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Introduction

Il y a trois objectifs principaux pour ce travail pratique:

- Comprendre l’implémentation de la FFT sur un système embarqué comme l’e-puck2

- Interprétation du résultat de la transformée de Fourier pour la détection de son dans le 
domaine fréquentiel

- Détection de pic de fréquence pour contrôler un robot par le son
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Audio e-puck2: speaker
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Audio e-puck2 : DAC (digital->analog) du processeur
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Micro e-puck2
L’e-puck2 possède 4 micros, 3 sur la face top et 1 sur la face bottom. 
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Micro e-puck2
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Micro e-puck2
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Etape 1:
Dans la première partie, vous utiliserez un script python pour générer 
un signal qui sera envoyé sur l’e-puck2. Une FFT est effectuée sur 
ce signal et l’e-puck2 retourne le résultat au script python. 

FFT
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Etape 2:

Le signal sonore sera ensuite capté directement par les micros du robot e-puck2. 
La FFT ainsi que l’analyse du signal dans le domaine fréquentiel va se faire sur le 
robot.

MP45DT02-M

“Laaaaa”

9

www.st.com



Systèmes embarqués et robotique

Micro e-puck2

Grâce aux 4 micros, on peut potentiellement détecter le son venant de tout 
l’espace
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Micro e-puck2

MP45DT02-M

- Sortie digitale 

- Les signaux sont récupérés sur le 
STM32F4 en utilisant les entrées SPI et 
I2S (voir la librairie 
microphone.c/microphone.h) pour plus 
de détails

- Une fois récupéré, le signal sonore est 
reconstruit dans le STM32F4. Ce 
processus est très coûteux (14-15% du 
CPU pour les 4 micros)

- Une fois le signal reconstruit, on peut 
appliquer la FFT -> C’est ce que vous 
ferez dans le TP

MEMS audio sensor 
omnidirectional digital 
microphone
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FFT
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- FFT écrite avec du code C générique (non-optimisé)

VS

- FFT optimisée écrite par ARM (utilisant notamment la FPU dans ce cas là)

Comparaison du résultat obtenus et du temps d’exécution de l’algorithme de la FFT pour 
effectuer des transformées de Fourier dans un système embarqué. 
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Objectif du jour
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Enjoy TP5!
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