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Marche aléatoire d’un robot sur une table 
 

Xcas 
March_Alea() :={ 
local alea,x,y,j,n,s,m,essais; 
//alea : valeur aleatoire du deplacement 
//x : abscisse du robot 
//y : ordonnee du robot 
//j : numéro de l'essai 
//n : temps en secondes durant lequel le robot                                                            
 reste sur la table au cours d'un essai 
//s : temps en seconde durant lequel le robot 
 reste sur la table au cours des n essais 
//m : temps moyen durant lequel le robot 
 reste sur la table au cours des n essais 
//essais : nombre d'essais a effectuer 
saisir(essais); 
s := 0; 
pour j de 1 jusque essais faire 
  n := 0; 
  x := 0; 
  y := 0; 
  tantque abs(x)<45 et abs(y)<45 faire 
    alea := floor(4*rand(0,1)+1); 
    si alea==1 alors x := x+10; 
    fsi 
    si alea==2 alors x := x-10; 
    fsi 
    si alea==3 alors y := y+10; 
    fsi  
    si alea==4 alors y := y-10; 
    fsi  
    n := n+1; 
  ftantque 
  s := s+n; 
fpour 
m := round(s/essais,2); 
afficher("Le temps moyen durant lequel le 
robot reste sur la table au cours de "+essais+ 
" essais est de : "+m+" secondes."); 
}  
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 ALGOBOX  
Algorithme permettant de tracer le trajet du 

robot 
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CASIO 

 
 

TEXAS 

 
 


