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Un robot apprenant pour ouvrir la 
boîte noire de l’intelligence artificielle



4 juin 2021 – Festival de Robotique de Cachan
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4 juin 2021 – Festival de Robotique de Cachan
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POURQUOI enseigner l’IA à tous ?

L’avenir du TRAVAIL

L’avenir de l’HUMANITE

L’avenir de l’ECOLE



QUOI enseigner sur l’IA ? (élémentaire, secondaire, supérieur)

Ouvrons en grand la BOITE NOIRE
de l’« Intelligence Artificielle »

Programmation = 
INSTRUCTIONS

« Machine Learning » = 
Apprentissage sur des DONNEES

Mais comment çà marche ?! = 
ALGORITHMES



COMMENT parler d’algorithme d’IA de manière concrete ?!
UN ROBOT APPRENANT

UNE INTERFACE GRAPHIQUE UNE PEDAGOGIE

▶ apprend devant nos yeux

▶ voir et comprendre
▶manipuler l’IA

▶ briques de bases = mini-scénarios
▶ activités = ateliers, TP, conferences, etc.



Le robot et l’arène

Arène modulaire

caméra

ultra-son5 capteurs IR de suivi de ligne

2 roues motrices

4 LEDs
multicouleurs

buzzer

coque protectrice
impression 3D en 8 coloris

Ordinateur de bord :
Raspberry Pi Zero
(linux, Python, etc.)



L’interface graphique

Control

Visualization



La « brique » de nos activités : le mini-scénario d’apprentissage

Edition manuelle

Découverte des réseaux de neurones Apprentissage supervisé Apprentissage par renforcement

Bloqué / En mouvement

Reconnaissance d’image

Edition manuelle 2 Course de robots

K plus proches voisins

Détection d’intrus

Bloqué / En mouvement Evitement d’obstacle

Football Suivi de ligne

A votre imagination ! Code élève !

Code élève
def take_decision(x):

if X_training is None:
return 0

return nearest_neighbor_decision(
X_training, y_training, x) 



Activités : TP, ateliers, conférences



Expérimentations en cours : TP collège - lycée - prépa

Lycée Blaise Pascal, Orsay

À venir : 
Lycée Hoche, Versailles

Cité scolaire Paul Valéry, Paris

1ère NSI

1ère / Tale STI2D

Cours de Philosophie et Prépa EC1



Premiers usages par des clients et partenaires

45 clients, 146 robots

Aide à la prise en main :
Serveur d’échange (Discord)

Metz-Nancy (eLab Schoenbeck)

Solution convaincante
Enthousiasme des élèves

+

- Améliorations en cours !!
Convivialité du logiciel
Connexion PC ⇔ robots



Atelier : 4 niveaux d’autonomie

Edition manuelle

Découverte des réseaux de neurones Apprentissage supervisé Apprentissage par renforcement

Bloqué / En mouvement

Reconnaissance d’image

Edition manuelle 2 Course de robots

K plus proches voisins

Détection d’intrus

Bloqué / En mouvement Evitement d’obstacle

Football Suivi de ligne

A votre imagination ! Code élève !

Code élève
def take_decision(x):

if X_training is None:
return 0

return nearest_neighbor_decision(
X_training, y_training, x) 



Atelier : 4 niveaux d’autonomie
Prise de contrôle du PC à distance avec Zoom :

1

2

3

4



Atelier : 4 niveaux d’autonomie



Niveau 0: Téléguidage

Ordres

(pas d’autonomie)

Atelier : 4 niveaux d’autonomie



Niveau 1: Programmation

Programme

Autonomie

Niveau 0: Téléguidage

Ordres

(no autonomy)

Atelier : 4 niveaux d’autonomie



Niveau 1: Programmation

Programme

Autonomie

Niveau 2: Apprentissage Supervisé

Exemples

Autonomie
Mémoire
Apprentissage

Niveau 0: Téléguidage

Ordres

(no autonomy)

Atelier : 4 niveaux d’autonomie



Niveau 1: Programmation

Programme

Autonomie

Niveau 2: Apprentissage Supervisé

Exemples

Autonomie
Mémoire
Apprentissage

Niveau 3: Apprentissage par Renforcement

Système de 
récompenses

Autonomie
Mémoire
Apprentissage+
Explorations

Niveau 0: Téléguidage

Ordres

(no autonomy)

Atelier : 4 niveaux d’autonomie




