Kiinstliche Neuronale Netze mit fischertechnik TXT 4.0 mit Open Roberta

In der ftcommunity wird Gber NN mit dem TXT 4.0
diskutiert und gefragt, ob das alles so funktioniert.

Ich habe mir eine Testumgebung (siehe Bild) aufgebaut
Um die Geschwindigkeit in Anhangigkeit von der
Entfernung darzustellen. Dazu wiirde ich hier gerne
alle Entwicklungsstufen darstellen.
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Variante 1 vollig ohne NN

Wiederhole unendlich oft

Motor an Tempo % L gib [ENEEN) cm Ultraschallsensor

Motor an Tempo % L gib [ENEEN) cm Ultraschallsensor

Variante 2 einfacher NN-Einsatz (Fahrzeug bleibt direkt vor Objekt stehen)
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Wiederhole unendlich oft
Schreibe Wert Eingabe-Neuron gib cm Ultraschallsensor

Mache einen NN Schnit

Motor [ EIE8 an Tempo % L gib Wert Ausgabe-Neuron JE11ce)

Motor an Tempo % L gib Wert Ausgabe-Neuron J[Zi0 00



Variante 3 einfacher NN-Einsatz (Fahrzeug bleibt 30 cm vor Objekt stehen)
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Schreibe Wert Eingabe-Neuron gib cm Ultraschallsensor
Schreibe Wert Eingabe-Neuron [ME 8 -

Mache einen NN Schntt

Motor an Tempo % { gib Wert Ausgabe-Neuron [[E11]0e)
Motor an Tempo % L gib Wert Ausgabe-Neuron 1058

Variante 4 NN mit Trainingsdaten
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= E X Trainingsdaten eingeben
us Dist Tempo

100 30 70

50 30 30

30 30 0

Epochenzahl fiirs Training

10000 '

Ergebnis nach Lernvorgang

Wiederhole unendlich oft
Schreibe Wert Eingabe-Neuron
Schreibe Wert Eingabe-Neuron [EE 8
Mache einen NN Schnt

Motor an Tempo % . gib Wert Ausgabe-Neuron [E11 543
Motor an Tempo % . gib Wert Ausgabe-Neuron [JE11 %43



