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- Cahier des charges Objectifs

Contextualisation

Figure 1 : Plaquage de Max Pacioretty par Zdeno Chara  Figure 2 : transporter Max Pacioretty sur une civiére



Injuries type distribution leading to TL

= contusion

® concussion

» Fracture

= Sprain

= Laceration

= Muscle strain




the cause of severe injuries (> 28 days off)

= collision with another player

= collision with the boards

= hits by the hockey stick

m others




the cause of severe injuries (> 28 days off)

= collision with another player

= collision with the boards

= hits by the hockey stick

= others

Collisions \\ — 50 % off severe injuries

47,6 %
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Ajuster la température ‘ Moins de blessures




Problématique

e? communication?
C o

predire et prévenir ? T oC interne = constant



Diagramme cas d’utilisation

uc [Modele] Model[ Modell])

@ Hockey sur glace : Combinaison intélligente

/\ Autre joueur
\

Joueur

7
N

Entrainneur

Protéger les joueurs des

collisions graves

Bande

Permettre a l'entraineur de

suivre les performances des

joueurs Interface Homme/Machine




Diagramme des exigences

req [Modéele] Model][ Model ])

«requirement»
_ urequirement» Prévention des collisions
Prédiction des collisions o ,
Id="1.1.1

[ = " _ . :
Text = "Le systéme doit cdemvereq., [ SXE= L systeme doi
N Y - el étre capable de prévenir «requirement»
etrI? c_:apable di pr,ec::re les les collisions graves" Exigence alimentation
collisions avant qu’elles ne "y @n

. ld="1.6

se produisent et déterminer Text = "Le systéme doit &tre

leurs degrés de gravité" . N . et
alimenté en énérgie éléctrique
«requirement» pendant toute la durée de

: Protéger les joueurs des / match”
«requirement» ]
mesure de l'intensité de choc q =" ”coII|5|ons e
d ="1.2" Te;t = "Le systéme doit étre
Text = "Le systéme doit étre — @ P ys? «requirement»

: capable d’éliminer les B .
capable de mesurer | . Mesure de fréquence cardiaque
. . blessures graves issues des
intensité du choc entre deux collisions” Id="1.5"
joueurs avant qu'elle se Text = "Le systéme doit étre
réalise capable de mesurer la

fréquence cardiaque du
«requirement» «requirement» joueu r

Mesure de température Exigence communication
Id="1.3" Id="1.4"
Text = "Le systéme doit étre Text = "Le systéme doit étre
capable de mesurer la capable de permettre a
température intérieure des I'entraineur de suivre |'état
joueurs" physique des joueurs”
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Diagramme des exigences

req [Modéele] Model] Model])

«requirement»
_ urequirement» Prévention des collisions
Prédiction des collisions o ,
Id="1.1.1

Id = u1 .1u Text = uLe SyStéme do|‘t

—_n = 3 «ceriveReqt» N i )
Text = "Le systeme doit - = étre capable de prévenir «requirement»
les collisions graves" Exigence alimentation

étre capable de prédire les

collisions avant qu’elles ne id="16"
Text ="Le systéme doit étre

se produisent et déterminer
alimenté en énérgie éléctrique

leurs degrés de gravité"
\34 «requirement» _pendant toute la durée de

mesure de l'intensité de choc

ld="1.2"

|d = Il1 "
Text = "Le systéme doit étre

Text = "Le systéme doit étre — @

capable de mesurer I’
intensité du choc entre deux
joueurs avant qu’elle se
réalise"

capable d’éliminer les
blessures graves issues des
collisions"

Protéger les joueurs des o
«requirement» 9 . J match
collisions graves

«requirement»
Mesure de température

Id="1.3"

capable de mesurer la
température intérieure des
joueurs"

Text = "Le systéme doit étre

«requirement»
Mesure de fréquence cardiaque

«requirement»

Id="1.5"

Text = "Le systéeme doit étre
capable de mesurer la
fréquence cardiaque du
joueur"

Exigence communication

Id="1.4"

capable de permettre a
I'entraineur de suivre |'état
physique des joueurs”

Text = "Le systéme doit étre
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6 Objectif 1 : | Prédire les collisions entre les joueurs et les
prévenir si elles présentent un danger

6 Objectif 2 : | Assurer une température interne constante des
joueurs

6 Objectif 3 : | Assurer une communication avec 1’entraineur
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6 Objectif 1 : | Prédire les collisions entre les joueurs et les
prévenir si elles présentent un danger

req [Modéle] Model[ Model ])

«requirement»
Prévention des collisions

ld="1.1.1"

Text = "Le systéme doit
étre capable de prévenir
les collisions graves"

T
«deriveReqt»
rd

g «requirement» ;
«requirement» Protéger les joueurs des «requirements

Prédiction des collisions collisions graves mesure de l'intensite de choc
Id ="1.1" Id = "1" astkz »
Text = "Le systeme doit _ aText="Le systéme doit étre S /2215 = L SR elol S
étre capable de prédire les capable d’éliminer les capable de mesurer |
collisions avant qu'elles ne blessures graves issues des IR G E0e ERlle etk
se produisent et déterminer collisions" Joueurs avant qu'elle se
leurs degrés de gravité" réalise”
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6 Objectif 1 : | Prédire les collisions entre les joueurs et les
prévenir si elle présentent un danger

Premiere partie

0 Termes de réference et Organigramme de fonctionnement
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Deébut

o \ 4

a

Calcule de distance d

non

Termes de réféerence non

non

Méme direction ?

Calcule de Fc

., Distance
Intensité de choc s
de référence

de référence q

oui

Déclencher le systeme
de protection
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6 Objectif 1 : | Prédire les collisions entre les joueurs et les
prévenir si elle présentent un danger

Deuxieme partie

0 Calcule de la distance de reférence
a Calcule de I’intensité de choc de référence
9 Mesure de la vitesse
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@ cCalcule de la distance de référence

La vitesse maximale atteinte par un joueur de Hockey est : v, =44 km/h
Un exemple d’¢élément de protection une airbag de temps de réactiont, = 0,1 s

Donc pour donner au systeme de protéection le temps de réeagir, il faut que :

diaf >= Vi X t,= (44/3,6)%x0,1=0,48 m

dref >=05m




457 cm

le =

Joueur 1

A

Introduction

Cahier des charges

Joueur 2

La largeur moyenne des épaules pour les hommes
est le=457cm

L’angle de détection d’un capteur ultrason est 30°

0,5m

v




457 cm

le =

Joueur 1

A

Introduction

Cahier des charges

’

R o
7’ 4
/)

v

_————l - - ]

0,5m

Joueur 2

Id

Donc, il faut assurer une distance
de réference tel que:

Id = le

Possibilité de collision sans détection




457 cm

le =

Introduction

14 /2

A

tan(15°) =

v

1 /2 Alors d lq /2

tan(15°)

ref

> Si 'V est tres grande, il est difficile que la direction de joueur va se changer

—

La condition que les deux joueurs doivent avoir la méme
direction est automatiquement assuré

Cabio doscharges 1ot

def = 86cm >50cm
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@) Calcule de Iintensité de choc de référence | foe=

a masse moyenne des joueurs: e e

mmOy — 198.9 Ib — 90 Kg Mrn';e::t:‘

Los Angeles
Caroline

L’intensité de choc de référence: @ Nashvilie

...Philadelphie : = 1982 =
Buffalo

i
Fr — 12 k N C;aorg:dr:

Selon des études militaires sur des parachutistes : le corps o

humain d’un sportif pourrait accepter une décélération i Phoenix

Pittsburgh

maxi d’environ 15 G, soit 12 KN pour une masse de 90 kg ... criceee
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@) Calcule de Iintensité de choc de référence

Relation entre intensité de choc et vitesse :

AV

Avec: AV =Vi-VIf=Vi
At

At = 0,08s (Ladurée moyenne de choc
entre deux joueurs)

F:mmoy X

Pour simplifier les calcules, on prend :

Vo, = B X _ 1 66 mys

rnmoy
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€ Mesure de la vitesse

d > dref

@ Pasde - Pas de

-SiV <V @ danger protection
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E Objectif 1 : | Prédire les collisions entre les joueurs et les
prévenir si elles présentent un danger

Troisieme partie ( solutions technigues )

0 Mesure de la distance
a Mesure de la vitesse




@ Capteur ultrason

Distance ,
P
: trigger /—r'mpulsion de 10us
|
|mpU|Si0n : ARDUINO t
sonore : P impulsion de durée 2
' —proportionnelle
: a la distance '
T =~~_ 8 Surface , .
B y signal sonore i
refléchissant Lo émit n n ﬂ n ﬁ ﬂ ﬂ A
e B le son o ey | ¢
- «_ signal sonore WUWWU
M regu i
el JAMAS, ¢
VUVVVVVV
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DANGER

Schéma de simulation sur Proteus

(.
Si d<dref

&
TR V' > Vi
RV1 EL?RSAOF:II](-: SENSOR . A . k /
s si d>d A
: >
S| ref
= Or
:; 2.2k 2.2k l V < Viref
Eé D1v D2 k
= | PAS DE
- e - DANGER
Hypothese de simulation : e

dref =200 cm
Viret = 100 cm/s



J

ol m JL

0=l

Introduction Cahier des charges E

I]:I]I] chi's

d <d
o) ref

V< Viref

RTE

CTE
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d>d
= | g o
_ _ —_— V>Viref

SOMART
ULTRASON EENECR

LI <




Introduction Cahier des charges E

d <d
= |l ¥ iL\r/ef
iref

ance: 111 oo, Speed: 0,00 chis

ROLUND
1A55I15

TNAMIC

EEEEEER
o -sjaalios BT

—1 RTE

— CTE
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E Objectif 2 : | Assurer une température interne constante des
joueurs

req [Modele] Model[ Model ])

«requirement» «requirement»

Mesure de température Protéger les joueurs des

collisions graves

Id ="1.3"
Text = "Le systéme doit étre .
capable de mesurer la

température intérieure des

Id="1"

Text = "Le systeme doit étre
capable d’éliminer les
blessures graves issues des

joueurs"
collisions"
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E Objectif 2 : | Assurer une température interne constante des
joueurs

@ Proposé une solution pour la régulation de température

0 Mesure de Temperature
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0 Propose une solution pour la régulation de température

Chaudiere
source chaude Tuyaux conducteurs inai ,
( ) y Combinaison Mesure de température
(intérieur)
Extérieur
(source froide)

Correction de la
température
(37°C)
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A cause d’insuffisance d’informations, 1l est difficile de dimensionner un nouveau
systeme de regulation de température. Mais apres plusieurs recherches, on a proposer un
systeme qui fonctionne comme le suivant :

Chaudiere
source chaude Tuyaux conducteurs TR ,
( ) y Combinaison Mesure de température
(intérieur)
Extérieur
(source froide)

Correction de la
température
(37°C)
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Capteur DS18B20 ( sonde etanche )

O Precision : Le DS18B20 offre une précision elevée dans la plage de
température specifiée (de -55°C a +125°C)

0 Etanchéité : 11 est concu pour résister a I’humidité, ce qui est
Important lorsque les joueurs transpirent abondamment.

O Facilité d’utilisation : Son interface 1-wire est simple a connecter a
des microcontroleurs comme Arduino.
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Schéma de simulation sur Proteus

ARD1

N1g 1959y

AREF

PB5/SCK

=
=
=
_|
>
! s CI'II"I PB4/MISO R1(1)
@ o |- PB3mosiocea
1 =) ~ PB2/0C1B
B a3 ~ PBL/OC1A
s g PBO/ICP1/CLKO
=3
Z : = PD7/AINL
g L] ~ PD7/AINL
PngADEO 8 \am s 2| -posmuoces Ul
Peamed || =K=3 PD4/TO/XCK vee
PC2/ADC2 @ | ~ PD3/NTL/OC28 XN
PC3/ADC3 = X! on
.= PD2/INTO 1
PC4/ADC4/SDA | B s’ PDL/TXD cwe e
pcs/ADCs/sCL ) @ C
. S = DS18B20
3

ARDUINO UNO -

RXD
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m Tenperature
To0 ISR
el [crperature:
P [crparature:

Tenparature:
Tenperature:
AS0 TEI'IIEIE'I‘-EItIJ'I‘E:
ASD R
Tenparature:
TeHparature:

Tenparature:

Tenperature: 41.00 L

EE
o~

E ]
EEEEEER

i —1 DO

GHO @ @
| DELER3

",
EEEEEEEEEEEEENE

wioa-spoalosgBunsawmBugay | e
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Objectif 1 =fj= Objectif 2

Joueur loin d’un autre — ) mmmm) \/aleur de vitesse
avec une distance Calculer la température, ,
Y 1 di mmm=) V/aleur de température
Température intérieur —) a vitesse et la distance =) Valeur de distance / autre joueur

du joueur
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Schéma et simulation sur Proteus

RV1 SONAR1
ULTRASONIC SENSOR

TestPin Www.TheEngineeringProjects.com

ARD1

Hypothese de simulation :

dref =200 cm
100 cm/s

o
@
a
o
w
3
=

AREF

PBS/SCK
PB4/MISO

- PB3IMOSIOC2A
~ PB2/0C1B

- PB1/OCI1A R3

PBO/ICP1/CLKO R2 2.2k V -
iref

PD7/AIN1 R 1

~ PD7/AINL
~ PD5/T1/0COB X Ul
PD4/TOIXCK 3 [Veo
~ PD3/INT1/OC2B 2 1po | 250 | D2
PD2/INTO
PDL/TXD llco @ @ D1 (HE=EIRIEE
LED-RED

PCO/ADCO O
PC1/ADC1 5
PC2/ADC2
PC3/ADC3
PCA4/ADC4/SDA
PC5/ADC5/SCL.

SEEEEEREEE
wod's108loidbulidauibugzay ] mmm

PDO/RXD DS18B20

ARDUINO UNO
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| virtual | d>d
EE— — o el
V> Viref

erperatura: :

Rt SOMNAR1
LILTRASONC EENEDR

b E—— 1

PATTERN GENERATO
OC WOLTMETER

OC AMMETER
ACVOLTMETER

AC AMMETER
WATTMETER

wioa-sjaalosBuussmBugay | wasen
il

ARDLIPEC T

CTE




Introduction Cahier des charges E

B u | Bt N T |/ ol e 5 =TT I S e T I, e Langt ) [l T TR TR TR LT g 1= =] d > d f

he _ &

I - :"" 5 cad: ] TEHFII:-_':l‘a‘tIJ:|:I:-_': V > Viref

TeHparature:

R SONART
LILTRASON EENEDR

PATTERN GENERATO
DC VOLTMETER

DC AMMETER
ACVOLTMETER

AC AMMETER
WATTMETER

wina-sjoalios JBuusawmBugay | wmen

ARDLIRC UMD
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{ vinual d <d
e — e 2 ref

RV SONARA
LILTRASCHIC EENECR

PATTERN GENERATO
DC VOLTMETER

oC AMMETER

AC VOLTMETER

AC AMMETER
WATTMETER

: i
it

wioa-spoaliouBupsawmBugay |

ARDURMC RO

(H B
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Expérience
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Distance: 11\” s Speed: 0.00 cm/s, Tempe

cm

Distance: 21 em, Speed: 29.70 cm/s, Tempéfy ¥e: 35.69 °C

istance: 12 em, Speed: -20.00 cm/s, Tempe
cm

B d5.63 "C
Distance: 12 em, Speed: 9.90 cm/s, Tempera E b69 c
Distance: 161cm, Speed: -19.61 cm/s, Tempe

ige: 35.63 °C
Distance: 10 ecm, Speed: -9.80 cm/s, Te ‘ :
istance: 29 em, Speed: 9.71 cm/s,
Distance: 1l om, Speed: 0.00 cm/s,
Distance: 11 cm, Speed: 0.00 cm/s,
Distance: 28 cm, Speed: 0.00 em/s,

C
Distance: 5 em, Speed: 0.00 em/s, Tempeﬁé; | ?5.69 Lo
Distance: 85 em, Speed: 504.7€ cm/s, Tempe 1i%f 35.69 °C
Distance: 13 em, Speed: 5.50 cm/s, Tempe#a il
Distance: 12 em, Speed: 9.50 cm/s, g 35.69 °C
Distance: BS cm, Speed: -278.85 cm/s, 25 g8 °'C
Distance: 8F em Speed: -9.71 cm/s, 38 g9 °C
Distance: 27 em, Speed: 9.90 cm/s, Temper 35 €5 °C

85 69 "C

Distance: 25 em, Speed: 0.00 cm/s, Tempe%?

I e
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Distance: Illgm, Speed: 0.00 cm/s, Tempeig i
Distance: 21 em, Speed: 29.70 cm/s, Temperagure: 35.65 °C
istance: Lz‘cm, Speed: -20.00 cm/s, Tempe”aﬁl B oo cc
Distance: 12 cm, Speed: 9.50 cm/s, Tempera y:f35.69 e
Distance: 16 em, Speed: -19.61 cm/s, Tempjeq e 35.63 °C
Distance: 10 em, Speed: -9.80 cm/s, Tempér rgt‘35.63 i
Distance: ZQjcm, Speed: 9.71 cm/s, Temperéph g£§35m69 o
Distance: 1l cm, Speed: 0.00 cm/s, Tempera 45.63 "C
Distance: 11 cm, Speed: 0.00 cm/s, Tempera 38.69 °C
Distance: 28 em, Speed: 0.00 cm/s, Tempera D89 'C
Distance: S em, Speed: 0.00 cm/s, Tempefét i & "C
istance: BS em, Speed: 504.7¢ cm/s, Tempe ”féF 35.69 °C
Distance: 13 em, §peed: 5.90 cm/s, Temperati K o
Distance: 12 em, Speed: 3589 C
Distance: B85 cm, Speed: : e 35 g9 °C
Distance: 21 em, Speed: -9.71 cm/s, Tempéfa ? 35.69 e
Distance: 27 om, Speed: 9.90 cm/s, Tempe | 1 mo O
Distance: 28 cm, Speed: o5 88 °C

0.00 em/s, Temperati




5 Objectif 3 : | Assurer une communication avec 1’entraineur

req [Modele] Model[ Model])

«requirement» .
«requirement>»

Protéger les joueurs des . . .
o Exigence communication
collisions graves

Id ="1.4"

Id ="1"
Text = "Le systeme doit étre

Text = "Le systéeme doit étre
capable d’éliminer les

capable de permettre a

I’entraineur de suivre I’'état

blessures graves issues des ) )
physique des joueurs"

collisions”
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Comparaison entre module WIFI et module Bluetooth :

Vitesse Portée
Module WIF| Module WIFI plus Jusqu'a 100 m
rapide que le module
Module Bluetooth Bluetooth Environ 10 m
Wemos D1 mini: [ - A
e : - Contient un module WIFI EPS8266

- Compatible avec I’IDE Arduino

- Occupe moins d’espace

& J




Principe de fonctionnement:

Wemos D1 mini

Vitesse ] €

température /
f < )

Cloud server

Nombre de Internet
collisions

WWW =X
graves < > =XX3

Routeur Wifi
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Cabio doscharges 1ot

Configuration

@ Vi-Fi access point

g MeMos D1 mini

Integrated WiFi

Gxa Arduino IDE

ARDUIND

Réalisé par: Y. MAZOIR

B Température

M Collisions

(
Courbes des variations

de vitesse et de température

durant un match

\_

\

J

Nombre de collisions graves

pendant un match
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A la fin du match Réalisé par : Y. MAZOIR

B Température

" ‘\‘/i@s"s'e'

B Collisions

B Vitesse

AN

18:30

B Collisions
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Code de mesure de vitesse




@ mesure_vitesse | Arduing 1.8,19
Fichier Edition Croquis Cutils Aide

mesure_vitesse §

const int echoPin = 8;

const int pingPin = 9;
const int redLedPin = 10;
const int greenlLedPin = 11;

long duration, cml, cml;
unsigned long timel, timel;

float speed;

vold setup()

{
Serial _begin({%&00);
pinMode (pingPin, OUTEUT);
pinMode (echoPin, INEUT);
pinMode (redLedPin, OUTEUT) ;

pinMode (greenLedPin, OUTEUT) ;

{

id loop()

T

digitalWrite (pingPin, LOW);

delayMicroseconds (2);

digitalWrite (pingPin, HIGH);

delayMicroseconds (10)

v

digitalWrite (pingPin, LOW);

duration = pulseIn{echoPin, HIGH);

cml = microsecondsToCentimeters (duration);

timel = millis{);

@ mesure_vitesse | Arduine 1.8.19
Fichier Edition Croquis Outils Aide

mesure_vyitesse §

delay {100} ;

digitalWrite (pingPin, LOW);

delayMicroseconds (2) ;

digitalWrite (pingPin, HIGH);

delayMicroseconds (10)

digitalWrite (pingPin, LOW);

duration = pulselIn{echoPin, HIGH);
cm? = microsecondsToCentimeters (duration);

time2 = millis{};

speed {float) {cm2 - cml) / (£flocat) (time2 - timel) * 1000;
Serial .print ("Distance: ");

Serial .print (cm2) ;

Serial .print (™ cm, Speed: ");

Serial .print (speed);

Serial .print ("™ cm/s");

Serial .printlni);

if (cm2 200 && speed = 100) {
digitalWrite (redLedPin, HIGH);
digitalWrite (greenLedPin, LOW);
} else |

digitalWrite (redLedPin, LOW);

digitalWrite (greenLedPin, HIGH);

delay (100);

ng microsecondsToCentimeters (long microseconds)

return microseconds / 29 / 2;
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Code de mesure de température
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J




@ mesure_de_temperature | Arduine 1.8.19
Fichier Edition Croquis Outils Aide

mesure_de_temperature
$include <OneWire.h>
$include <DallasTemperature.h>

const int dsl8b20Pin = 27

S¢ DS18B20 settings
OneWire oneWire{dsl28b20Pin);
DallasTemperature sensors(sonedWire);

volid setup()

{
sensors.begin{);
Serial.begin{9e00);

void loop()
{
sensors.requestlemperatures ()
delavy (500} ;
float temp = sensors.getTemplByInds=x(0)

Serial.print {"Temperature: ™);
Serial.print (temp);
Serial.println{™ °“C"):

delay {500} ;

1 est de, 2048 octets.
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Code de mesure de vitesse & température

~N

J




@ rmesure_vitesse_ternp | Arduine 1.8.19
Fichier Edition Croquis Outils Aide

mesure_vitesse_temp §

include <OneWire.h>»

e

include <DallasTemperatuore.h>

const int echoPin = 8;

I
L
.

const int pingPin
const int dsl8b20Pin = 2
const int redLedPin = 10;
const int greenledPin = 11;

long duration, cml, cm2;
unsigned long timel, time?2;
E

floa ed;

it
]
m

OneWire oneWire (dsl8b20Pin);
DallasTemperature sensors (ioneWire);
vold setup()
{
sensors.begin():
Serial.begin(9600);
pinMode (pingPin, OUTEUT) ;
pinMode (echoPin, INPUT) ;
pinMode (redLedPin, CUIPUT) ;
pinMode (greenledPin, CUTPUT) ;

vold loop ()

@ rmesure_vitesse_temp | Arduine 1.2.19
Fichier Edition Croquis Outils Aide

mesure_vitesse_temp §

vold loop ()
{
digitalWrite (pingPin, LOCW);

delayMicroseconds (2) ;

delayMicroseconds (10) ;

digitalWrite (pingPin, LOW):

duration = pulselIn(echoPin, HIGH):

cml = microsecondsToCentimeters (duration);
timel = milli=s{();

delay (100)

digitalWrite (pingPin, LCW);

layvMicroseconds (2) 7

digitalWrite (pingPin, LOW):

duration = pulseln(echoPin, HIGH):
cm? = microsecondsToCentimeters (duration);
time2 = milli=s{);

Fichier Edition Crogquis Outils Aide

mesure_vyitesse_temp &

time2 = millis{);

speed {float) (cm2 - cml) / (float) (time2 - tim
sensors . regquestTemperatures () ;
delay (500} ;

float temp = sensors.getTempCByIndex (0);

Serial .print ({"Distance: ");

Serial .print {cm2) ;

Serial .print (™ cm, Speed: ");

Serial .print (speed);

Serial .print({" cm/s, Temperature: ");
Serial .print (temp) ;

Serial.println{™ °“C");

if (cm2 < 200 && speed = 1003 {
digitalWrite (redLedPin, HIGH);
digitalWrite (greenLedPin, LOW);
} else |
digitalWrite (redLedPin, LOW);

digitalWrite (greenLedPin, HIGH);

delay (500);

long microsecondsToCentimeters (long microseconds)

{

return microseconds /S 2% / 2;




@ application | Arduino 1.8.19 @ application | Arduinc 1.8.19
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gdefine REMOTEXY MODE__WIFI_DOINT

finclude S2EEWiFi h= #include

ginclude <OneWire_h> ginclude <OneWire_ h>

ftinclude <DallasTemperature_h> #include <DallasTemperature_h>

fdefine REMOTEXY WIFI_SSID "Hockey sur glace™ gdefine REMOTEXY WIFI_ S5S5ID "Hockey sur glace™
gdefine REMOTEXY WIFI_PRSSWORD "12345€72"™ gdefine REMOTEXY WIFI_PARSSWORD "12345&7&8"
fdefine REMOTEXY SERVER PORT €377 fdefine REMOTEXY SERVER PORT €377

finclude <FemoteXY h= #include <FRemoteXyY h>

ftpragma pack({push, 1) fpragma pack({push, 1)

uint? t RemoteXY CONF[] = t RemoteXY¥ CONF[] =

{ 255,0,0,34,0,230,0,17,0,0,0,21,1,10&,200,1,1,1€,0,130, 5,0,0,24 0,230,0,17,0,0,0,31,1,10&,200,1,1,1&,0,130,

244, 5,135,21,0,178,12%,%8,11,85,10,201,583,105,97,114 11¢,32,72,111, 244 5 ,135,21,0,178,125%,8,11,85,10,201,583,10%,57,114,11€,32,72,111,

GG 1A7 1471 1731 27 092 117 1AL 11£ 27 A 196 7 G A4 £ 4 97 1GE 1£G %%,107,101,121,32,83,117,105, 11€,32,0,12%, 7,25, 34,6, 24,582,195, 1L&9,

%7,108,105,115,1595,1€5,32,112,57,114,32,58,32,0,125,158,4¢,42,7, 3¢,

24,101,10%,112,15%5,1€5,114 ,57,11¢,117,114,101,32,0,130,¢€,35,88,1,0,
242,130,5,47,.4,5,0,37,12%,6¢6,25,25% €,24 289,45, 32,77,65,90,
7%,73,82,0,67,9,59,88,11,4,2, 26,11 ,€8,8,72,858,36,1,8,
3¢,12%,15,113,25,7,3¢6,8¢6,105,11¢,101,115,115,101,32,0,130,6,114, 4,
5,0,37,71,¢67,125,35,35,5¢6,0,2,24,135,0,0,0,0,0,0,200,
€6,0,0,1€0,65,0,0,32,¢65,0,0,0,64, 24 0,68,6,125,58,32,
l,8,3¢6,129, 16,164 ,33,7,3€,€7,111,108,10%8,105,115,105,111,114a0,115, 32,
0,130,¢6,1€4, 4, 5,0,37,€7,10,178,51,12,4,2,2€,11 };

char text 01[11];

float onlineGraph 01 warl;

R2 & mini, 80 MHz, Flash, Disabled (new aborts 1 Di A L ciphers mpatible) MHz, Flash, Disabled (new aborts on 3, Disabled, All 551 ciphers (| mpatible
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application application application

R {I int e=0; digitalWrite (pingPin, LOW);
void setup() delayMicroseconds {2);
char text 0L[11]; {
£lcat onlineGraph 01 warl; RemoteXY Init (); digitalWrite (pingPin, HIGH);

float instr nt_01; delayMicroseconds (10);

float onlineGraph 02 warl; sensors.begin();
char text_02[11]; Serial.begin{%€00); digitaliizice (pingPin, LOW);
pinMode (pingPin, OUIEUT);
f£Ff other wvariabkle pinMode (echoPin, INEUT); duration = pulselniechoPin, HIGH);
uint? t connect £lag; pinMode (redLedPin, OUTEUT); cm2 = microsecondsToCentimeters (duration);
pinMode (greenledDin, OUTDUT); timel = millis{);

I RemoteXY;
speed = (float) (cm2 - cml) /S (float) (time2 - timel) * 1000;

#pragma pack(pop) }

RemoteXY instrument 01 = speed;
FEETEE R FEFEEE i dT T E T dR P did i diriididdiiididd void loopi) RemoteXY.onlineGraph 02_warl = speed;
i END RemoteX¥ include i {
F T TTT T ET T Ed i dFidFTdiFdfidfiddiddiddiifiids RemoteXY Handler ();

sensors.requestlemperatures () ;
delay (500);

const int echoPin = DE; digitalWrite (pingPin, LOW);

const int pingPin = D7; delayMicroseconds (2); float temp = sensors.getTemplBEyIndex(0);
const int dsl8b20Pin = D2; int Te=temp:

const int redLedPin = D1; digitalWrite (pingPin, HIGH); sprintf (RemoteXY. text 01, "%d4", Te);
const int greenLedPin = D3; delayMicroseconds (10); RemocteX¥Y onlineGraph 01 wvarl = Te;

long duration, cml, cml; digitalWrite (pingPin, LOW);

unsigned long timel, time2; Serial.print ("Distance: Vi

float speed; duration = pulseIn{echoPin, HIGH); Serial.print (cm2);
cml = microsecondsToCentimeters(duration); Serial print(" cm, Speed: "};
OneWire oneWire{dslSb20Pin); timel = millis{); Serial .print (speed);

Serial.print (" cm/s, Temperature: ");

delawvil0oo); Serial .print (temp);

DallasTemperature sensors |{&oneWire) ;




Serial _.print (temp);

Serial .println{™ °C");

if {em2 < 200 && speed > 100) {
digitalWrite (redLedPin, HIGH) ;

digitaliWrite (greenledPin, oW 5

ot+;

sprintf (RemoteXY . text 02, "%4d", cj;
} else |

T

digitalWrite (redLedPin, LOW);

digitalWrite (greenledPin, HIGH);

delay (100} ;7

long microsecondsToCentimeters(long microsec

{

return microseconds S 2% F 25

F2E6: mini, 80 MHz, Flash, Disabled (new abaorts on oom), Disabled




