
carte principale et le terminal de
supervision en communication sans fil.

id =11

[Text= Afficher le pourcentage de balles
ponnes, lancer le module d'acquisition
d'impact

d=10

A

\
<< refine >>

détection d'impact et le terminal mobile| |

<<requirement>>
Communiquer avec le module de

détection d'impact et le terminal mobile

Text= Assurer la transmission entre la
carte principale et le terminal de
supervision en communication sans fil.

id =11
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Synoptique du systeme

-—Socket Bluetooth_J

i = ==
\)
O

Socket Bluetooth-__ Socket Bluetooth




Les Zones de la table TTPA

-Le haut(zone 0 a 6) est la
partie de la table comptabilisant
les zones

-Le milieu (zone 3)

Zone Joueur

-Le bas la zone joueur




Répartition des taches (IR)

Botella-Broc Yohann (IR 1) Hammouma Youssef (IR 2)
Module de visualisation de performance Module de gestion de séance

e  Afficher un écran d'accueil

e  Visualiser l'impact de balles dans les
zones de la table

e Visualiser les données de la séance
en temps réel et en fin de séances

e Dialoguer avec le terminal mobile

Créer un profil de joueur

Paramétrer une séance dentrainement
Enregistrer les données des séances
Consulter U'historique des séances d'un joueur
Purger les séances

Dialoguer avec les modules

-




Organisation commune au sein du projet

e Utilisation de Subversion pour les codes sources

e Utilisation d’un espace de stockage commun (NAS et Google Drive) pour
tous les documents ressources

e Utilisation d’'un protocole de communication




Planification des taches

Chose a Faire -

E— 4
Rédaction intensive du dossier

= B

——
Préparation démonstration
L= B

En cours e

Vérification + Réorganiser le code et
vérification du protocole

= B

afficher les statistiques de fFin s€éance

= B

—+ Ajouter une autre carte

revue n°3

-+ Ajouter une autre carte

Terminer .-

suppresion d'un Enum dans le
Tepaithm.h, modification des noms
d'attributs correction du francais,
ajout de QDebug dans
statistiquesseance.cpp pour la
simulation

- EEX=8 .

Ajout d'une ZoneHorsTable dans le
enum pour pouvoir aussi 'afficher et
calculer le pourcentage

- CEE3 -

afficher la position du robot
= EXEEE s

changer la couleur quand sa touche
l'objectif et quand sa touche la
mauvaise zone

il © 2 mai B

affiche l'endroit ou ce trouve la
zone objectif

afficher le nom du joueur
- EXEE s

Ajout de la simulation random pour
la zone robot et la zone objectif,
ajout de décoder trame dans
communicationbluetooth

-+ Ajouter une autre carte
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(hose a faire -+
—Rédaction intensive du dossier
&=
—Préparation démonstration
(-
‘ﬁﬁd\er les statistiques de fin séance
En cours +
‘—Yénﬁcanon + Réorganiser le code et vérificationdu
(rewe n3
Terminer + . B
aﬁeme enoewre le Raspberry Pi .

L . 'E YH

d!an'rﬁcation 07/02/2019
uléalisation des diagrammes UML 27/02/2019

gréaﬁon de lihm sur Qt et du squellette 28/02/2019

<N =<
BEE88

d&a!iser le tp Qt Android

u&aliser le tp Qt Android Sglite

uﬂtialisatian de svn {checkout, add) 29/02/2019 (10min)
[ o [

atvue n°12902/2019

ujout des attribues et méthodes pour le diagramme UML

-
BB

a&aliser le tp Qt Android Bluetooth

ajou(chQTlrmr,slols,u'E méthode afficher heure sur gf
allodﬁetiondu kiosk de la raspberry P et mis en cewre|

ujout du minuteur pour le début de séquence et le

ajmt de la documentationde dxoygen

diout des méthodes initialiser seance, impacterZone; de
uiom de méthode tel que finirSeance, et ajout de deux
dak\ler le pourcentage dans la classe statistiqueseance
djout dune simulation pour voir si tous les méthodes
dlet a faire sur ihm

uﬁodﬁcaﬁm de la méthode calculerPourcentages elle

auwresion dun Enum dans le Ttpalhm h, modification de

djout dune ZoneHorsTable dans le enum pour pouvoir
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udeme en oewre le Raspberry Pi
dlaniﬁtation 07/02/2019

walisaﬁon des diagrammes UML 27/02/2019
dréaﬁm de l'ihm sur Qt et du squellette 28/02/2019
g&aliser le tp Qt Android

u\ealiser le tp Qt Android Sqlite

uﬂtialisaﬁm de svn {checkout, add) 29/02/2019 (10min)
ubvue °129/02/2019

uiout des attribues et méthodes pour le diagramme UML|
uﬁalisef le tp Qt Android Bluetooth

ujcmch QTimer, slots, une méthode afficher heure sur gt

uﬁodﬁcah‘on du kiosk de la raspberry PL et mis en cewre .
u(u:tm minuteur pour le début de séquence et le
uiout de la documentationde dxoygen

uiaut des méthodes initialiser seance, impacterZone; de

(o1t de méthode tel que finiSearce et sjout de dex

a‘amu le p age dans la classe |
diwt dune simulation pour voir si tous les méthodes
dlet a faire sur lihm

uﬁodﬁcaﬁon de la méthode calculerPourcentages elle
auwresion dun Enum dans le Ttpalhm h modification de
ujcm dune ZoneHorsTable dans le enum pour pouvoir
gfﬁcher la position du robot

sharwr la couleur quand sa touche l'objectif et quand sa
aﬂid\e I'endroit oU ce trouve la zone cbjectif

(—?ﬁmer le nom du joueur

[~ Préparer Revue n2
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Outils de développement

Description

Version

Systéme d’exploitation
du poste de développement

Linux 4.8.0(Ubuntu 16.04)

Planification

Trello gantt + Trello

Journal de bord

RoadBook (Google Drive)

Diagrammes UML

BOUML 7.8

Gestion de versions

RiouxSvn (Subversion)
1.9.3 (r1718519)

Documentation de code

Doxygen 1.8.11

Langage utilisé

C++ / avec le framework Qt 5.11.2

Raspberry Pl 3

Linux version 4.14.84-v7+




Diagramme des cas d’utilisation

|

Cas d'utilisation général

S <<include>>
Gérer une séangce d'entrainéiment.. Enregistrer la séance
<<inclides>.....
<<incl§1de>> /\
; Diabloguer avec les modules
% Parametrer la séance
dJeuenr=sz.. TN T A S S TSR
: <<include>>
Visualiser les données de la séance Dialoguer avec le terminal mobile

Joueur
et/ou
Entraineur

o SeRtBResy e

Consulter I'historique des séances Purger les séances

Crée un profil de joueur




Spécification du Raspberry Pi3

Systéme d’exploitation Raspbian GNU/Linux 9.1 (stretch)

Processeur Quad Core 1.2GHz Broadcom
BCM2837 ARMv8 CPU RAM1GB

Stockage Micro SD

Sans-Fil BCM43438 LAN et “Bluetooth Low
Energy” (BLE)

Connectiques 40-pin GPIO, 4 ports USB 2, HDMI,
CSlI, DSI




Le Bluetooth de la raspberry P13 B v1.2

Broadcom BCM2837 64 bit

40 pin extended GPIO
Quad core CPU at 1.2Ghz [
1GB RAM
(3 , ,, ry n zoxs

nd Bluetooth 4.1

On-board WI-FI .—) ;

microSD card slo

)

------
o 3L

FEIELLERLERREES

DSl display port




Module de visualisation de performance

%—"’—___/O ....................... <<mc|ude>>©

Entraineur

visualiser les données de la séance Diabloguer avec les modules

16




Protocole de communication TTPA

Données composées

chaine de caracteres de champs de
indiquant le type de longueur variable
trame

Numeéro de I'équipement \ / checksum

$ENTETE-X:TYPE:DATAS*XX\r\n
_— | \

Entéte identifiant une Indique une fin de trame
trame provenant d’un
élément du systeme TTPA

Délimiter des champs de la trame

17



Protocole TTPA

Nom du joueur

Annonce début de séance Zone Robot

Zone Objectif

Numéro de I’équipement\ , / checksum

$ecran-ttpa-2:START;S'imon;2; *XX\r\n

Entéte protocole du Indique une fin de trame
systeme TTPA

Délimiter des champs de la trame

18



Ftat d’une séance

$ecran-ttpa-2:START

$ecran-ttpa-2:STAT

$ecran-ttpa-2:PAUSE

$ecran-ttpa-2:RESUME

$ecran-ttpa-2:END

$ecran-ttpa-2:RESET

$ecran-ttpa-2:INFO

INFO

PAUSE

4

EnPause

RESET

START[
STAT
EnCours

Initial

END

J

.

19
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Projet 11PA 2019

En attente de connexion

L'application
attend la
trame START



|’écran principal

joueur de
la séance Balle ayant touché la table

sur le nombre de balle L'heure en
Joueur : Simon Gauzy total tiré par le robot temps reel I 31:28:20

Timer de début
Hors Table : 2 (33 %) de séance 00:08

La zone hors table, le
nombre de balle n'ayant
pas atteint une zone

numeéro d’'une zone
La zone avec l'affichage du La zone
objectif nombre de balle qui robot
— LSS 5 impacté cette
zone et le
pourcentage total de
toute les balles




Joueur : Simon Gauzy 12:17: 24

Hors Table : 0 (0 %) 5/5 00 : 27
e T e P e e e N P S e e e e e e

0% 0% 0%

La zone objectif a éte

touché donc s'affiche
d'une différentes 0
couleur 0%

0 %

22



Joueur : Simon Gauzy

12:17 :59

Hors Table : 1 (11 %) 8/9 01:02
T e o S e B S 35 A S0 Y M o B L it S0 i 4 3 S S 3 5013 5 S ey L 31 0 0 XS ST L0 300 S S 05 S D
0 0 0
0% 0 % 0%

La zone s'affiche 0
en couleur car elle 0 %
n'a pas atteint la
cible
7 1
78 % 11 %
.

23



| 'écran résultats

Fin de la Séance

Durée de la séance 00 : 56
Balles ayant atteint l'objectif 5/9
Balles Hors de la Table 2/9

Nombre série de balles sur l'objectif




Fin de la Séance

Durée de la séance

Balles ayant atteint l'objectif

Balles Hors de la Table

Nombre série de balles sur l'objectif




Diagramme de classes

CommunicationBluetooth

StatistiquesSeance

- numeroZoneObjectif : int

- monBluetooth : QBluetoothLocalD evice C HiGroZoheRaEsT: It

- serveur : QBluetoothServer S 'y : -
e e - |<<QVector>> nblmpactsZone : int |
- servicelnfo : QBluetoothServicelnfo - nbBallesTotales : int

- nom : QString 5 - nbBallesTotalesTable : int

- adresse : QString - nbBallesTotalesHorsTable : int

- etatConnexion : bool u - balleToucheTable : bool

ballePrecedenteToucheTable : bool
— |+ CommunicationBluetooth(inout parent : QObject = nullptr) . balleToucheRobot : bool
~CommunicationBluetooth()
demarrer() : void -
arreter() : void

decoderTrame(in trame : QString) : void |

nouveauClient() : void mue

connexionErreur : bool

StatistiquesSeance(inout parent : QObject = nullptr)
~StatistiquesSeance()

impacterZone(in numeroZone : int) : bool
finirSeance() : void

+ + + +

connecte() : void . affichageZone(in numeroZone : int, in nbimpacts : int, in pourcentage : QString) : void

erreur() : void
26

+
+
+
+
* soiketCarnnecied() - void + initialiserStatistiques() : void
+ : .
+ socketDisconnected() : void ] + gefbalesToml) = nt :
5 BNy HERE() - Vol + getBallesHorsTable() : int
|+ socketErreur(in error : QBluetoothSocket::SocketError) : void |] + getballesPrecedentToucheTable() : int
ND. . - deviecBonnectadlinadioess': CEluatnoihAddr ces) 2yok + getballesToucheTable() : int
+ deviceDisconnected(in adresse : QBluetoothAddress) : void |- + calculerPourcentage(in nbimpactsZone : int) : QString
Z0l| 4 error(in erreur : QBluetoothLocalD evice::Error) : void + afficherStatistiquesZonesy) : void
o +
+



https://www.draw.io/?scale=auto#G1b_zdIx0VJ2xlBWfdLcKhAr4ubxBpghBQ
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Utilisation des classe Qt:

. Classe Qt pour gérer une chaine de caractéres

Besoins :

- Lire la longueur de la chaine =» length()

- Vérifier la présence de caracteres en début de chaine =» startsWith(QString)
- Vérifier la présence de caractéres en fin de chaine =» endsWith(QString)

- Tester si la chaine est vide =» isEmpty()

- Découper la chaine en fonction d'un délimiteur =» section()

- Lire le caractére de la chaine situé a une position donnée =» at(int)




Décodage trames

QStringList trames;

trame.remove( );

const QString typeTrame = " "5
QString donnees;

QString nomJoueur;

QString zoneRobot;

QString zoneObjectif;

if(trame.startsWith( + typeTrame)) //On retrouve startsWith

{
donnees = trame.section( » 1, 1); // START;JULIEN;2;1*XX //On retrouve section
if(trame.contains( ) & (etatSeance == EtatSeance::Initial || etatSeance ==
EtatSeance: :Terminee))
{

etatSeance = EtatSeance::EnCours;

nomJoueur = donnees.section( , 1, 1);

zoneObjectif = donnees.section( , 2, 2);

zoneRobot = donnees.section( ,» 3, 3).at(@);//0n retrouve at

emit departSeance(nomJoueur, zoneObjectif, zoneRobot); o8
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https://www.draw.io/?scale=auto#G1b_zdIx0VJ2xlBWfdLcKhAr4ubxBpghBQ

Scénario du déemarrage d’une séance

:Terminal_mobile
1

trame

<=<signal>>

1,
Secrar

-ttpa-1:START JULIEN:2:1°XX

setZoneRobot()
setZoneRobot(zoneRobot)

]

afficherStatistiquesZones()

cal

[ chaque zone ]
afficherZone()

affichageZone()

<<signal>>

| |<<slol>>

T

I:CommunicationBluetooth l | :StatistiquesSeance I
i
! socketReadyRead()
<slot>>
decoderTrame()
alt [ trame = START et etatSeance = Jnitial ou etatSeance = Terminee ]
departSeance({nomJoueur, zoneObjectif. zoneRobot)
B commencerSeance()
<=<signal>> <<slot>>
LT resetSeance()
deconnecterJoueur()
initialiserStatistiques() L
initialiserZone() E
connecterJoueur(nomJoueur)
setZoneObjectif()
setZoneObjectif(zoneObjectif)

lculerPourcentage()




Scénario d’impact de balle dans une zone

Joueur : Simon Gauzy

Hors Table : 0 (0 %)

La zone objectif a été
touché donc s'affiche
d’'une différentes
couleur



https://www.draw.io/?scale=auto#G1b_zdIx0VJ2xlBWfdLcKhAr4ubxBpghBQ
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Scénario de fin d’une séance

A

‘Terminal_mobile

:CommunicationBluetooth

|

trame i socketReadyRead()
_ <<slot>>
<<?Ignal>> decoderTrame()

:Ttpalhm -StatistiquesSeance

$ecran-ttpa-1:END*XX B‘ alt [trame = END ET etatSeance = EnCours]

finSeance()

| finirSeance()

<<signal>>

] <<slot>>

afficherStatistiqueEcranResultats()

= ._____________.LI




Tests de validation

Le systéme d'exploitation est installé et fonctionnel X
Lécran est configuré en mode “kiosque” X
La zone d'impact est identifiée et affichée en temps réel X
Les données de la séance ( le pourcentage de balles par zones et le nombre de pourcentage ayant été sur X

la bonne zone) sont affichées en temps réel

Les liaisons sans fil sont opérationnelles (Dialoguer avec le terminal mobile) X

Les statistiques sont affichées en fin de séquence X
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Conclusion

- Etat de 'avancement

€ Améliorations possibles
e Graphiques
o Visualisation des appareils Bluetooth
o Informations complémentaires d’'une séance
o Option retour pour revenir a I'écran principal
e Techniques
o Actualisation des appareils Bluetooth

-> Bilan global

€ Enjeu réel : partenariat avec le club PPC Sorgues
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