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.- » Description
] origine, capacités et utilisations

¢+ Matériel
Capteurs, moteurs & autres actionneurs

* Logiciel (Aseba)
VPL (prog. visuelle), Blocky (~ Scratch) ou scripts
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* Application
amelioration des comportements fournis

Thymio II, féte de la science 2024

!!!!!



-_ Un peu d’histoire

= Quelques robots pour .(I)ﬂ-
'enseignement et la recherche  tcoie rouriciiniaue
: H ~ ° ‘
Q Khepera Il Thymio | Thymio Il Khepera IV
(2005) (2008) (2011) (2014)
—imloria

|||||||
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Capacités du Thymio Il

Thymio Il peut

Bouger N v
Produire des sons \ > .

Changer de couleur

Emettre / recevoir un signal

Thymio II, féte de la science 2024
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Activités prévues

= » Découvrir et utiliser les comportements
*  préedéfinis

— Comprendre ces comportements P
— Les exploiter pour résoudre des taches
* Créer des comportements simples
Lier perceptions et actions en programmant
 Améliorer les comportements existants S

e Analyser et optimiser un programme
=ILUI 1®
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:5 » Description
origine, capacités et utilisations

* Materiel
capteurs, moteurs & autres actionneurs

* Logiciel (Aseba)
VPL (prog. visuelle), Blocky (~ Scratch) ou scripts

* Application
amelioration des comportements fournis
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Capteurs

- Boutons,
: microphone & thermométre

-« Capteurs infra-rouge
- devant (x 5), derriere (x 2) & dessous (x 2)
- portée : ~ 20 cm
- frequence : 10 Hz (100 ms)

— sensibles a la couleur
et a la texture

Distance
| B
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Moteurs

Thymio Il = 2 roues indépendantes
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Autres actionneurs

= « Diodes de couleur

intensité (O — 32) ou couleur (3 intensités)

10 IR (1), 4 boutons (i), 8 cercle (i), 2 dessous (c),
1x2 dessus (c), 1 son (i), 1 temp. (c), 1 eémet. (i)

* Haut-parleur
sons prédefinis, 1 fréquence, 1 vague ou 1 fichier
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:s » Description
origine, capacités et utilisations

s
§ * Matériel
3 capteurs, moteurs & autres actionneurs

« Logiciel (Aseba)
VPL (prog. visuelle), Blockly & Scratch ou scripts
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* Application
amelioration des comportements fournis
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Comment programmer ?
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©
La suite Thymio

B

ECOLE POLYTECHNIQUE
FEDERALE DE LAUSANNE

i Développé par 'EPFL

-

* Logiciel libre ("open-source” - code fourni)

001 14 s
Bifg .
@loorg l"ll:ﬁ]-j"-"n'i‘.ri'ﬁcl Bhy
S8 Looan jan
E |'|_|.

+ Disponible sur Linux, MacOS et Wind-ows
B

H X =

* Programmation selon plusieurs approches

Thymio II, féte de la science 2024

!!!!!

12/21



Programmation visuelle
VPL & VPL 3 |vel

Indique guelles actions accomplir

WO,
: .:: .—l

lorsgque certaines conditions sont pergues
- T, 00 00 @ 2
- Les actions sont ey e E
données a droite i
(fond bleu) =
= A\ Logique ! A\
Loria
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Blockly similaire a Scratch

(approche evenementielle et non sequentielle)

Scratch et Blockly

- On assemble
des blocs pour kB~ H b
programmer | Srineren

I Leps

- Les parametres | &

sont choisis I o
dans des | Lo
menus

déroulants
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- Programmer par scripts

~ Aseba : mode présent sous VPL & Blockly

thymin_donne.assl - Sanba Studin

Mem  Detgge Oujls  Ade
g — — — — — \ Conemnins e

ommandes

29 onevent button.forward

-
-
=
E R — AN — l whockis | war T ekl she onevanl whik for Seh cadkan
= T | Fuse
[ . s i
: ) Ficsamar H E Fichier définissant le contrile d'un Thymio 2 ‘
:E f— J— ] — 4 * A vous de jouer :
ok g 5 * - normalisation des données et
CE Vartahlas o wie | E B - calcul des vitesses de roues souhaitées
S [—— g *
o [ s g * I
:ﬁ:fql:“ il I 18 # numéro du capteur
e 11 var cpt
o
ek g 12 # donnée capteur normalisée
preakps n 13 var npi
::::::;:I- :_:: 14 # coupe le_ timer 8
tarion right o ig timer.period[8] = @
Pu‘:,h:'!m” o 17| # Boucle principale (liée au timer 8) <
1 o 18 onevent timerd Enenamants globaux
z o 19 # Les capteurs vont de & &4 6, de 1'avt G a 1'arr D
S 11 28 for cpt in 0:6 do - . -
1 1840 npi = prox.horizentallcpt] # wvous pouvez normaliser la valeur
=2 > e # mettez ici vos calculs
- 5 1630 B .0
L3 1ae = .
24 # vitesses souhaitées (entre -580 et 588)
sx:::::: g 25 motor.left.target = 188 I
# prms grownd ambiant ;? motor.right.target = 188
redegis .
PrO QKoo 28 # Appuyer sur le bouton avant lance la boucle principale CO e

prms grownd deka
o b=k . ! . ;
I ::.\:":h::;p;;“ g ?q timer.period[@] = 108 # fréquence de la boucle (100 ms)
:{ 32 # Appuyer sur le bouton central arréte le robot
V4 o 33 onevent button.center
o 24 timer.period(@] = @ # stoppe le timer 6
O n n e eS , 35 motor. left.target =@ # arréte le robot /
otor.right.target = @
\ §3. ﬂ ——— ——— ——— ——— —
o

!
|
|
\

capteur & -

variables =~ -
Qs Compilation

-I:lﬁl'fil'ﬁ'ﬂ:{"_l"
'Emlan’vﬁ.
i pRLIon T NGE v SRS, W l Eflazér
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Encore plus!

~ « Langage Python (version > 2.4)
- Editeur Thonny intégré a la suite P
- Peut étre configuré pour Jupyter Lab

o000
* Interaction avec d’autres robots se% RO S
- Environnement ROS = e

- Paquets ros—aseba
et ros—-thymio

- Simulation dans Gazebo

=i Lorig
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https://www.python.org/
http://thonny.org/
https://jupyter.org/try-jupyter/lab/
https://www.ros.org/
https://www.thymio.org/fr/thymio-dans-ros
https://gazebosim.org/
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Capteurs, moteurs & autres actionneurs

* Logiciel (Aseba)
VPL (prog. visuelle), Blocky (~ Scratch) ou scripts
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https://members.loria.fr/AScheuer/files/Robots/Thymio/Videos/follow_dft.mp4
https://members.loria.fr/AScheuer/files/Robots/Thymio/Videos/explor_dft.mp4

=loria

Evitement d’obstacles
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https://members.loria.fr/AScheuer/files/Robots/Thymio/Videos/explor_subs.mp4
https://members.loria.fr/AScheuer/files/Robots/Thymio/Videos/explor_Btg.mp4
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https://members.loria.fr/AScheuer/files/Robots/Thymio/Videos/follow_btr.mp4
https://members.loria.fr/AScheuer/files/Robots/Thymio/Videos/follow_btr_8_all.mp4

Lig o Ll

A vous de jouer !

Bonnes activités...
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