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Département des sciences

de la sante

CONTEXTE

» Pour améliorer I'efficacité d'un entrainement
physique, il est essentiel de pouvoir suivre la
progression des performances d'un athlete;

» La mesure du temps de réaction et de la vitesse
d'accélération constitue des parametres cruciaux
lors de la course;

» Les barriéres électroniques actuelles nécessitent
une installation manuelle au ruban a mesurer,
couteuse en temps.

DESCRIPTION DU SYSTEME

Le systeme comprend 5 barrieres : une barriere

principale (BP) servant de point de départ et 4
barrieres secondaires (BS1 a BS4) positionnées le
long du parcours.

OBIJECTIFS

Mesurer automatiguement la distance entre les

barrieres sans intervention manuelle;

= Calculer en temps réel la vitesse, |'accélération et
le temps de réaction des athletes;

" |dentifier automatiquement les athletes par RFID.

= Offrir un systeme portable, autonome et
robuste pour usage extérieur;

= Evaluer et comparer les performances

individuelles et collectives dans le temps.
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Figure 1 : Architecture dusysteme de gestion des données
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FONCTIONNEMENT & ARCHITECTURE

Chaque barriere est un module autonome intégrant :

*»* Détection du passage de |'athlete par capteur ToF
(VL53LOX);

*** Traitement local des données par microcontréleur
ESP32-C6;

** Communication sans fil
NRF24L01 (RF 2.4 GHz);

** Identification automatique de |'athléte par lecteur
RFID;

»» Affichage en temps réel sur écran OLED (distance,
état, mesures);

* Alimentation
autonome.
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Figure 2 : lllustration d’un essai
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RESULTATS OBTENUS

v' Installation rapide sans ruban a mesurer;

v’ Identification automatique des athlétes;

v’ Affichage instantané des performances sur OLED;

v' Suivi de progression en temps réel sur ordinateur
et téléphone;

v' Comparaison entre athléetes d'une équipe

v/ Résistance aux conditions extérieures (boitier
protecteur).

BUDGET TOTAL

v Contribution de I'équipe 12 105,00 S
v' Composantes achetées 630,00 S
TOTAL 12 735,00 $
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