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1 Introduction

Le Babyfoot automatique est un projet pour étudiants proposé par le Laboratoire d'Automatique
(LA) de l'EPFL. L'automatisation du Babyfoot et l'objectif �nale qui est de jouer et dé�er un or-
dinateur attisent la curiosité de nombreux étudiants depuis des années.

Étant donné que ce projet est proposé depuis un peu moins d'une décennie, il est di�cile de
prendre du recul sur toutes les améliorations qui ont été faites durant toute cette période. Nous
avons en particulier eu du mal à se mettre à jour dans le code Labview et à avoir accès aux in-
formations pertinentes pour le fonctionnement de certains aspects du Babyfoot. Nous avons donc
passé en revue une partie des anciens rapports et leurs documentations a�n d'y voir plus clair sur
les données du Babyfoot et voir si elles sont toujours à jour sur le dispositif actuel.

Ensuite, nous avons ré�échi à un certain nombre de stratégies à implémenter pour améliorer
la performance du Babyfoot. Toutefois, à cause de la crise sanitaire que le monde a connu durant
ce semestre, nous n'avons pas pu nous concentrer sur une seule stratégie et la perfectionner, en
faisant des tests et des identi�cations de systèmes. Nous avons donc pensé à développer quelques
stratégies auxquelles nous avons ré�échi a�n de "préparer le terrain" pour les futurs étudiants qui
travaillerons sur ce projet.

Nos objectifs sont, dans un premier temps, de faire un diagnostique du Babyfoot a�n de
déterminer quelles sont les réglages et les paramètres que nous allons ajuster. Puis, dans un second
temps, nous tenterons d'améliorer l'interface utilisateur sous Labview et de "nettoyer le code" pour
le rendre lisible le plus facilement possible. En�n, nous allons développer quelques stratégies de
manière théorique avec des simulations Matlab dans l'optique qu'elles soient implémentées lorsque
les futurs étudiants auront à nouveau accès au Babyfoot.
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2 Diagnostique du Babyfoot

2.1 Dimensions caractéristiques du Babyfoot

Les dimensions externes du Babyfoot[1][5], les distances entre les joueurs[2] et la taille des
joueurs[3][4] et de la balle[1] ont été déduites des anciens rapports

A Le baby-foot

Figure 2.1: Dimensions du Babyfoot

B Joueurs

Figure 2.2: Dimensions du joueur, Vue de côté (à gauche) et vue de face (à droite)
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C La balle

Figure 2.3: Dimensions de la balle de Babyfoot

2.2 Diagnostique et réglages initiaux

Lors des premières manipulations du Babyfoot, nous avons constaté quelques dis-fonctionnements
du système. Nous avons donc décidé de lister l'ensemble des problèmes diagnostiqués et essayé d'en
résoudre un certain nombre avant de continuer à développé la stratégie à implémenter.

Liste des problèmes rencontrés:

- La balle n'est pas détectée dans certaines zones du babyfoot.

- Les défenseurs et le gardien ne tirent pas.

- Les milieux et les attaquants tirent en arrière (en réalité, il tente de lever les joueurs pour
laisser passer la balle mais suivent une mauvaise exécution).

- La séquence damping et le tir ne sont pas assez �uides (il y a une attente de 3 secondes avant
de pouvoir tirer).

- Problème lié à la caméra: "freeze".

- Hardware des défenseurs: quelques câbles sont déconnectés et le microcontrôleur a besoin
d'être recon�guré.

- La calibration n'est pas en accord avec les anciens rapports (les dimensions entre deux ronds
de la feuille de calibration mentionnées dans les rapports sont erronées: les vraies mesures
sont 58/68.5).

- L'inertie d'une des pièces 3D est à revoir. En e�et, les joueurs de la défense de l'adversaire (bras
manuels) ne se remettent pas à la verticale lorsqu'une rotation est appliquée puis relâchée.

- Le capteur des défenseurs ne fonctionne pas.

- Le moteur des attaquants ne fonctionne pas.

- Après un certain nombre de rotation de 360°, les joueurs ne reviennent pas à leur position
initiale �> il y a un décalage angulaire (-15°)
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