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Résumé

Dans ce livrable nous allons présenter notre deuxieme prototype, une version améliorée du
premier, intégrant les améliorations issues de la rétroaction de notre client. Il comprend la mise
a jour de notre conception, le code de prototypage en Python, le nouveau plan d’essai, ainsi que
la révision de notre NDM. Pour finir, nous y allons détailler notre plan de prototypage pour le

développement du troisieme prototype.
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1. Introduction

Dans le développement de ce projet, 'amélioration continue du prototype est essentielle pour
assurer sa fiabilité et sa performance. Apres avoir présenté le premier prototype, nous avons pris
compte des rétroactions du client afin de perfectionner la conception du prototype 2. L’objectif
est d’améliorer la détection du bouton, la stabilité de la rampe et la solidité du montage en
ajoutant une base et un ressort de torsion. Ce livrable fait en sorte de présenté les modifications
apportées et inclut un plan d’essai pour évaluer la performance du systéme apres ces

ajustements.

2. Rétroaction du client et du prof

Le client a exprimé une satisfaction générale face au prototype 1. En effet, le prototype 1 était

purement basé sur les informations et remarques collectées des rencontres client précédentes.

Quelques points a améliorer ont été soulevé. L'un des points majeurs qu’il a mentionnés été que
si le bouton est trop petit, cela pourrait entrainer des problemes de détection, donc une bonne
solution pour cela consiste a améliorer la sensibilité du capteur pour garantir une meilleure

détection.

La fixation de la rampe a également été discutée : le client a suggéré d'ajouter un ressort de
torsion au point de pivot pour améliorer la stabilité, ainsi qu'une base sous le bouton pour
renforcer la structure. Une rampe plus basse a été proposée, car la force exercée par le passage
de la voiture est suffisante. Enfin, le client a conseillé d’ajouter un poteau ou un élastique pour
maintenir le montage en place lors de I'utilisation. Ces suggestions seront intégrées dans la

prochaine version du prototype.

Commentaire de : Eddy Dutrisac, Gestionnaire des technologies de I'information,

Pioneer Construction. Nous avons un groupe appelé ""Makers Initiative', ou nous
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travaillons actuellement sur un robot autonome de peinture de lignes guidé par
GPS

Impression Générale

Le Prototype 2 montre des ameliorations significatives par rapport au premier prototype.
L'optimisation de la sensibilité du bouton, la stabilisation de la rampe, et le renforcement de
la structure sont des avancées qui témoignent d’une bonne prise en compte des retours du client.
L’intégration d’un programme en Python permettant d’enregistrer les temps de passage dans un

fichier CSV est également une fonctionnalité utile qui améliore la collecte et I’analyse des données.
Améliorations Possibles

Compte tenu du budget limité, voici quelques améliorations peu colteuses qui pourraient étre

intégrées :

1. Améliorer la Précision du Capteur
a. Une alternative plus fiable au bouton pourrait étre d’utiliser un capteur infrarouge
(IR) ou un micro-interrupteur pour détecter le passage des voitures.
b. Avantage : Meilleure détection des voitures et réduction des risques d’erreur.
2. Fixation Plus Sécurisée de la Rampe
a. Ajouter des supports imprimés en 3D ou des pieds en caoutchouc ajustables
pourrait aider a stabiliser I’ensemble et éviter qu’il ne bouge sous I’impact des
voitures.
b. Avantage : Amélioration de la stabilité et réduction de I’usure mécanique.
3. Source d’Alimentation Alternative pour I’Arduino
a. Une batterie externe rechargeable permettrait d’utiliser le systéme sans
dépendance a un ordinateur.
b. Avantage : Permettrait une utilisation en mode portable, idéal pour des tests en
extérieur.
4. Affichage et Analyse des Données en Temps Réel



a. L’ajout d’un graphique en temps réel via Matplotlib ou une interface en Tkinter
permettrait de visualiser immédiatement les résultats.

b. Avantage : Un affichage en direct des classements, rendant le systéeme plus
interactif.

5. Boitier de Protection pour ’Electronique

a. Actuellement, le circuit est exposé, ce qui peut entrainer des dommages
accidentels.

b. Une simple boite en plastique ou un boitier récupéré pourrait le protéger.

c. Avantage : Augmentation de la durabilité et protection contre la poussiere et les
chocs.

Possibilités d’ Application pour d’Autres Projets
Ce prototype pourrait étre adapté pour plusieurs autres domaines d’utilisation, notamment :

1. Education & Apprentissage STEM
a. Les écoles pourraient utiliser ce systeme pour enseigner les bases de la
programmation, des capteurs et de la collecte de données.
b. Il pourrait aussi étre adapté pour des compétitions de robotique ou de voitures
miniatures.
2. Courses de Modélisme & Chronométrage Amateur
a. Ce systeme pourrait étre utilisé pour des courses de voitures télécommandées, de
karting ou d’autres compétitions de vitesse a petite échelle.
b. Une version améliorée avec plusieurs capteurs de détection permettrait de suivre
plusieurs véhicules simultanément.
3. Surveillance du Trafic & Petite Echelle
a. Avec des capteurs améliorés, ce projet pourrait étre utilisé pour étudier la
circulation dans des zones spécifiques (ex : écoles, parkings).



b. Cela pourrait permettre de mesurer la vitesse moyenne des véhicules et d’évaluer
la sécurité routiére.
4. Chronomeétrage pour Activités Sportives
a. Ce systeme pourrait étre adapté pour le chronométrage d’activités sportives,
comme les courses a pied, le parkour ou les parcours d’obstacles.
b. Une version modifiée pourrait inclure un capteur de mouvement ou un capteur
de pression au sol.
5. Application dans notre group ""Makers Initiative™
a. Dans le cadre de notre projet de robot autonome de peinture de lignes guidé par
GPS, nous voyons un potentiel intéressant pour certaines des solutions
développees ici.
b. L’interface de suivi des temps pourrait étre adaptée pour suivre la progression du
robot sur son parcours.
c. L’amélioration de la détection via capteurs pourrait également étre utile pour

assurer un alignement précis lors de la peinture des lignes.
Conclusion

L’équipe a fait un travail remarquable en améliorant le prototype tout en respectant les

contraintes budgétaires. Les prochaines améliorations devraient porter sur :

e L’optimisation de la détection (capteurs IR ou micro-interrupteurs),
e L’alimentation mobile pour plus de flexibilite,
e Un affichage plus interactif des résultats,

e Une meilleure protection et stabilisation du montage.

Ces ajustements peu colteux rendraient le projet plus fiable, plus polyvalent et plus facilement

réutilisable pour d’autres applications. £



3. Prototype 2

Quoi? Nous avons fait un code qui, a I'aide de I'actionnement d’un bouton, détectera la voiture,

le nombre de tours accomplie ainsi que le temps pris pour accomplir chaque tour.

Pourquoi? Ce prototype a pour but de présenter un code qui fonctionne efficacement et montre
dans un tableau la voiture, la durée de chaque tour ainsi que le numéro du tour. Le prototype

nous permettra de vérifier et de tester le code pour qu’il puisse rencontrer les besoins du client.

Quand? Ce prototype a été faite lors de la semaine du 3 mars et a été accomplie avec succes en

deux jours de travail (environ 20 h).

3.1. Partie logicielle

Le prototype 2 intégre une solution logicielle permettant de suivre les temps de passage des
voitures et d'enregistrer les résultats dans un fichier CSV. Cette solution repose sur un
programme en Python communiquant avec un Arduino via un port série. Le contenu de ce

programme va étre en annexe dans la section 0.

3.1.1. Montage du Arduino
Le montage électronique a été optimisé pour réduire le nombre de connexions filaires. Cette
réduction permet d'améliorer la précision des mesures en minimisant les pertes de signal, un

aspect critique sachant que les cables du systeme final pourraient atteindre une longueur de 2 m.
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Figure 2. Circuit Arduino monté pour le prototype 21

1 Montage inspiré du site web : https://www.programmingelectronics.com/tutorial-17-using-a-button-old-version/
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https://www.programmingelectronics.com/tutorial-17-using-a-button-old-version/

3.1.2. Code du prototype en Python

Le programme Python géere la réception des données envoyées par I'Arduino, effectue un tri des
résultats par ordre croissant de temps de course et enregistre ces informations dans un fichier

CSV pour analyse ultérieure.
Trois bibliothéques sont nécessaires pour exécuter le programme :
e pip 25.0.1

e pyserial 3.5

e csv (intégrée nativement dans Python)

v [JC:\Users\baxma\PycharmProjects\GNG1503_Projet 1 Ear Number,Lap Number,Lap Duration (ms)
> O .idea 1,4,67
N ST 1,6,337
= Essail_prototype2.cpp 18,348
# Essai2.py i:i?;zg‘?
@ essaid.py 1,8, 440
= lap_times.csv 1,7,468
M4 README.md 1,5,958
> [ Extensions 1,2,994
1,1,2068
Text Data
Run essai3
@
C:\Users\baxma\PycharmProjects\GNG1503_Projet\.venv\bin\python.exe C:\Users\baxma\PycharmProjects\GNG1503_Projet\essai3.py
Duration of lap 1 for Car 1: 2068 ms
Duration of lap 2 for Car 1: 994 ms
= Duration of lap 3 for Car 1: 348 ms
=

Duration of lap 4 for Car 1: 67 ms

Duration of lap 5 for Car 1: 950 ms
o Duration of lap & for Car 1: 337 ms
Duration of lap 7 for Car 1: 468 ms
Duration of lap 8 for Car 1: 440 ms
Duration of lap 9 for Car 1: 383 ms
Duration of lap 10 for Car 1: 349 ms
Race results saved to lap_times.csv

Process finished with exit code 0

Figure 3. Capture d'écran de |'exécution du code

Le tableau suivant illustre les résultats enregistrés dans le fichier CSV lors d'un test manuel.
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https://pypi.org/project/pip/
https://pypi.org/project/pyserial/

Tableau 1. Résultats de I'exécution du code sous forme de fichier CSV

# Voiture # tour Durée (ms)
3 7
8
10 9
10
11
23
53
61
104
2846

~N

T O N N S =
R IBIN 0O U o

Les temps varient fortement en raison des tests manuels, Ils sont trés courts car on voulait
vérifier la précision de lecture du signal du bouton. Cependant, lors de la course réelle, ces
variations devraient étre plus faibles (durée moyenne de 11 500 ms ou 11.5 secondes par tour

si la vitesse de la voiture est de 25 km/h et la distance est de 80 m).

3.2. Partie interface

L'objectif est de développer une interface utilisateur permettant d'afficher en temps réel le

classement des voitures. L'interface devra inclure les fonctionnalités suivantes :
o Affichage des résultats sous forme d’un leaderboard.
e Possibilité d'entrer les noms des équipes/écoles avant le démarrage de la course.
o Affichage adapté a un grand écran pour une meilleure visibilité du public.
e Application Windows.

Une référence utile pour développer cette interface en Python: APPRENDRE LE PYTHON #9 ?

INTERFACE GRAPHIQUE (avec Tkinter).

11


https://www.youtube.com/watch?v=N4M4W7JPOL4
https://www.youtube.com/watch?v=N4M4W7JPOL4

Vous pouvez suivre la progression de la conception de I'interface sur notre page Github.

3.3. Partie Mécanique

Cette partie a été répondue, voir la section 2, Rétroaction du client et du prof.

4. Mise-a-jour des spécifications cibles?

Tableau 2. Les critéeres de conceptions du produit, mis-a-jour

Criteres de Conception Relation (=, < ou >) Valeur  Unité Méthode de

Vérification

Exigences Fonctionnelles

1 Compter le nombre de tours | = Oui S.0. Essai

des voitures

2 Calculer le temps moyen des | = Oui S.0. Essai

tours par les voitures

3 Identifier le gagnant de la = Oui S.0. Essai

course, énumérer les voitures

en ordre
4 | Fiabilité > 80 % Essai
5 Largeur de la rampe > 370 Mm Calculs
6 Angle de la rampe < 15 Degrés | Calculs
Contraintes
7 | Facile a monter = Oui S.0. Essai Final
8 | Accessibilité Windows = Oui S.0. Programmation et

Essai

2 Les Spécifications Cibles demeure sans changement du livrable F.
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https://github.com/CapitaineMar/GNG1503_Projet.git

9 | Colt <= 100 S Estimation,
Vérification
10 | Interface = Oui S.0. Essai
Exigences Non-Fonctionnelles

11 | Rangement Facile (dans une = Oui S.0. Essai Final
boite)

12 | Temps de familiarisation < 1 Heure | Essai

13 | Exporter les données sur = Oui S.0. Essai
Excel

14 | L'esthétique = Oui S.0 Essai

5. Pland’essai de prototypage

Probleme

critique

Tableau 3. Plan détaillé du prototype 3

Assomptions qui

sont faites.

probable

Objectif du

test

La rampe est assez
forte afin de
supporter le poids
de la voiture

lorsqu’elle passe

Quand les
ressorts se
compressent et
la rampe

descend, le

Lorsque la
voiture passe
sur la rampe et
le bouton est

pesé, l'interface

mesure de la
performance,

gestion des

durabilité et

fiabilité/actuatio

dessus. bouton est pesé. | est mise a jour
avec les
informations
actuelles.
Communication, Mesurer la Vérifier la Vérifier la mise a

jour des

informations
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Description du

test

Méthode

d’analyse

risques,
apprentissage/co

mpréhension.

stabilité de la

rampe.

n du systeme

complet.

dans l'interface

sur I'ordinateur.

Qu'allez-vous
tester
précisément ?
Quelle est votre

hypothese ?

Faire passer la
voiture plusieurs
fois dessus et voir
sielle
craque/brise/

penche

Faire passer la
voiture dessus
plusieurs fois
afin de voir si la
rampe descend
assez pour que
le bouton soit

pesé.

Faire passer la
voiture sur la
rampe plusieurs
fois, et lorsque
le bouton est
pesé, on vérifie
le
logiciel/interface
afin de voir si les
informations sur
la voiture sont
bien

enregistrées.

Plus précisément,
comment allez-
vous tester, en
incluant des
éléments tels que
la durée, la
séquence de test,
I'équipement, les
criteres de
réussite/échec,
etc. Comment les
résultats seront-ils

collectés ?

Regarder la rampe
afin de voir si elle
est bien stable et si
elle remonte.
Tester environ une
vingtaine de fois, et
si elle fonctionne/
est stable, on passe

au prochain test.

Vérifier le «
output » du
logiciel et si la
lumiere sur le
poteau allume.
S’il s’allume, la
voiture elle est
passée. On
vérifie aussi le

logiciel afin de

Vérifier
I'interface sur un
ordinateur apres
que la voiture
est passée.
Vérifier aussi la
vitesse avec
laquelle
I'interface est
mise a jour.

Quand la

14




Déterminer les

éléments

mesurables

Métriques

Type de
prototype

Niveau de

fidélité

voir si le tour
sera compté.
Quand la
fiabilité attient
90%, les tests
arrétent. Quand
la fiabilité
attient 90%, les

tests arrétent.

fiabilité attient
90%, les tests

arrétent.

Que testez-vous

Stabilité, rigidité,

Fiabilite,

Fiabilité, vitesse

T oy 7 . ey . .
avec votre capacité des efficacité, de mise a jour.
concept (attributs X . )
ressorts a soutenir | vitesse de
mesurables
cibles) ? la rampe. traitement des
donnés.
Quelles mesures | Masse(g) et masse | Vitesse de Vitesse de mise

allez-vous tester ?
Quelles sont les

unités associées ?

soutenue (g)

traitement (s)

Fiabilité (%)

ajour(s)

Fiabilité (%)

Analytique,
Physique

Physique, complet.

Physique

(électrique) et

logiciel, complet.

Physique
(électrique) et

logiciel, complet.

HiFi/LoFi Focused,
HiFi/LoFi

Compréhensive

HiFi,

compréhensive,

HiFi,

compréhensive.

HiFi,

compréhensive
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6. Mise-a-jour du NDM

Tableau 4. Nomenclature des matériaux mise a jour

Nom de l'item Unité de AQuantité Colt Cout

Description

mesure

unitaire

étendu

1 | Bread Board Plaque utiliser lors de | Unité 1 $0,01 $0,01
notre prototypage
pour avoir une
méthode non
permanente.
2 | Arduino UNO Arduino UNO R3 Unité 1 $ 5,00 $ 5,00
utilisable avec un céble
USB Type A/B
3 Vs Pour le Arduino. Unité 4 $0,01 $ 0,04
4 | Lumiére LED LED de 5 mm Unité 4 $0,01 S 0,04
5  Fils électriques Fil de 5pi (1 sous par Unité 5 $0,01 $ 0,05
pied)
6 Proto Board 4x6cm Unité 4 $1,50 $ 6,00
7 | Resistance 10kQ Unité 1 $0,01 $ 0,01
8 | Résistance 2200 Unité 4 $0,01 $ 0,04
9 | Cable USB Type Pour connecter le.s Unité 1 $2,75 S 2,75
A/B Arduino.s a un
ordinateur
10 MDF Panneau prédécoupé | Unité 4 $3,00 @ $12,00
polyvalent. Epaisseur:
1/8". Dimension: 18 x
24"
11 | Bouton poussoir = En appuyant sur le Unité 25 $0,52 $13,00
marche/arrét bouton, cela s'active et
momentané en laissant le bouton, il
revient a son état
initial.
12 | Acrylique 12"x24" Unité 1 $14,00 @ $14,00
13 | Ressort Ressort élastique de Unité 10 $1,10 $11,00
trampoline
Colt total du produit (sans taxes ou livraison) $63,92
Colt total du produit (avec taxes et livraison) $72,23
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https://edu-makerlab.odoo.com/fr_CA/shop/arduino-1930?search=arduino&order=name+asc#attr=378
https://edu-makerlab.odoo.com/fr_CA/shop?search=vis&order=name+asc
https://edu-makerlab.odoo.com/fr_CA/shop/del-ovale-2183?page=4#attr=1105
https://edu-makerlab.odoo.com/fr_CA/shop/fil-5pi-2251?search=fil&order=name+asc#attr=1280,1284
https://makerstore.ca/products/double-sided-soldering-pcb-prototype-boards?variant=50851848749112
https://edu-makerlab.odoo.com/fr_CA/shop/resistance-2205?search=resist&order=name+asc#attr=1141
https://edu-makerlab.odoo.com/fr_CA/shop/resistance-2205?page=7#attr=1141
https://makerstore.ca/products/usb-type-a-b-cables?variant=50852009246776
https://makerstore.ca/products/usb-type-a-b-cables?variant=50852009246776
https://makerstore.ca/products/mdf?variant=50852000006200
https://www.amazon.ca/WOWOONE-12x12x7-3-Tactile-Momentary-Assortment/dp/B08JLWTQ3C/ref=sr_1_12?dib=eyJ2IjoiMSJ9.4leKHjTloGbzRZYtiKWZAdZT97rznlj1vELnf_crpGX7jiv0i6iXRXVFjr00P9jEQ_eHiHX5bPxwC2LteDfzjZ3J-UJy7y-AoNbv-OpBMG3ycw57uwxOj2L4NWVXHPSgufAEaPHLh2nPofpSXSk25px-VDiovVP711eOHiPmDODPK2VDqz_ksp_97k8eJ01ae7rczcl-w0Y-CiEYLdqjVk1XVCzZYtlUXrGgVe3dz1Abdt8Opqk77ltXurkTQzbLHnEdR7TR45NRLvuohv1Zaexqjjx4_b6HZwHZuuROT49gtNumnqqhPL3ohka49WeCIW43ujipCyMc6EFDBwvyEdkaSk2MSlsYNFSOdYd1rMSKlCNOzvbj972QH7sbNRbM9nWkpQdRvObcAHyAWlOf36lJvbcpgoUHckQd-3y1QrybCVhTlz6hVPCK3TzU89-F.t-eNYo0VP9uKVV6psCLbA9_DS-1tDCMJfmQeHrA3jog&dib_tag=se&gad_source=1&hvadid=692460447119&hvdev=c&hvlocphy=9000671&hvnetw=g&hvqmt=e&hvrand=8014960033781194733&hvtargid=kwd-517864356239&hydadcr=15392_13574041&keywords=arduino+buttons+and+switches&qid=1741054046&sr=8-12
https://www.amazon.ca/WOWOONE-12x12x7-3-Tactile-Momentary-Assortment/dp/B08JLWTQ3C/ref=sr_1_12?dib=eyJ2IjoiMSJ9.4leKHjTloGbzRZYtiKWZAdZT97rznlj1vELnf_crpGX7jiv0i6iXRXVFjr00P9jEQ_eHiHX5bPxwC2LteDfzjZ3J-UJy7y-AoNbv-OpBMG3ycw57uwxOj2L4NWVXHPSgufAEaPHLh2nPofpSXSk25px-VDiovVP711eOHiPmDODPK2VDqz_ksp_97k8eJ01ae7rczcl-w0Y-CiEYLdqjVk1XVCzZYtlUXrGgVe3dz1Abdt8Opqk77ltXurkTQzbLHnEdR7TR45NRLvuohv1Zaexqjjx4_b6HZwHZuuROT49gtNumnqqhPL3ohka49WeCIW43ujipCyMc6EFDBwvyEdkaSk2MSlsYNFSOdYd1rMSKlCNOzvbj972QH7sbNRbM9nWkpQdRvObcAHyAWlOf36lJvbcpgoUHckQd-3y1QrybCVhTlz6hVPCK3TzU89-F.t-eNYo0VP9uKVV6psCLbA9_DS-1tDCMJfmQeHrA3jog&dib_tag=se&gad_source=1&hvadid=692460447119&hvdev=c&hvlocphy=9000671&hvnetw=g&hvqmt=e&hvrand=8014960033781194733&hvtargid=kwd-517864356239&hydadcr=15392_13574041&keywords=arduino+buttons+and+switches&qid=1741054046&sr=8-12
https://www.amazon.ca/WOWOONE-12x12x7-3-Tactile-Momentary-Assortment/dp/B08JLWTQ3C/ref=sr_1_12?dib=eyJ2IjoiMSJ9.4leKHjTloGbzRZYtiKWZAdZT97rznlj1vELnf_crpGX7jiv0i6iXRXVFjr00P9jEQ_eHiHX5bPxwC2LteDfzjZ3J-UJy7y-AoNbv-OpBMG3ycw57uwxOj2L4NWVXHPSgufAEaPHLh2nPofpSXSk25px-VDiovVP711eOHiPmDODPK2VDqz_ksp_97k8eJ01ae7rczcl-w0Y-CiEYLdqjVk1XVCzZYtlUXrGgVe3dz1Abdt8Opqk77ltXurkTQzbLHnEdR7TR45NRLvuohv1Zaexqjjx4_b6HZwHZuuROT49gtNumnqqhPL3ohka49WeCIW43ujipCyMc6EFDBwvyEdkaSk2MSlsYNFSOdYd1rMSKlCNOzvbj972QH7sbNRbM9nWkpQdRvObcAHyAWlOf36lJvbcpgoUHckQd-3y1QrybCVhTlz6hVPCK3TzU89-F.t-eNYo0VP9uKVV6psCLbA9_DS-1tDCMJfmQeHrA3jog&dib_tag=se&gad_source=1&hvadid=692460447119&hvdev=c&hvlocphy=9000671&hvnetw=g&hvqmt=e&hvrand=8014960033781194733&hvtargid=kwd-517864356239&hydadcr=15392_13574041&keywords=arduino+buttons+and+switches&qid=1741054046&sr=8-12
https://makerstore.ca/products/acrylic-sheet?variant=50851840720952
https://www.decathlon.ca/fr/p/8310350/ensemble-de-ressorts-de-trampoline-essential520?srsltid=AfmBOoowmco1e9QiZk_gXKTxOfKSDIbHWs6rZm-34bli2iMgb818S5Twg2c

Pour le prototype 2, nous avons utilisé I'équipement suivant: 1 Arduino Uno, 3 fils male-male, 1
DEL, 2 résistors, 1 breadboard ainsi qu’un bouton-poussoir. Sur le c6té logiciel, nous avons utilisé

les 3 bibliothéques mentionnées plus haut.

A noter, les carreaux rouges indiquent que les éléments sont encore en train d’étre analysés par
le groupe. Tous les autres carreaux sont bien choisis, les seules modifications pour ces carreaux
serait une modification de la quantité du matériel ou le matériel lui-méme (si on trouve quelque

chose de meilleur).

7. Liste desrisques importants

- Le cas ou la rampe ne fonctionne pas, et cause des délais majeurs, puisque nous devrions

repartir presque a zéro sur le concept mécanique.

- Le cas ou le bouton n’est pas bien attaché, et ne pourra pas étre activé ou qu’il casse lorsque

la voiture passe sur la rampe. Cela est aussi en lien avec les raccordements électriques.

- Délai de livraison du matériel retardé.

8. Conclusion

Ce livrable présente le prototype 2, il contient le développement de la partie interface ainsi
gue le montage du Arduino et les risques importants. Ce livrable inclus des commentaires du
client réel et d’un autre client potentiel qui a été identifié. Leurs commentaires serviront comme

guidance pour améliorer le projet avec le prototype 3.
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Annexes

Code en python pour le projet

mn

Programme de comptage de tours pour une voiture en course.\n

\n

Ce programme recoit des données de I'Arduino via un port série et enregistre:\n
- Le numéro de la voiture\n

- Le numéro du tour\n

- La durée du tour en millisecondes (ms).\n

\n

Les résultats sont triés en fonction du temps le plus court et enregistrés dans un fichier nommé lap_times.csv.\n
\n

Prototype 2 - Projet GNG1503

\n

Auteur : Mariame Ba (300384093)\n

Date : 08 Mars 2025\n

@uOttawa

mnin

# Importation des bibliotheques nécessaires

import serial
import csv

# Définition des variables

# Pour la configuration du port

POSSIBLE_PORTS = ['COM3', 'COM4', 'COM5']

BAUD_RATE = 9600 # Vitesse de communication avec I'Arduino
TIMEOUT =1 # Délai d'attente pour la lecture série

# Fichier CSV pour enregistrer les résultats
FILENAME = "lap_times.csv"
FIELDNAMES = ['# Voiture', '# tour', 'Durée (ms)']

# Définition des fonctions

def detecter_port():

mmn

Tente de se connecter a I'Arduino en testant plusieurs ports.

Returns:
ser (serial.Serial) : Objet Serial si la connexion réussit, sinon None.

mmn

for port in POSSIBLE_PORTS:


file:///C:/Users/baxma/OneDrive%20-%20University%20of%20Ottawa/Documents/Winter%202025/essai4.py

try:
ser = serial.Serial(port, BAUD_RATE, timeout=TIMEOUT)
return ser

except serial.SerialException:
continue

return None

def recevoir_donnees(ser):

mmn

Lit et traite les données regues via le port série de I'Arduino.

Args:
ser (serial.Serial) : Port série actif.

Returns:

results (list) : Liste contenant les données de la course (dictionnaires).
lap_count=0
results =[] # Liste pour stocker les tours

while lap_count < 10: # On suppose une course de 10 tours maximum
if ser.in_waiting > 0: # Vérifie si des données sont disponibles
data = ser.readline().decode().rstrip() # Lire et décoder les données

# Vérifie que la donnée regue contient bien des nombres
if not data.replace(',', "").isdigit():
continue # Ignore cette donnée et continue la boucle

try:
car_number, lap_duration = map(int, data.split(',")) # Convertir en entier
lap_count +=1

# Ajouter les données du tour a la liste des résultats
results.append({'# Voiture': car_number,

'# tour': lap_count,

‘Durée (ms)': lap_duration})

print(f"La voiture {car_number} a fait le tour {lap_count} en {lap_duration} ms. ")

except ValueError:
break

return results

def sauvegarder_csv(results):

mmn
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Enregistre les résultats de la course dans un fichier CSV aprés les avoir triés.

Args:
results (list) : Liste des résultats de la course.

nmn

sorted_results = sorted(results, key=lambda x: x['Durée (ms)']) # Tri des résultats

with open(FILENAME, mode='w', newline=") as file:
writer = csv.DictWriter(file, fieldnames=FIELDNAMES)
writer.writeheader()
writer.writerows(sorted_results)

def main():
Fonction principale du programme:\n
- Détecte I'Arduino\n
- Récupeére les données de la course\n
- Enregistre les résultats dans un fichier CSV\n

mmn

ser = detecter_port() # Connexion au port série

if ser:
print("La course peut commencer.")
results = recevoir_donnees(ser) # Lecture des données
sauvegarder_csv(results) # Enregistrement des résultats

ser.close() # Fermeture propre du port série

# Exécution du code

if _name__=="__main__":
main()
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