
Berner Fachhochschule | Haute école spécialisée bernoise | Bern University of Applied Sciences - Book  2021 

 Simon Pierre Gremaud 

 Développement d‘une télécommande pour la  „Ball 
Balancing Platform“ 
 Filière d’études : BSc en Microtechnique et technique médicale | Orientation : Mécatronique
Directeurs ou directrices de mémoire :  Prof. Dr. Thomas Niederhauser, Prof. Andreas Habegger, Fabio Modica
Expert : Rico Zoss (Wabtec) 

 La division microtechnique et technique médicale a créé une plateforme de 
balancement de balle pour l’apprentissage de la technique de régulation 
aux étudiants. Le but de cette thèse est de développer une télécommande 
qui permet à l‘utilisateur d‘activer les di� érents modes de régulation à 
travers une interface graphique. Un de ces modes permet notamment de 
régler la position de la balle sur le plateau en temps réel. 

Introduction 
La „Ball Balancing Platform, (BBP)“ régule la position 
d‘une balle sur son plateau. Le but de cette régulation 
est de changer l‘angle du plateau de façon à compen-
ser les perturbations sur la balle. La télécommande 
développée dans cette thèse permet à l‘utilisateur 
de changer la position de cette balle en temps réel à 
l‘aide d‘un écran tactile.  Le but du temps réel est de 
montrer la vitesse de la régulation et de donner l‘im-
pression à l‘utilisateur que il n‘y a pas de délai entre 
la position du doigt sur l‘écran et celle de la balle sur 
la plateforme.
Cette interface utilisateur doit être simple, fonction-
nelle et portable.

Buts 
Le but est de créer un so� ware avec une interface 
utilisateur qui sera installée sur une plateforme 
embarquée. Cette plateforme sera connectée à un 
écran tactile et enverra les di� érentes informations à 
la „BBP“.
Cette plateforme embarquée utilisera le noyau GNU/
Linux comme système d‘exploitation, ce qui permettra 
au so� ware de la télécommande d’exécuter les tâches 

en „temps réel“.  Ce design de produit est appelé 
„Embedded Linux“ 
Méthodes 
La première partie de ce travail consiste à étudier le 
système actuel et choisir les composants hardware et 
so� ware les mieux adaptés au système et au cahier 
des charges. Des mesures sont e� ectuées pour déter-
miner si le protocole USB envoie les données à une 
vitesse su�  sante, et si ce protocole est compatible 
avec tous les éléments hardware.
Ensuite le logiciel est implémenté et testé pour véri-
� er son fonctionnement.  
Résultats
La télécommande sera composée d‘un Raspberry Pi 
raccordé à un écran tactile de 7 pouces qui a�  chera 
l‘interface utilisateur. Le so� ware est réalisé avec 
le langage de programmation C et utilise la biblio-
thèques graphique  GTK+ . Le Raspberry Pi commu-
nique avec la „BBP“ avec le protocole USB. À travers 
ce câble passe les informations de la position de la 
balle, de l‘angle du plateau, mais également les infor-
mations sur l‘état de la plateforme et les mesures des 
trois moteurs (ces moteurs servent à changer l‘angle 
de la plateforme).

 Design du sysème, avec la «BBP» à gauche et les di� érents éléments de la télécommande à droite 


