G Learning Février 2026
Robots

Thymio et les 4 niveaux d'autonomie
Apprendre par la manipulation



Mise en place

Installer et lancer Thymio Suite
« https://www.thymio.org/download-thymio-suite-redirect/

« Allumer votre robot Thymio et connecter son dongle au PC

Installer et lancer AlphAl
« https://learningrobots.ai/download

 Lancer l'installation, sélectionner le robot Thymio

- Cliquer sur votre robot qui apparait dans I’écran de connexion. A I'activation de licence,
choisissez « Version d'essai ». ;o

Activation de la licence

Veuillez entrer votre clé d'activation pour Ordinateur ou sélectionner "version d'essai”. La version
d'essai est valide pour une durée de 15 jours et ne peut étre activée qu'une seule fois.

Veuillez également sélectionner une date limite. Vous pourrez utiliser AlphAI jusqu'a cette date.
Passé cette date, vous pourrez soit réactiver votre licence sur cet ordinateur, soit la transférer sur
un autre.

Pour plus d'informations sur les licences et les clés d'activation, veuillez consulter ce document :
Informations sur les licences.

Pour toute question supplémentaire, veuillez nous contacter a 'adresse support@learninarobots.ai.

Systéme Windows-10-10.0, 19045-5P0
Mom de 'ordinateur  DESKTOP-F1F0AHO
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Les 4 niveaux d'autonomie
d'une machine



4 Niveaux d’Autonomie d’'une machine
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1-Téléguidage C’est I'humain qui décide !

Télécommandé

Commandes

Humain Machine



2 - Programmation L’humain fixe les régles de décision.

Evitement d'obstacles (1) .

A Regles

b |

Entrée Programme Sortie




Programmation 1: on commence trés simple ! Entrée binaire
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Evitement d'obstacles (1)

PETIT JEU !

Fixe les 2 regles de
décisions puis appuie sur
bouton « Autonome »
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Peux-tu trouver
les connexions qui
vont permettre au
robot d'atteindre
le meilleur niveau
quand il est
autonome ?!

s'afficher son niveau
n de récompenses.



Programmation 1: on commence trés simple ! Entrée binaire

)

Evitement d'obstacles (1)

Solutions pour atteindre
le meilleur niveau

Le robot va tout droit lorsqu’il ne voit pas d'obstacle,
et tourne en arriere lorsqu'’il voit un obstacle

AlphAl, robot apprenant
Fichier  Aide

- o x AlphAl, robot apprenant - o x
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2 - Programmation L’humain fixe les régles de décision.

Evitement d'obstacles (1) .

A Regles

b |

Entrée Programme Sortie




2 - Programmation Plus I'entrée sera complexe, plus les regles

seront complexes...

Evitement d' ubﬁtacles
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b |

Entrée Programme Sortie




Programmation 2 : on complexifie ! 2 entrées binaires (4 états possibles)
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Programmation 2 : on complexifie ! 2 entrées binaires (4 états possibles)

Solutions pour atteindre
le meilleur niveau

b
D I
D{a Le robot va tout droit lorsqu’il ne voit pas d'obstacle,

a gauche si obstacle a droite, a droite si obstacle a gauche
et tourne en arriere si obstacle des deux cotés

Evitement d'obstacles (2)

AlphAl, rebet apprenant - o X\
Fichier  Aide

AlphAl, rebot apprenant - a X )
Fichier  Aide

Edition manuelle, Autonome. Edition manuelle, Autonome.
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2 - Programmation Plus I'entrée sera complexe, plus les regles

seront complexes...

Evitement d' ubﬁtacles

Régles

b |

Entrée Programme Sortie




3 - Apprentissage Supervisé On donne seulement des exemples,

et I'lA devine les regles!

Entrainez votre Thymio

‘ Exemples
A» »

Entrée Regles Sortie
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Apprentissage supervisé : apprendre a Thymio a éviter les obstacles

Entrainez votre Thymio

A,

AlphAl, robot apprenant

Fichier Aide
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Voici ce que voit Thymio avec
ses 5 capteurs avant et 2
capteurs arriere lorsque je mets
ma main devant lui.

G s 5

5 Oublier
Pas a pas ?
Autonome pa Apprendre action

Apprentissage supervisé, piloté. Données d'entrainement : 1.

Chronolo- -
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Je clique sur | action « Alfer toutarort », cela memorise
dans la base de données que lorsque les capteurs 165

voient ces valeurs, il faut aller tout droit.
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Apprentissage supervisé : apprendre a Thymio a éviter les obstacles

AlphAl, robot apprenant - [m| X\
Fichier Aide

Apprentissage supervisé, Autonome. Données d'entrainement : 11,
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Comment ¢a marche ? L’lA a connecté toute seule son « réseau de neurones » comme il faut !

AlphAl, robot apprenant - [m| X
Fichier Aide

Apprentissage supervisé, piloté. Données d'entrainement : 11,

B Par exemple, I'|A a créé une nwg
connexion forte entre les E%D o <’
. 1147
Entrainez votre Thymio capteurs de gauche et l'action \
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« tourner a gauche »
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Apprentissage Supervisé : Récapitulatif

Données
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Apprentissage Supervisé : Récapitulatif

Données ~

‘ Exemples
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3 - Apprentissage Supervisé On donne seulement des exemples,

et I'lA devine les regles!

Entrainez votre Thymio

‘ Exemples
A» »

Entrée Regles Sortie




4 - Apprentissage par Renforcement

)

L’humain fixe les objectifs,
I"apprentissage est automatique.

Evitement d'obstacles

@ objectif
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Entrée
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Apprentissage par Renforcement

AlphAl, robot apprenant — [m| X\
Fichier Aide

Apprentissage par renforcement, piloté. Mémoire d'expérience : 613.
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Apprentissage par Renforcement
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4 - Apprentissage par Renforcement

)

L’humain fixe les objectifs,
I"apprentissage est automatique.

Evitement d'obstacles

@ objectif
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L’humain est toujours derriere I'lA !! L'lA démultiplie I'action de 'homme.
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