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Pré-requis    Comptage binaire 

   Lecture d’algorigramme 

 

Objectif    Interpréter un algorigramme de détection de la balise 

 

Condition  Activité individuelle, durée 2 heures 
 

Situation-Problème : La balise livrée avec l’aspirateur Roomba 560 émet des ondes infrarouges codées. Interprétées 

par le robot, les ondes sont identifiées comme un mur, virtuel. En plaçant la balise au seuil d’une porte, nous 

pourrons ainsi circonscrire  son périmètre d’action. Comment cela est-il réalisé ? 
 

Porteuse et enveloppe 
Sous le capot du robot, une photodiode et un démodulateur restituent l’enveloppe de l’onde infrarouge émise par la 

balise. Voir décomposition fonctionnelle jointe. Nous avons relevé les 2 potentiels à l’entrée et à la sortie du 
démodulateur. 

 

1. Evaluer à l’aide des chronogrammes joints, la période de la porteuse et celle de l’enveloppe. 
 

2. Quelle opération réalise le démodulateur vis-à-vis de la porteuse modulée ? 
 

Algorigramme de détection 
Le bit RB0, l’enveloppe, parvient au processeur. Lorsqu’un front montant survient, l’algorigramme de détection, 

appelé, remet à zéro le compteur tmr0, interne au processeur. Il s’incrémente au rythme de 12,8µs ensuite. Sa valeur 
sera l’image de la période de l’enveloppe. 

 

3. Indiquer la durée de la rampe tmr0 sur le chronogramme joint. Utiliser les oscillogrammes ! 
 

4. Déterminer la valeur de ce compteur en A et C. tmr0 délivre un nombre entier ! 

 

5. A l’aide de l’algorigramme joint, compléter les chronogrammes de ses variables. Nous adopterons T1 = 0 et 

T2 = 255. 

 

Détermination de T1 et T2 
Il s’agit de définir la valeur des constantes T1 et T2 de l’algorigramme afin que seule l’enveloppe, calibrée, issue de 

la balise soit reconnue par le robot. La caractéristique jointe de l’algorigramme de détection, montre que seules les 

périodes d’enveloppe comprises entre 1,8ms et 2,2ms sont prises en compte. 

 

6. Calculer la variable Chrono au point C pour les 2 périodes données. Voir chronogrammes. 
 

7. En déduire la valeur qu’il faudra attribuer aux constantes T1 et T2 afin que la variable Balise_Prox obéisse à 
la caractéristique. 
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Schéma structurel de la détection de la balise 
Le démodulateur est situé sous le capot du robot 

 

 
Décomposition fonctionnelle de FP2 : Réception IR 

Voir les chronogrammes des liaisons, joints 

Balise_prox est une variable logicielle indiquant la proximité de la balise infrarouge 
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Chronogrammes 
Pour chaque relevé, nous observons  

 en voie 1 : l’image de l’onde infrarouge, entrée du démodulateur 

 en voie 2 : le bit RBO, sortie du démodulateur 

 

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Sous algorigramme de détection de la balise 
Cet algorigramme est appelé à chaque front montant survenant en broche RB0 du processeur 
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Chronogrammes du sous-algorigramme de détection 
L’enveloppe parvient en broche RB0 du processeur. L’algorigramme de détection, joint, mesure sa période et affecte 
la variable Balise_prox suivant la proximité ou non de la balise infrarouge. 

 A : le compteur tmr0 est remis à zéro par l’algorigramme appelé à chaque front montant en RB0 

 B : incrémentation du compteur tmr0 chaque 12,8µs : période de l’horloge du compteur 

 C : lecture du compteur tmr0 et sauvegarde dans la variable Chrono 

 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 

 
 

 

 
 

 

 
 

 

 

 
 

 

 

Caractéristique de transfert de l’algorigramme de détection 
Pour identifier la balise, l’algorigramme de détection sélectionne la période de RB0 
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Tmr0 

 

Chrono 

Balise_prox 
 

A B 
temps 

C 

Variables du  

sous-algorigramme 

de détection 

Balise_Prox 

Période RB0 (ms) 

Vrai : 1 

0 

Faux : 0 
2,2 1,8 

2 


