
 

 

 

 

 

 

La bête :  

 

IRbObOt est un véhicule muni de deux moteurs+réducteurs qui assurent son déplacement dans toutes 

les directions. Il est dot® dôun radar IR qui lui permet dô®voluer dans un milieu tout en ®vitant les 

obstacles et de r®pondre ¨ des ordres par lôinterm®diaire dôune t®l®commande, lôensemble est piloté 

par un programme écrit en assembleur contenu dans un PIC16f84. 

 

        

En attendant la vidéo officielle ! 

 

Et pour vous motivez un petit peué  

 

IR bObOt exploration sous mon lit 

 

IR bObOt et la PIBT 

 

 

 

 

 

 

Principe de fonctionnement : 

 

Mode auto « éviter les obstacles » : 

 

Tout en ce déplaçant en ligne droite le robot envoie un faisceau lumineux IR, si un obstacle se présente 

devant lui, le faisceau IR sera réfléchi par celui si vers le robot, le robot reconnait ce signal et donc 

®vite lôobstacle. 

       

Mode manuel « répondre aux ordres de la télécommande » : 

 

Tout en se déplaçant et tout en évitant les obstacles le robot v®rifie sôil yôa un signal IR envoy® par la 

télécommande, si oui il se met en mode manuel et attend dôautres ordres. 

 

 

 

    PIBT 

          

    PHILLIPS 

    IR 

    BObOt 

    Télécommande 

 

Si vous avez des questions posez les ici: 

 

IR bObOt le tutoriel   

 

 

 

http://www.dailymotion.com/video/x9xqia_ir-bobot-explore-sous-mon-lit-by-ne_creation
http://www.dailymotion.com/video/xa84u5_irbobot-la-pibt_creation
http://www.robot-passion.com/index.php?/forum/32-ir-bobot-tutoriel-du-robot-mobile-autonome-de-neo/


LA REALISATION  : 

 

La partie mécanique : 

 

Pour la partie m®canique jôai sacrifié deux jouettes pour  récupérer deux moteurs+réducteurs pour les 

greffer sur le robot de chaque coté, puis jôai d®coup® diff®rentes formes de plastique dôun cimeti¯re de 

vieille carcasse (clavier, baffle, jouetteé) la colle remplace les points de suture, et voila le châssis !       

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Vous nô°tes pas obliger de faire la m°me chose vous pouvez acheter un châssis tout fait, seulement 

faites attention le châssis doit contenir des moteurs DC pas des servomoteurs !   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Sauf si vous voulez garder votre argent ou bien si vous souhaitez que votre robot soit unique ;) 

 



La partie électronique : 

 

1- Le radar IR  :    

 

Comme son nom lôindique, on utilise la lumi¯re IR, la lumi¯re qui nôest pas per­u a lôîil nu. 

Lôinconv®nient de cette m®thode côest quôun objet noir absorbe la lumi¯re presque a 100%  ce qui veut 

dire quôun objet noir ne sera pas per­u comme obstacle pour notre robot, mais comme un vide. 

 

Comment ça marche :   

 

Le radar se compose de deux LED émettrices IR une de chaque coté et dôun r®cepteur au milieu, les 

deux LED émettent le faisceau IR à tour de rôle, au cas où le faisceau sera réfléchi par un obstacle il 

vient percuter le récepteur, en fonction de la LED qui émettait au moment de la détection on sait de 

quel coté se trouve lôobstacle. 

 

LED IR : 

 

Jôai utilis® deux LED que je ne connais pas leur référence, moi je vous conseille LD274, mais 

nôimporte quoi peut faire lôaffaire. 

 

Côest la partie du radar qui va émettre un faisceau IR modulé à une fréquence de 38khz, pourquoi une 

fréquence ? behé pour que notre robot ne prend pas en considération les lumières IR parasites qui ne 

viennent pas du robot (lumière du soleil par exemple). Et pourquoi 38khz voila pourquoi é     

 

Le récepteur IR :       

    

Côest ce truc la qui doit intercepter la lumi¯re IR r®fl®chi par un 

obstacle.  

Ce récepteur réagit uniquement à un faisceau infrarouge modulé 

à une fréquence de 38khz, sa sortie passe au niveau 0 (niveau 

bas) lors de la r®ception. ñVoila pourquoiñ :) . 

 

De cette manière si une lumière parasite (lumière de votre lampe 

de bureau) vient percuter le récepteur elle sera ignorée car elle 

nôa pas la fréquence de 38khz ;) . 

 

Jôai choisi ce module parce quôil est envelopp® dôun boitier m®tallique le r¹le de ce boitier côest 

dô®liminer les fichu parasites ! Qui môont vraiment fait souffrir ! é. Explication : 

 

Le module réagit aux ondes IR de 38khz mais pas seulement ! Sôil y a un champ magnétique de 38khz 

suffisamment prêt du module il peut influencer le circuit interne du coup la sortie du module passe à 

lô®tat bas sans la pr®sence dôun rayonnement IR.      

 

Vous vous dite il n y a pas trop de risque que le robot se trouve devant un champ magnétique en plus 

de 38Khz !!!  

 

Mais si justement !! En plus côest juste devant le module !!   

 

On a dit que le robot contient deux LED IR, les pistes sur le circuit électronique qui relient la sortie du 

PIC au LED IR laissent passer un courant alternative de 38Khz, donc les pistes cr®ent au tour dôelles 

un champ magnétique de 38Khz ! Suffisamment prêt du module ! 

 

Ce qui veut dire que le robot va tout le temps essayer dô®viter des obstacles qui nôexiste pas !    

 

Voila à quoi sert le boitier métallique !    



 

Mais il yôa un autre problème, Mon robot est trop petit, donc ce nôest pas tr¯s facile de trouver un 

endroit suffisamment éloigné du module. 

 

La solution ®tait dôagrandir le boitier m®tallique de 

sorte quôil chasse plus de parasites, jôai soud® une 

plaque métallique sur le boitier du module          

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

De cette manière mon Tsop est beaucoup plus protégé des parasites :  

 

- Avant dôinstaller la plaque : le Tsop réagissait au champ des pistes à 3cm de distance. 

- Apr¯s lôinstallation de la plaque : le Tsop ne réagissait plus aux pistes à 3 cm de distance!      

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



Maintenant si vous utilisez un autre Tsop sans boitier métallique, le seul moyen de fuir les parasites et 

de créer/avoir un châssis large, Donc avant de choisir le châssis choisissez le Tsop !        

 

Par exemple moi jôai modifi® une fois mon ch©ssis mais la raison principale nô®tait pas les parasites 

mais un problème mécanique, exactement la transmission entre roue et moteur.   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Mon Tsop comme vous lôaviez  remarqué est soudé sous le circuit, il n  y a aucune raison de le faire, 

côest quôune question de LOOK! Jôai fait ­a 

parce quôil y a de la place sous le circuit en 

plus le ñTsop+la plaque métalliqueñ côest 

moche pourquoi pas cacher le tout! 

 

Le Tsop est pris comme un sandwiche entre 

deux plaques: la plaque métallique et la 

plaque noire du devanté.. ?.... ce nôest 

rien !   

 

La plaque noire est facultative mais côest 

bien de la mettre, car jôai remarqué que la 

lumi¯re dôune lampe peut influencer le 

Tsop si côest trop pr°t.  

 

Jôai r®cup®r® cette plaque dôun ancien 

récepteur numérique, (côest pour ­a que les 

appareils a télécommande IR ont toujours 

une plaque noire devant, ce nôest pas que pour donner un LOOK futuriste !).     

 

Cette plaque ne laisse pas passer plus au moins la lumière ambiante qui est généralement faible, et 

laisse la lumi¯re IR forte passer, côest comme des lunettes noires 8)   

 

 

 

 

 


