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OPTIMISATION DU SERVICE

Parametres : = de position : X, V, z
—> de vitesse : v
-> angulaires : lambda, alpha

—> relatifs au systeme {ballon} : masse (m), coefficient de
frottements (coef)

- N : nombre de repetitions




Déterminer les zones du terrain a viser lors du service

« SI tu arrives a viser

ici, tu auras ...% de
chance de marquer le
point »

-+ === But : marquer le point au

service




PLAN

e Modelisation :
- du terrain
- de la trajectoire
e Optimisation du service

e Adaptation de la réception

e Conclusion




| e Terrain -




MODELISATION -

e Terrain : 1¢" choix : 100*100 cases




MODELISATION -

e Terrain : 1er ch@:@@@ cases 2nd choix : 30*30 cases

10 ~




| e Terrain :

Programme : “Terrain( )”

L 0. 0.0.0.0.0.0.0.0. 000000 0. 0. 0..0.0.0.0.0.0. 000000000, 0.0.0.0 1,

L 0,00, 0. 0.0.0.0.0. 0.0 0. 0. 0 0. 0. 0. 0. 0. 0. 0.0 L L 0L L L L L. O T



MODELISATION -

La trajectoire :

Frottements negliges :

Equation de la trajectoire dans le plan xOz :

7=—-1_9 x? + tan(a)x + hy

2 (vg cos(a))?




MODELISATION

| a trajectoire . Choix des conditions initiales : @ = 25° v, = 13m-s™! hy = 2,20m

Frottements negliges :

Equation de la trajectoire dans le plan xOz :

£ 2
__1 g 2
Z= = o cos(@)? x“ + tan(a)x + h, |
0 ' I
Programme : “trajectoire_sans_frot (g,v,a,h0)” \

T T T T T T T T T
00 25 50 75 100 125 150 175 200
X (m)



MODELISATION -

La trajectoire :

Avec frottements :

F=—kv?p

1
avec k = > PS = 0,0095 kg. m~1!



MODELISATION

| a trajectoire . Choix des conditions initiales : @ = 25° v, = 13m-s™1 hy = 2,20m

Avec frottements :

F=—kv?p

1
avec k = =C,pS = 0,0095 kg.m~1  os]

T T T T T T T T T
0.0 2.5 5.0 7.5 10.0 12.5 15.0 17.5 20.0

Programme : X (m)
“traj_avec_frot(t0,tf,x0,y0,z0,v0x,v0y,v0z,N,coef,m)”

0.0 ' '




| a trajectoire . Choix des conditions initiales : @ = 25° v, = 13m-s™! hy = 2,20m

—— Sans frottement

———  Avec frottements

T T T T T T T T
0.0 2.5 5.0 7.5 10.0 12.5 15.0 17.5 20.0
X (m)



MODELISATION

| a trajectoire . Expérimentalement

Vexp = 17m - s~

900

Z (pixels)

hexp = 2,20m
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(Kinovea)



| a trajectoire . Choix des conditions initiales : @ = 18° v, = 17m-s™1 hy = 2,20m

30

60

7(m)

100 200 300 400 500 600 700 800 500

0

Z (pixels)

-40

-60

0.0 12.
x (m) -100

—— Sans frottement ot
pixels

<— Avecfrotteme@ Modele adopté




OPTIMISATION DU SERVICE

.r - o - o
T Choix de condition initiales
diverses mais position du serveur

ﬁxe:xo = 0, Yo — 6, Zo= 2.20

—> mise en place d’un processus
aléatoire
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OPTIMISATION DU SERVICE

Adaptation au positionnement de la réception adverse :

3 réceptionneurs / \ 4 réceptionneurs
10

10
8 8
°
°
6 6 °
- [ =
4 4
°
2 ° 2
°
0 04
T T T T T T T T T T T T T T T T
0.0 25 50 75 100 125 150 175 20.0 00 25 50 75 100 125 150 175 20.0

X X



OPTIMISATION DU SERVICE

1¢re jdée : mettre en évidence des « zones a viser » en évitant les joueurs.

@ Programme : “remplissage_en_fonction_de recep_3j(parametres)

3 réceptionneurs 4 réceptionneurs

9 16 9 18
8 14 8 16
6 .

5 :

4 4

3 3

2 2

1 1

° 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 ° 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20

1000 lancers 1000 lancers



OPTIMISATION DU SERVICE

2¢me jdée et objectif final : indiquer au serveur les zones dont la probabilité
de gain est maximale.



OPTIMISATION DU SERVICE

2¢me jdée et objectif final : indiquer au serveur les zones dont la probabilité
de gain est maximale.

@ Remplir la matrice Terrain avec les espérances de gain associées a chague
case.

05 — . 3/ 0.6

0,66

, X —




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 1 : faire des lancers aléatoires

[Xo, Yo, Zo, Vo, 0, N/\\




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 1 : faire des lancers aléatoires

[Xo, Yo, Zo, Vo, 0, N/\\

[Xo, Yo, Zo, Vo, o, A]



OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 1 : faire des lancers aléatoires

[Xo: Yo, Zo, Vo, @, o] /_\\
i N

[X1, Y1, Z1, V1, 0, Aq]

N

[Xo, Yo, Zo, Vo, o, A]

[X1, Y1, Z1, V1, 01, Aq]



OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 1 : faire des lancers aléatoires

[Xo, Yo, Zo, Vo, 0o, 7»%_\‘

i AN Service OUT
:X].! y11 211 V11 Olq, 7\“1:

:XZ, y21 22, VZ, (1,2, 7L2: [XZ,YZ, 1a21 }\'2]

[Xo, Yo, Zo, Vo, o, A]

[X1, Y1, Z1, V1,04, A]




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 1 : faire des lancers aléatoires

Exemp|e de 1000 lancers : @ Programme : “remplissage CI(parametres, 1000)
—> Matrice Terrain remplie avec les conditions initiales

[0,0,0,0,0,0,0,0,0,0, [0, 4.5, 2.2, 14.15, 24.6, 14.14]], ([0, 4.5, 2.2, 14.45,
24.12, 14.46]], [[O, 4.5, 2.2, 14.97, 22.51, 13.45]], [], [[O, 4.5, 2.2, 15.74, 21.08, 12.54]], [[O,
4.5, 2.2,15.8, 21.63, 12.67], [0, 4.5, 2.2, 15.38, 23.73, 12.89]], [[O, 4.5, 2.2, 15.81, 23.28,
12.16], [0, 4.5, 2.2, 16.44, 20.16, 12.0]], [[O, 4.5, 2.2, 16.39, 21.59, 11.95]], [[O, 4.5, 2.2,
16.91, 20.39, 12.08]], [], [[O, 4.5, 2.2, 16.89, 22.01, 11.26]], [[O, 4.5, 2.2, 16.68, 24.66,
11.28]], [[0, 4.5, 2.2, 17.31, 22.77, 10.78], [0, 4.5, 2.2, 17.85, 20.27, 10.53],

[0, 4.5,2.2,17.08, 24.21, 10.42], [0, 4.5, 2.2, 17.18, 23.51, 11.1]], {1, [, [[o,
4.5,2.2,18.58,20.37, 9.96], [0, 4.5, 2.2, 17.9,23.79, 9.96]], [], [[0, 4.5, 2.2, 18.19, 24.28,
9.73], [0, 4.5, 2.2, 18.13, 24.03, 9.58]], (], [I]




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 1 : faire des lancers aléatoires

[Xo: Yo, Zo, Vo, @, o] /_\\
i N

[X]J y11 211 V11 al; }\{I_] :I—> O ImpaCtS

—

[Xo, Yo, Zo, Vo, o, A]

[X1, Y1, Z1, V1, 01, Aq]

—

_ 2 Impacts




des lancers aléatoires
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LL]
O
>
ad
LI
)
D
O
Z
O
—
<
L
=
-
an
O

Etape 1

_CI))?

issage

impacts (rempli

“compte

Programme

=@
— @
—

¥
¥

¥
¥

-
£
0]

¥
¥

¥
¥

¥
¥

0
U,
0

U,

[

. U
e

(8]
Yy
(8]

Exemple de 1000 lancers

¥

¥

¥

¥

¥

0]
ey

[

¥

¥

=

ﬁwnmwﬁ/ﬂ
el
ﬁwnmw,ﬂ
- o
nm”ﬁ/ﬂ,ﬂ
ﬁwm/ﬂr)..
)
oo
ke

[y /m. nmw nmw,
&
nmw. nmw nmw.
- o
mo o
nmw. nmw nmw.
nmw. nmw nmw.

.
o, 2, 1
0 0 0
0, 0, 0
0 0 0
0, 0, 0

(8]
(8]
(8]
Yy

[a]
E

=@
~ =]
(=T

¥

¥

¥

¥

E

'

'

Y

[

¥

[=Nas W <=N ]
=T ol = T = B B cw ]

P ]

Lo B <= T o Ry = R Y ]

O ]

T oN—MoD

= s s m s s 2@ @D DO

o-—-o—-0oo

N D - OO

Lo Mo B B = Y ca ]

= = o om oaom D NN OO

Do oA DD -

e G e R == Y B B B o Bl R s

DD N DD
o <= I ]
—nooo

- = o=t

@

- =~

o B B B = Y

[ <= c= B - .

0
3
’
’
’
’

3
A
A
0]
ey

[ M W <= R <= —_— s =
N [c=lg<=]
s s s r@NNoNo @ -
Mmoo oo —_— s .
i = =]
- . DN A S
(=== - s .
e <= <= N |
R - o e =
[c= sl cn] -~ = =
R T T L R S = I o Y '
=~ ~ DD oDoo—"—"oo
[c= sl cn] —_— s s s
B o @
=]
@

]

¥




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 2 : étude de la réception adverse - Estimation des probabilités de succes en réception



OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 2 : étude de la réception adverse - Estimation des probabilités de succes en réception

@ Zone maximale « couverte » = 12 m?




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 2 : étude de la réception adverse - Estimation des probabilités de succes en réception

QIQ!OlC

@ Zone maximale « couverte » = 12 m?

@ Pourcentage de succes en réeception

® 5% 70 % ® 0% QP
®
® 0% ® 0% ® 20% QH-O
|’ ’.
85 % ® 0% @® 10% )
S
80 % @® 0%




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 2 : étude de la réception adverse - Estimation des probabilités de succes en réception

Modeélisation de la réception adverse

@ Deux gaussiennes : une avant, une arriere

Gaussienne avant

Gaussienne arriere




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 2 : étude de la réception adverse - Estimation des probabilités de succes en réception

Modeélisation de la réception adverse

@ Deux gaussiennes : une avant, une arriere

104 -

Gaussienne avant — |

0.6 1

1
/

0.0 1

o

Gaussienne arriere




OPTIMISATION DU SERVICE

Rappel de I’objectif final : indiquer au serveur les zones dont la probabilité de gain est
maximale.



OPTIMISATION DU SERVICE

Rappel de I’objectif final : indiquer au serveur les zones dont la probabilité de gain est

maximale. L _ _
Probabilité de gain maximale car

E/ distance ballon joueur maximale




OPTIMISATION DU SERVICE

Rappel de I’objectif final : indiquer au serveur les zones dont la probabilité de gain est

maximale. L _ _
Probabilité de gain maximale car

E/ distance ballon joueur maximale

X —> Aucune prise en compte de
| I’erreur humaine dans la
X - réalisation du geste
technique.
X

—> Aucune prise en compte du
risque d’échec au service.




OPTIMISATION DU SERVICE

Imprécision humaine

@ Programme : “ modif_alea(parametres)
—> Modifie les conditions initales

X2 XE0<Xe<0,5m
Yy 2Y+0=<Ye<0,5m
Z272+0<27,<0,2m
VOVEO<veg<2m.st
o2 at0<qge<2°

A2 AE0< A <2,5°




OPTIMISATION DU SERVICE

Imprécision humaine Risque de rater le service

@ Programme : “ modif_alea(parametres)
—> Modifie les conditions initales

Service faute (out ou filet) - -1
X2 XE0<Xe<0,5m _ ,
Service gagnant (non renvoye) = +1
y >y +0=<Yye<0,5m

Z>2+0<2,<0,2m Sinon = 0
VOVEO<veg<2m.st
o2 at0<qge<2°

A2 AE0< A <2,5°




OPTIMISATION DU SERVICE

Etape 3 : remplir la matrice Terrain avec les espéerances de gain associées a chaque case et
trouver le maximum.

@ Programme : “‘case_a_viser_proba (parametres, N)

Principe de fonctionnement : [[X0,Y0,20,Vo, 0o, M),
[Xl,YLZl,Vl, (11’7\‘1]’
Tableau_reussite of [X2.y2.22,V2, 02,22
0|00
00O Saan
0100 Chaque case = liste de

conditions initiales

Chaque case =0

Via ““ remplissage CI”




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

Pour chaque case : 1000 tests réalises

[[X01y01201V01 0“01}\'0]1

[X1,Y1,21,V1, 0i1,A4],
A—/ [X21y21221V21 G‘Z!}\JZ]

X ]




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

Pour chaque case : 1000 tests réalises

[X1,Y1,21,V1, 01,A1]

Choix aléatoire

[1X0,Y0,20,Vo, 0o,A0],

[X1,Y1,Z1,V1, 01,A1]

M I_X21y21221V21 G‘Z!)\JZJ

X ]

7




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

[X1,Y1,21,V1, 01,M1] Choix aléatoire

Pour chaque case : 1000 tests réalises

[1X0,Y0,20,Vo, Go,Xo-,/
[Xliylizlavla (X]_,?Ll]
A—// I_X2,y2,22,V2, G‘Z!)\*ZJ
Modification des CI
X ] (= erreur humaine)
X

v

[Xl £ Xers Y1 £ Yer s Z1 £ Zgr, V1 £ Ver, 01 = Oy, A £ Aer ]




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

[Xl + Xery Y1 £ Yer, Z1 £ Zer, V1 £ Ve, 01 £ Oy, A £ Aer ]

Si le service est out ou dans le filet=> -1

pour la case.
/ y \/\
i Modification de Tableau_reussite
X




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

Si le service est dans le terrain = (1,))

[Xl + Xery Y1 £ Yer, Z1 £ Zer, V1 £ Ve, 01 £ Oy, A £ Aer ]

X
X ,




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

Si le service est dans le terrain = (1,))

[Xl + Xery Y1 £ Yer, Z1 £ Zer, V1 £ Ve, 01 £ Oy, A £ Aer ]

| Modification de
l Tableau_reussite

/\ .
1 J'
TER)-s
X Ballon renvoyé
i X 0




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

Si le service est dans le terrain = (1,))
[Xl + Xer, Y1 £ Yer, Z1 £ Zer, V1 £ Ver, 01 = Oy, A £ A ]

| Modification de
l Tableau_reussite

/\ .
—_ | ) !
X Ballon renvoye Ballon non renvoye
i X 0 +1

Point marqué par le
serveur




OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

Apres 1000 tests :

Tableau_reussite

58

980

-32

-340

12

489

7

-890

266

955

::::=||||||||||||||||||%i|||

Chaque case : -1000 <n <1000



OPTIMISATION DU SERVICE

Principe de fonctionnement :

Apres 1000 tests :

58 | 980 | -32 Chaque case : -1000 <n <1000

Tableau_reussite 340 | 12 | 489 PY

/ 1000
-890| 266 | 555 o

0,058 | 0,980 |-0,032

g -0,340 | 0,012 | 0,489 -1 <p <1 | < Espérance de gain

-0,890 | 0,266 | 0,555




OPTIMISATION DU SERVICE

- Stocke €S cases ou ’espérance de gain est maximale

O « Si tu arrives a viser icl,
O Eljuﬂ tu auras 89,9% de
chance de marquer le

X point »

X 0O
X = [[[0, 22], [1, 15], [1, 19], [2, 15], [2, 18], [3, 191, [3, 23], [4, 18], [4, 19],

E I::I [5, 20], [6, 21], [8, 21], [19, 17], [19, 19], [20, 17], [20, 19], [20, 20],
o d [21, 18], [22, 17]], 19, 0.899]




ADAPTATION DE LARECEPTION

Reéalisation du méme processus mais pour 4 receptionneurs :

« Sl tu arrives a viser
Ici, tu auras 74,3% de
chance de marquer le
point »

. - ﬁ [[[1, 18], [L, 22], [L, 23], [2, 211, [4, 17], [4, 221, [7, 191, [9, 18],
[13,20], [14, 17], [18, 17], [21, 17], [22, 20], [24, 15]], 14, 0.743]

T T T T T T T T
0.0 2.5 5.0 1.5 10.0 12.5 15.0 17.5 20.0
X



ADAPTATION DE LARECEPTION

Observation :

Pour 3 réceptionneurs : p=0,899 _ _
—> Réception a 4 plus efficace

Pour 4 réceptionneurs : p=0,743

MAIS en pratique : la réception a 3 joueurs est la plus courante



ADAPTATION DE LARECEPTION

Idée : tester toutes les configurations possibles de réception a 3 et 4 joueurs pour
obtenir la réception idéale.

Exemple (pour 3 joueurs) :

@ Programme : “meilleure_recep (parametres, N)”

—> 6 boucles imbriquées faisant varier les positions x et y des joueurs en réception entre 0
et 30.

—>Programme interminable car complexite trop elevée.



- Objectif global du TIPE atteint



CONCLUSION

- Objectif global du TIPE atteint

—>Mais modele qui reste a améliorer car
- la modélisation par une gaussienne reste une approximation.
- le programme ne prend pas en compte le niveau individuel des joueurs.
- le programme sur 1I’optimisation de la réception est a revoir.



CONCLUSION

- Objectif global du TIPE atteint

—>Mais modele qui reste a améliorer car
- la modélisation par une gaussienne reste une approximation.
- le programme ne prend pas en compte le niveau individuel des joueurs.
- le programme sur 1I’optimisation de la réception est a revoir.

—>1dées d’amélioration :
- etudes de videos des receptions.
- reussir a modeliser le niveau de chague joueur en ajoutant des parametres.
- reduire la complexité du programme concernant la réeception en prenant en
compte les fautes de positions entre les joueurs, ou en imaginer un autre.




