Séquence 5

Comment sont définis les w

N\ i ) N ? / \
regles de fonctionnement d’un systeme Lycée PRAVAZ

Introduction a la
programmation Python
~avec Ropy

- ﬂ LA FORGE &3
‘_f r, des communs k.

i numeériques ;. 1 PN
. B i q [)L/
= — BT éducatifs 7
aﬁ'gﬁjj > 4 “;N ,

Philippe Roy <philippe.roy@ac—grenoble.fr>



https://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0/legalcode.fr
https://forge.aeif.fr/blender-edutech/ropy
https://forge.aeif.fr/phroy

Mission 1 - Les premiers pas de Ropy
Instruction et structure linéaire

BERBBBBBERERERERERERERERBR BB BB BB RERERERERER R
# Commandes
BEBRBRBBERERERERERERBRERBR BB BB BB BB RERERERERERH

er martien qui se
au langage Python.
programmation se

2 fenétres : un éditeur de
lateur.

| faut aider Ropy a sortir du
2ment et atteindre la case a
tation. Afin de visualiser le
a marquer les cases.

rp_gauche ()
rp_avancer ()
rp_marquer ()
rp_droite ()
rp_avancer ()
rp_marquer ()
rp_avancer ()

rp_marquer ()
rp_avancer ()
rp_marquer ()
rp_avancer ()
rp_marquer ()
rp_droite ()
rp_avancer ()
rp_marquer ()
rp_avancer ()
rp_marquer ()

Vous avez a disposition plusieurs
commandes élémentaires pour diriger
Ropy :

« Avancer : rp_avancer ()

« Tourner a gauche : rp_gauche ()

e Tourner a droite : rp_droite ()
 Marquer la case : rp_marquer ()

Le « rp_» dans le nom des fonctions
permet d’identifier les fonctions de Ropy.




Mission 2 - Ma premiére fonction
Création d’une fonction

.  fonction
regroupant

L

# Fonctions
B L e

W R R R R R R R R R R

# Commandes
BHBBHBH BB BRI

Représenter que Représenter
le premier appel la fonction




Mission 2 - Ma premiére fonction
Création d’une fonction

fonction
regroupant

L

# Fonctions mrp_
S avancer()

def mrp_ avancer() :
rp_avancer ()

rp_marquer ()

HH

# Commandes
BUHBRHBRBBRB BB BRB BB B B R R BRRHBRHBRHRRH

mrp_avancer ()

Représenter que
le premier appel

Début
mrp_avancer

ro_
avancer()

ro_
marquer()

Fin
mrp_avancer

Représenter
la fonction




a mission 3,
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# Commandes
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La fonction pour détecter un mur est : rp_detect (). La fonction retourne
True Si il a un mur et False siil n'y a pas de mur.




Mission 3 - Apprendre le danger

Structure conditionnelle (si, alors, sinon)

ision avec un Rleprésenter que
cant et observer ce e premier test
| vous faut donc

e du robot.

HERHBHBRH BB BB RR BB BB
# Commandes
HERHBHBRH BB BB BRB R BB R B BB

mrp_
avancer()

mrp_avancer ()
if rp _detect ()== False:
mrp_avancer ()

La fonction pour détecter un mur est : rp_detect (). La fonction retourne
True Si il a un mur et False siil n'y a pas de mur.




Mission 3 - Apprendre le danger
Structure conditionnelle (si, alors, sinon)

le test de sécurisatio

R R R R R R R R R

# Fonctions
BHB BB R R R S R R B

L

# Commandes
B e




Mission 3 - Apprendre le danger
Structure conditionnelle (si, alors, sinon)

oest de séc

R R R R R R R R R

# Fonctions
BHB BB R R R S R R B

def mrp_avancer() :
if rp_ detect ()==False:
rp_avancer ()
rp_marquer ()

L

# Commandes
B e

mrp_avancer ()
mrp_avancer ()




Mission 4 - Partir au bout du monde -
Structure itérative - boucle définie

4, Ropy est ma
oignée. Pour un tel voyage

( R , t AR R R R R
epresgn er que # Commandes
i la premiere boucle IR R R R R



Mission 4 - Partir au bout du monde
Structure itérative - boucle définie

4, Ropy est ma
oignée. Pour un tel voyage

Représenter que || # commandes

e
|a premiere DOUCIE || suwuusssnmmmmmmmsssmstttti sttt aaass

for i in range(19):
mrp_avancer ()

rp_gauche ()

for i in range(5):

mrp_ mrp_avancer ()
avancer()

=
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Mission 4 - Partir au bout du monde
Passage d’argument (dans une fonction)

hir notre bibliotheque, nous &
bre de pas : mrp_avancer_nbpa

R R R R R R R R R

# Fonctions
BHB BB R R R S R R B

L

# Commandes
B e




Mission 4 - Partir au bout du monde
Passage d’argument (dans une fonction)

otre bibliotheque, not
e de pas : mrp_avancer_nt

R R R R R R R R R L

# Fonctions # Commandes
BRH BB BB R B R R R R R R B B e

def mrp_avancer_nbpas (pas) : mrp_avancer_nbpas (19)
for i in range (pas): rp_gauche ()
mrp_avancer () mrp_avancer_nbpas (5)




Mission 5 - Faire face a I'inconnu .
Structure itérative - boucle indéfinie (tant que)

L

Représenter que # Commandes
| a prem |ere bOUCle HHRHHHHRH R R R R R R AR R R AR
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Mission 5 - Faire face a I'inconnu
Structure itérative - boucle indéfinie (tant que)

ion 5, F-{opy doit toujo
ange a chaque fois.

i HHA RS R AR AR AR AR R R
Représenter que # Commandes
Début | a premi ére bOUCIG HHAR AR R
rp_gauche ()
I mrp I while rp_detect ()==False:

avancer() mrp_avancer ()
rp_droite ()

while rp_detect ()==False:
mrp_avancer ()
. rp_gauche ()
while rp_detect ()==False:

mrp_avancer ()




Mission 5 - Faire face a I'inconnu
Structure itérative - boucle indéfinie (tant que)

hir notre bibliotheque, nous &
un Mur : mrp_avancer_mur ().

R R R R R R R R R

# Fonctions
BHB BB R R R S R R B

L

# Commandes
B e




Mission 5 - Faire face a I'inconnu
Structure itérative - boucle indéfinie (tant que)

notre bibliotheque, nou
Mur : mrp_avancer_mur (

BHB BB R R S R R R
# Fonctions
BHB BB R R R S R R B

def mrp_avancer_mur () :
while rp_detect ()==False:
mrp_avancer ()

B e
# Commandes
B e

rp_gauche ()
mrp_avancer_mur ()
rp_droite ()
mrp_avancer_mur ()
rp_gauche ()
mrp_avancer_mur ()




Mission 6 - Se rendre utile e

yser la roche sur une zone,
r les forages, Ropy doit passer s
HARBHBHHHARRRBBHHHRRRRBHHHRBRRBSHHRBRRS B HHH AR HERBBHHHHAREBBHHHARERBHHHARERBHHHRRRRBHHH AR RS

# Fonctions # Commandes
RAHRRERRERRERRERRERRERRERRERBRRBRRBRRBRRBRRHRH RRRBRBBRBRRBRRBRRBRRBRRBRRBRRERRERRERRERRERREH




Mission 6 - Se rendre utile

e 0

# Fonctions # Commandes
B g B g g




Mission 6 - Se rendre utile e

d’analyser la roche sur

y doit y prélever des

ectuer les forages, Ropy
outes les cases.
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RERBRBRRBRBRBRERERERERERERERERER BB R B RBRBRE BB Y
# Commandes
RAHRRERRBRRBRRERBERRERRERBBRBBRBRRBRRBRRBRRHRH

mrp_depart () --—

for i in range (5): =--
mrp_aller_retour () «—

HEHBBRERBERRERRER BB BB RERRERRERRERRERRERRERREH
# Fonctions
HRHBRERBERBERBER BB BB BB BB RERRERRER BB R BB R REH

# Aller a la case origine

def mrp_depart () :
rp_gauche ()
mrp_avancer_mur ()
rp_droite ()
mrp_avancer_mur ()
rp_gauche ()
mrp_avancer_mur ()

# Faire un aller-retour
def mrp_aller_retour() :
mrp_avancer_nbpas (9)

rp_gauche ()
mrp_avancer ()
rp_gauche ()
mrp_avancer_nbpas (9)
rp_droite ()
mrp_avancer ()
rp_droite ()




Mission 6 - Se rendre utile ...
certes, mais avec classe ! ﬁ

devenu esthete. C'est le

RABRRERRERRERRERBERRBRRBRBBRBRRBRRBRRBRRBRRHRH RERBRERRBRRERRBRRERRERRERRERRERRERRBRRBRRERRHH
# Fonctions # Commandes
RABRRERRERRERRERRERRERRBRBBRBRRBRRBRRBR BB RHRH RARBREBRBRRBERRBRRBERRERRBRRERRERRERRERRERRBRREH




Mission 6 - Se rendre utile ...
certes, mais avec classe !

e

# Fonctions
B g

)

# Commandes
B e e

>
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Mission 6 - Se rendre utile ...

certes, mais avec classe !

est devenu esthéte.
objectif, mais il faut

en colimacon.

o
MISSION &

HARRBRRHHARRRERHHAABRBRRFHARRRIRRAARBRBRRHHARH

# Commandes
HEBRRERBERRERBERBERRERBERRERBRRBRRBLRBRRBRRHRH

rp_depart () -=—

pas = 9

for i in range (5): =--
mrp_carre (nb_pas) <« —
mrp_avancer_so() -¢—
nb_pas=nb_pas-2

>

HRHBREBRERBERRERBERBER BB BB RERRERRERRERRERREH
# Fonctions
HRHBREBRERRERRERBERRER BB BB RERRERRERRERRERREH

# Faire un carre
def mrp_ carre (pas):
for i in range (4):
mrp_avancer_nbpas (pas)
rp_gauche ()

# Avance d'une case

# en diagonale sud-ouest

def mrp_avancer_so():
rp_gauche ()
mrp_avancer ()
rp_droite ()
mrp_avancer ()




Instructions de base (rp_7):

e Avancer : rp_avancer ()

e Reculer: rp reculer ()

Tourner a gauche : rp_gauche ()
Tourner a droite : rp_droite ()

Marquer la case : rp_marquer ()
Détection d’'un obstacle: rp _detect ()

e retourne True siily a un obstacle

e retourne False siiln’'y a pas d’obstacle

Instructions de base a créer (mrp_*):

« Avancer amelioré (marquage et securisation) : mrp_avancer ()
« Avancer d’'un nombre de pas : mrp_avancer_nbpas (nb)

e Avancer jusgu’a un obstacle : mrp_avancer_mur ()

Instructions avancées a créer (mrp_*) :
 Aller a I'origine du balayage : mrp_depart ()
e Faire un allée-retour : mrp_aller retour ()
e Faire un carré : mrp_carre (nb_pas)
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