Les comportements du robot Thymio
Le robot Thymio a des comportements différents selon la couleur que l’on choisit :
	Couleurs :
	Actions observées
	Description du comportement en un mot :

	vert
	Il suit un objet devant lui.
Il suit notre main si on la met devant lui.
Il est attiré par les capteurs de devant (pas de derrière).
Il s’arrête quand il sent le vide au bord de la table (il ne tombe pas).
Les capteurs de devant s’allument quand on met notre main devant eux et le robot suit notre main.
Les capteurs de derrière s’allument quand on met notre main devant eux mais le robot ne bouge pas.
Les capteurs de dessous sont éteints si on soulève Thymio, ils s’allument si on met notre main devant eux et ils s’allument lorsque Thymio est posé sur la table ou sent le vide.
Attention, si l’on met notre main ou un objet trop proche devant lui, il recule et il ne s’arrête pas au bord de la table.
	amical
suiveur
attiré
contrôlé



	jaune
	Il se déplace de manière autonome tout en évitant les obstacles et de tomber dans le vide.
Il avance tout seul.
Il évite notre main si on la place devant les capteurs de devant (pas de derrière).
Il détecte le vide devant lui grâce aux 2 capteurs du dessous, il s’arrête à la bordure de la table.
Il esquive les obstacles en contournant les objets.
Quand il recule, il ne sent pas le vide.
Les capteurs de devant s’allument quand on met notre main devant eux et le robot évite notre main.
Les capteurs de derrière s’allument quand on met notre main devant eux mais le robot ne réagit pas.
Les capteurs de dessous sont éteints si on soulève Thymio, ils s’allument si on met notre main devant eux et ils s’allument lorsque Thymio est posé sur la table ou sent le vide.
	explorateur
éviteur
ressemblant (car il fait comme nous)
autonome
débrouillard


	rouge
	Il recule lorsqu’un objet est situé devant lui. Il avance lorsqu’un objet est situé derrière lui.
Il est repoussé par notre main (capteurs avant et arrière).
Si on met la main derrière, il avance et si on met la main devant, il recule.
Il s’arrête devant le vide quand il avance.
Il ne s’arrête pas devant le vide quand il recule.
Il fait un bruit bizarre quand on le bloque en mettant une main devant lui et une main derrière lui ou quand on place un objet devant lui et un objet derrière lui.
Les capteurs de devant s’allument quand on met notre main devant eux et le robot recule.
Les capteurs de derrière s’allument quand on met notre main devant eux mais le robot avance.
Les capteurs de dessous sont éteints si on soulève Thymio, ils s’allument si on met notre main devant eux et ils s’allument lorsque Thymio est posé sur la table ou sent le vide.
	peureux
fuyant
repoussé


	violet
	Il suit les ordres donnés en appuyant sur les boutons : 
· flèche avant, il avance
· flèche arrière, il recule
· flèche droite, il tourne à droite
· flèche gauche, il tourne à gauche.
Si on appuie à nouveau sur la flèche avant ou arrière, le robot accélère (3 vitesses).
On contrôle Thymio avec les flèches.
Quand on appuie sur les flèches, il avance, recule ou tourne.
Quand on appuie plusieurs fois sur la flèche avant ou arrière, il va plus vite et il faut appuyer plusieurs fois sur la flèche inverse pour le faire s’arrêter.
Quand il avance ou quand il recule, il ne détecte pas le vide et ne s’arrête pas.
Les capteurs s’allument si on met notre main devant mais le robot ne réagit pas car il est contrôlé par les flèches.
	obéissant
manuel
dirigé
bien élevé






