Marche aléatoire d’'un robot sur une table

Xcas

ALGOBOX

March_Alea() :={ ¥ YARIABLES

local alea,x,y,j,n,s,m,essais;
/lalea : valeur aleatoire du deplacement
/Ix . abscisse du robot
/ly . ordonnee du robot
/] : numéro de l'essai
/In : temps en secondes durant lequel le robo
reste sur la table au cours d'un essai
/Is : 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
/lessais : 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.");

}

% EST_DU_TYPE NOMERE

y EST_DU_TYPE MOMERE
MEST_DU_TYPE NOMERE

L EST_DU_TYPE LISTE

i EST_DU_TYPE MOMERE

alea EST_DU_TYPE MOMERE
tEST_DU_TYPE NOMERE

maoy EST_DU_TYPE MOMERE
samme EST_DU_TYPE MOMERE

¥ DEBUT_ALGORITHME

—LIREM

— somme PREND_L&_WALELIR 0

W POURALLAMNT DE1 AN

— DEBUT_POUR

— x PREND_LA_WALELIR. O

— v PREND_LA_WALELR O

— L PREND_LA_WALELIR. O

W TANT_QUE {abs(x)<45 ET abs(y)<45) FAIRE
— DEBUT_TANT_GQUE

— alea PREMD_LA _WALEUR Floor{4*randomi 3+1)
¥ 5l {alea==13 ALORS

— DEBUT_5I

— % PREMD_LA_VALELIR x+10
— FIN_SI

¥ 5l (alea==2) ALORS

— DEBUT_SI

— % PREMD_LA_WALEUR x-10
— FIN_SI

w 5l (alea==3) ALORS

— DEBUT_SI

— y PREMD_LA_YALELIR w10
— FIN_SI

¥ 5l (alea==4) ALORS

— DEBUT_SI

— ¢ PREMND_LA_WALEUR y-10
— FIN_SI

—t PREND_LA_WALELR E+1

— FIN_TANT_CUE

— L[i] PREMD_LA_WALEUR

— AFFICHER "Au cours de 'essai

— AFFICHER. i

— AFFICHER ", le robak reste : "

— AFFICHER. E

— AFFICHER " secondes sur |a table”
— somme PREMD_LA_MALEUR, L[i]+somme
— FIN_POLUR

— moy PREMD_LA_VALEUR somme) ™

— AFFICHER "Le temps moyven esk ;"

— AFFICHER. moy

— AFFICHER. " secondes"

— FIN_ALGORITHME
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ALGOBOX

Algorithme permettant de tracer le trajet du
robot

Vv YARIAELES
i EST_DIU_TYPE NOMERE
alea EST_DU_TYPE MOMERE
LEST_DU_TYPE NOMERE
A EST_DU_TYPE LISTE
| Y EST_DU_TYPE LISTE
¥ DEBUT_ALGORITHME
— w[i] PREMD LA WALEUR O
— %[i] PREMD_LA_YALEUR 0
—tPREMD_LA_WALELUR O
—iPREMD_LA_WALEUR O
W TAMT_QUE (absix[i]1<45 ET abs(¥[i])<45) FAIRE
— DEBLUT_TANT_GLE
— alea PREMD_LA_WALEUR, Floor4*random+1)
W SI(alea==1) ALORS
— DEBUT_SI
— 4[i+1] PREND_LA_WALEUR [i]+10
— [i+1] PREMD_LA_WALEUR Y[i]
— FIN_SI
¥ 5lialea==2) ALORS
— DEBUT_SI
— w[i+1] PREMD_LA_YALEUR %[i]-10
— [i+1] PREMD_LA_YALEUR Y[i]
— FIN_51
W SI(alea==3) ALORS
— DEBUT_SI
— [i+1] PREND_LA_YALEUR Y[i]+10
— w[i+1] FREND_LA_YALEUR X[i]
— FIN_SI
W SI(alea==4) ALORS
— DEBUT_SI
— Y[i+1] PREMD_LA_WALEUR Y[i]-10
— w[i+1] PREMD_LA_WALEUR %[i]
— FIN_SI
— TRACER_POINT (<[], %)
— TRACER_SEGMENT (Wi, Y[iT- =% i+1],¥[i+1Tp
— i PREMD_L&a_VALEUR. i+1
— L PREMD_LA_VALEUR E+1
— FIN_TANT_QUE
— AFFICHER "Le robot est reské "
— OFFICHER. ¢
— AFFICHER " secondes sur la kable”
— FIN_ALGORITHME
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