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Réalisme

Algorithme NEAT Implémentation

Améliorations 
empiriques

Plan

Dans quelle mesure l’algorithme NEAT permet-il de simuler le 
comportement d’un pilote de course humain ?
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Figure 1 : La fonction tangente hyperbolique 3/14
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Algorithme NEAT
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Spéciation Marquage historique

Subtilités
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Implémentation

Proc calc_distance(direction)
(x0, y0) ← position du pixel avant de la voiture
curseur ← couleur de la piste en (x0, y0)
bord ← couleur de l’extérieur de la piste
d ← 0

Tant que curseur ≠ bord faire
d ← d + 1
Si le curseur est hors de l’image alors
| retourner d
Sinon
x ← x0 + d ⋅ sin(angle + direction)
y ← y0 + d ⋅ cos(angle + direction)
curseur ← couleur de la piste en (x, y)

Fin si
Fin tant que
retourner d

Algorithme 1 : Calcul d’une valeur d’entrée
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Figure 2 : Circuit d’entraînement

Fonction d’évaluation

Algorithme 2 : Fonction d’évaluation

Proc gain
couleur← couleur à l’avant de la voiture

Si couleur foncée et couleur claire alors
action← 0
couleur← couleur foncée
retourner récompense

Sinon si couleur claire et couleur foncée alors
action← 0
couleur← couleur claire
retourner récompense

Fin si

action← action + 1
retourner 0
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Figure 3 : Réseau obtenu

Premiers résultats
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Figure 4 : Un déficit de vision certain

Améliorations empiriques

Figure 5 : Des performances 
d’entraînement à demi-teinte
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Figure 7 : Des formes variées pour un 
entraînement progressif

Solutions

Figure 6 : Une vision plus adaptée
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Résultats

Figure 8 : Une exploitation difficile des rayons
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Minimisation du rayon de courbure

Réalisme
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Conclusion

Merci de m’avoir écouté !
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Figure : Modèle physique

Simulation

Algorithme : Classe Voiture

Proc accélérer(s1)
vitesse← vitesse + sgn(s1) ⋅ min(|s1|, 0.1)
Si vitesse > 2 alors
|  vitesse← 2
Si vitesse < 0.5 alors
|  vitesse← 0.5

Proc tourner(s2)
angle← angle + s2 - sgn(s2) ⋅ vitesse
Si angle < 0 alors
|  angle← angle + 360
Si angle > 360 alors
| angle← angle - 360

Proc bouger( )
x← x + sin(angle) ⋅ vitesse
y← y + cos(angle) ⋅ vitesse
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Paramètres génétiques
[NEAT]
fitness_criterion     = max
fitness_threshold     = 800
pop_size              = 40
reset_on_extinction   = False

[DefaultGenome]
# node activation options
activation_default      = tanh
activation_mutate_rate  = 0.0
activation_options      = tanh

# node aggregation options
aggregation_default     = sum
aggregation_mutate_rate = 0.0
aggregation_options     = sum

# node bias options
bias_init_mean          = 0.0
bias_init_stdev         = 1.0
bias_max_value          = 30.0
bias_min_value          = -30.0
bias_mutate_power       = 0.5
bias_mutate_rate        = 0.7
bias_replace_rate       = 0.1

# genome compatibility options
compatibility_disjoint_coefficient = 1.0
compatibility_weight_coefficient   = 0.5

# connection add/remove rates
conn_add_prob           = 0.5
conn_delete_prob        = 0.5

# connection enable options
enabled_default         = True
enabled_mutate_rate     = 0.01

feed_forward            = True
initial_connection      = partial_nodirect 0.8

# node add/remove rates
node_add_prob           = 0.2
node_delete_prob        = 0.2

# network parameters
num_hidden              = 3
num_inputs              = 6
num_outputs             = 2

# node response options
response_init_mean      = 1.0
response_init_stdev     = 0.0
response_max_value      = 30.0
response_min_value      = -30.0
response_mutate_power   = 0.0
response_mutate_rate    = 0.0
response_replace_rate   = 0.0

# connection weight options
weight_init_mean        = 0.0
weight_init_stdev       = 1.0
weight_max_value        = 30
weight_min_value        = -30
weight_mutate_power     = 0.5
weight_mutate_rate      = 0.8
weight_replace_rate     = 0.1

[DefaultSpeciesSet]
compatibility_threshold = 3.0

[DefaultStagnation]
species_fitness_func = max
max_stagnation       = 15
species_elitism      = 2

[DefaultReproduction]
elitism            = 2
survival_threshold = 0.2


