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APPRENTISSAGE SUPERVISE
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@ PREREQUIS J ' NOTRE BUT DANS CETTE ACTIVITE J

O Connaitre les
fonctionnalités de
base de Thymio
ainsi qu'un peu de
programmation
(VPL, VPL3, scratch, ...)

O Durée :

environ 1h 30 ou
2 X 45 minutes

)OO0 \\SBSYA  Avteur Jodl RIVET

O Au cours de cette activité, nous allons apprendre 2
Thymio a réagir si quelque chose s'approche trop pres
de lui.

B Plus précisément, si ses capteurs horizontaux avant et
arriere détectent un objet, il tente de s'éloigner avec ses
roues.

B De plus, dans le cas ou il est entouré de toute part et
qu'il ne peut pas s'échapper, il tourne sur lui- méme.

® Pour que Thymio apprenne ce comportement et sache
le reproduire de maniére autonome, nous allons
I'entrainer avec une technique qui fait partie du
domaine de l'intelligence artificielle. Cette technique
s'appelle I'apprentissage supervisé.
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UN MOT SUR LINTELLIGENCE ARTIFICIELLE )
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L'intelligence (naturelle) est une propriété que possedent I'étre humain et quelques animaux.

Elle est produite par des neurones qui s'échangent des informations. Notre cerveau posséde des
centaines de milliards de neurones !

En informatique, on tente d'imiter l'intelligence en créant des réseaux de neurones artificiels.

Ces neurones auront un comportement ressemblant mais beaucoup plus simple que les neurones
naturels !

Ces neurones artificiels sont en fait des programmes informatiques qui utilisent des algorithmes
spéciaux.

On peut ainsi reproduire certaines taches que seuls les étres humains peuvent faire naturellement.
Par exemple, reconnaitre et analyser des images, des sons, des langages, jouer ...

Au départ, ces neurones ne savent rien faire. Il faut donc leur apprendre ce que I'on attend d'eux
par une étape d'entrainement (ou d'apprentissage).

Avec un enfant, on procede de la méme maniére : on montre ce qu'il faut faire

(étape d'apprentissage) et I'enfant tente de refaire. Cette derniére étape est qualifiée d'étape
autonome pour notre robot.

Le logiciel Alphai propose des réseaux de neurones pour apprendre des comportements a Thymio.
Une fois que I'on aura fait connaissance avec le logiciel, notre tache consistera a entrainer Thymio.
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Ouvrons le logiciel Alphai.

La fenétre du logiciel montre, a c6té de
I'image de Thymio, de gauche a droite
successivement les capteurs IR, le
réseau de neurones et les icones des
actionneurs.
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Apprentissage supervisé, piloté. Mémoire d'expérience : vide

< Onglets de parametres

B Le réseau de neurones lui méme montre
des traits qui sont les liens entre les
neurones d'entrée a gauche (associés au
capteurs), les neurones intermédiaires et
les neurones de sortie a droite (associés
aux actionneurs).

B A droite, les icones représentent les
actions a faire par Thymio : avancer,
tourner, s'arréter .... en utilisant les
roues. Ces roues sont mues par des
moteurs que l'on appelle des
actionneurs.

Barre de controles Capteurs Réseau de neurones  Icdnes actionneurs
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B Pour chaque comportement, il faut
régler ces 3 zones a l'aide des onglets
verticaux situés a gauche de la fenétre.
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@7 HYMIO LEGRAINTIF ) N

@ Capteurs
% IR de proximité
PREMIER PAS AVEC ALPHAI : —_
. Y
REGLAGES DES CAPTEURS § choix des capteurs tousles capteurs =

Capteurs IR sol

n

Capteurs
IR sol

® Cliquer sur I'onglet Capteurs a gauche.
® Les capteurs sélectionnés sont en jaune.
m |l faut désélectionner les Capteurs IR sol.
Pour cela cliquer sur le bouton correspondant.
m Trois nouveaux boutons apparaissent
dessous. Cliquer sur celui de gauche (-).
® |es 3 boutons disparaissent et le bouton
Capteurs IR sol se colore en blanc.
m Laisser le bouton Accélérometre tel qu'il est.

Récompense

]

seuil valeurs

Actions

durée (s): 0.25 (@

Capteurs

pauseentreles ~

actions (s): 0.1 -
vitesse: 150. aE— )
REGLAGES DES ACTIONNEURS a & =
avancer tourner un tourner
peu
® Cliquer sur l'onglet Actions. e \ﬂ e
® Dans une premiéere étape, nous roculer  Feculeren  reculer en

tournant - tournant +
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utiliserons seulement les actions reculer

» g

et s'arréter e a
. sex 2 . . Sarréter  Pivoterde  pivoter de

® Ces 2 actions sont déja sélectionnées. 15° 300

Désélectionner I'action avancer en ) @ W
cliquant dessus. pivoter de  pivoter de | pivoter de

@ ® =
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REGLAGES DES DE LINTELLIGENCE ARTIFICIELLE

® Cliquer sur I'onglet IA.
®= Nous conservons les choix : apprentissage supervisé et
réseau de neurones, ainsi que la vitesse d'apprentissage.

Pour les couches de neurones intermédiaires, il faut taper :

10 20 . Précisons qu'entre 10 et 20, il faut un espace
(barre d'espace).

Cliquons en dehors de I'onglet, le réseau de neurones
change, il doit ressembler a ceci :

Capteurs

Actions
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type
d'apprentissage
algorithme
vitesse
d'apprentissage

couches de neurones
intermédiaires

LA

aporentissace supervisé

a

réseau de neurones

0.02

10 20|
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@ LE PRINCIPE DE LAPPRENTISSAGE ) @ PREMIERE OBSERVATION )

@ Cliquer sur le bouton autonome pour
I"allumer et sur le bouton apprentissage
pour |'éteindre.

® On déplace la main devant les capteurs IR
de proximité avant et arriére.

O Connecter Thymio avec une des 2
méthodes suivantes :
® soit relier le robot a I'ordinateur a

|'aide du cable USB
® soit brancher la clé USB et allumer le

robot Question 1 : que constate-t-on ?
O Lancer le logiciel Thymio Suite et
attendre quelques instants. Noter la réponse sur la fiche réponses
O Lancer le logiciel Alphai si ce n'est pas (en fin de document)
déja fait.
O Dans Alphai, sélectionner votre robot }
: S ol & @ o = o
qui apparait sur I'écran bleu pour établir e oy O i aande.

tissage

la connexion.
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APPRENTISSAGE

O Fermer le mode AUTONOME et ouvrir le mode
APPRENTISSAGE.

O Par précaution, cliquer sur le bouton REINITIALISER
L'IA pour supprimer toute action apprise par
mégarde.

O A partir de maintenant, nos actions seront
enregistrées pour réaliser |'entrainement de Thymio.

O Une premiére étape consiste a appendre 3 Thymio a
reculer s'il y a quelque chose devant lui et a ne pas
bouger s'il n'y a rien.

G @ & »o» = S

oublier réinitial- écran de
appren- action iser I'TA connexion
tissage

autonome

DES PAUSES ENTRE LES ACTIONS J

® Vous devriez observer que Thymio marque une petite pause
entre deux mouvements.

m Cette pause permet d’éviter que les calculs ne soient en retard
par rapport aux données envoyées par les capteurs.
On peut supprimer cette pause en décochant la case
"pause entre les actions" dans I'onglet Actions.

Question 2 : Si on approche la main devant

Thymio, au centre, que doit-il faire ?

Pour cette fois-ci, on donne la réponse :

Thymio doit reculer tout droit.

Manipulation : placer un doigt devant le capteur
central de devant et cliquer sur l'icone d'action
fleche vers le bas.

Question 3 : Que doit faire Thymio

quand il ne détecte rien ?

Noter la réponse sur la fiche réponses
(en fin de document)

Test : le mode autonome

On peut tester si Thymio a bien appris comment

se comporter dans les 2 situations précédentes.

Pour cela:

e cliquer sur le bouton APPRENTISSAGE pour le

fermer, cliquer sur le bouton AUTONOME pour

I'ouvrir.

® On peut alors tester si Thymio se comporte
comme prévu.
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@ UN APPRENTISSAGE PLUS COMPLET

O |l est temps de penser aux différentes situations dans lesquelles Thymio peut se trouver.
Un bon moyen est de dresser une liste des différentes situations dans lesquelles peuvent
se trouver les capteurs et a chaque fois de noter en face l'action que Thymio doit réaliser.
S'aider du tableau ci dessous.

O Il faudra ajouter des actions aux deux premiéres déja vues. Attention, chaque fois que
I'on ajoute (ou enléve) une action dans |l'onglet Actions, Thymio oubliera tout ce qu'il a
appris et il faudra refaire I'apprentissage complet.

Situations capteur gauche capteur centre capteur centre capteur centre | capteur droit | capteurs sol actions
gauche droit




L HY VIO LE CRAINTIF s

Nom: Classe.........

REPONSES

Question 1 : que constate-t-on ?

Question 2 : Si on approche la main devant
Thymio, au centre, que doit-il faire ?

Question 3 : Que doit faire Thymio
quand il ne détecte rien ?




