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O Dans cette activité, Thymio doit endosser le réle d'une
voiture autonome parcourant une rue. Un exemple de

parcours est donné en Annexe 1

O La rue est simulée par une série de murs paralléles,
dessinant un parcours sinueux. A la fin de la rue, on
place une ligne noire perpendiculaire aux murs des
extrémités.

O Le robot parcourir la rue sans toucher les murs. Une
fois arrivé a la fin de la rue, il fait demi-tour et
parcours la rue en sens inverse.

O Enrichissements possibles :

e simulation d'un piéton. On place au moment de son
choix un obstacle, de largeur maximum de 6 cm
environ, au milieu de la rue pour simuler le piéton.
Thymio doit s'arréter devant. On retire le piéton,
Thymio redémarre et poursuit son parcours.

* Reprendre le jeu présenté dans |' activité Gardez la
piste. Si cette derniére activité a déja été faite, on
peut combiner les classements des deux activités.

@ M@BSYA  Auteur Jo8l RIVET  Graphiste David COHEN

BY

ONGLET CAPTEURS

Les capteurs de proximité et les capteurs sol seront utilisés.

ONGLET ACTIONS.

L'équipe choisira librement les actions a utiliser.

Elle fixera également les paramétres durée, pause et
vitesse maximale comme elle le désire (il est conseillé

de faire des essais).

Ces 3 parameétres peuvent étre modifiées sans étre obligé
de refaire |'apprentissage.

Laisser les choix par défaut apprentissage supervisé et réseau
de neurones.

Ne pas modifier la vitesse d'apprentissage. Eventuellement la
diminuer si le robot se trompe souvent.

Choisir la combinaison 10 20, soit 2 couches de neurones, une
de 10 et la suivante de 20.

A vous de mener |'apprentissage. Attachez vous a envisager
tous les cas possibles, ils ne sont pas trés nombreux.

Vous pouvez enregistrer vos parameétres dans le menu
Parameétres > Sauver les parameétres ...
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Situations| capteur | capteur | capteur | capteur |capteur |capteurs| actions
gauche centre centre centre droit sol
gauche droit




