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Comment sont définis les &Dﬂ
regles de fonctionnement d’un systeme ? COE £20080

Introduction a la
programmation Python
avec Ropy




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

B MArtien QUI S | HHHt###s-HH# s IR ISR FF I
# Commandes
au langage PYINON. | #usssssssssssnssssssssnsnsssssnssssssnsrspss

programmation se

2 fenétres : un éditeur de | TP-marquer ()
rp_avancer ()

rp_marquer ()
| faut aider Ropy a sortir du | rp_droite()

ament et atteindre la case a | rp_avancer ()
tation. Afin de visualiser le | rp_marquer ()
a marquer les cases. rp_avancer ()

Vous avez a disposition plusieurs | | TP—marquer ()
commandes élémentaires pour diriger | | TP—avancer ()
Ropy : rp_marquer ()
e Avancer : rp_avancer () rp_gauche ()

« Tourner a gauche : rp_gauche () rp_avancer ()
e Tourner a droite : rp_droite () rp_marquer ()
 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

W R R R R R R R R R

# Fonctions
BRBBHBHBHBRBRBRR BB BB BB BB B BB

W R R R R R R R R R R

# Commandes
BRBRH BB R R R B R R R

Représenter que Représenter
le premier appel la fonction




Mission 2 - Ma premiére fonction
Création d’une fonction

fonction
regroupant

W R R R R R R R R R

# Fonctions mrp_
S avancer()

def mrp_ avancer() :
rp_avancer ()

rp_marquer ()

HHHH

# Commandes
BUHBRH BB BB BRR BB BB BB RR A

mrp_avancer ()

Représenter que
le premier appel

ro_
avancer()

rp_
marquer()

Représenter
la fonction



a mission 3,

iIsion avec un

nt et observer ce

| vous faut donc
e du robot.
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# Commandes
HERHBHBRH BB BB BR BB BB BR BB
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Représenter que
le premier test
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La fonction pour détecter un mur est : rp_detect (). La fonction retourne
True Siilaun mur et False siil n'y a pas de mur.




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

iIsion avec un
cant et observer ce
| vous faut donc
e du robot.

0

# Commandes
HERHBHBRH BB BB BR BB BB BR BB

avancer()

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

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




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

le test de sécurisatio

L

# Fonctions
BB R R A R R R R R R R R 4

L

# Commandes
BRH BB R R B B R R R B R B B




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

L

# Fonctions
BB R R A R R R R R R R R 4

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

L

# Commandes
BRH BB R R B B R R R B R B B

mrp_avancer ()
mrp_avancer ()




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

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

NI
A



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

4, Ropy est me
oignée. Pour un tel voyage

Représenter que || 4 commandes

e
|2 PremiCre DOUCIE || sttt

for i in range(19):
mrp_avancer ()

rp_gauche ()

for i in range(5):

mrp_ mrp_avancer ()
avancer()

=
<




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

hir notre bibliotheque, nous &
bre de pas : mrp_avancer_nbpa

L

# Fonctions
BB R R A R R R R R R R R 4

L

# Commandes
BRH BB R R B B R R R B R B B




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

notre bibliotheque, noL
re de pas : mrp_avancer_nby

L

# Commandes
BRH BB R R B B R R R B R B B

BHB R R R R R R R R R 4
# Fonctions

L
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

1’1 # Commandes
4 la premiére boucle SR R R R

i




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

sion 5, Ropy doit toujoL
ange a chaque fois.

i s
Représenter que # Commandes
Début | a premiére bOUCle HHARHHHHRH R R R AR R R AR RH R AR RHRHRHRRHRHRH#
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)

Objectif 5.2 : Afin d’enrichir notre bibliothéque, nous allons créer une fonction
qui permet d’atteindre un mur : mrp_avancer_mur ().

L L

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




Mission 5 - Faire face a I'inconnu

Structure itérative - boucle indéfinie (tant que)

Objectif 5.2 : Afin d’enrichir notre bibliothéque, nous allons créer une fonction

qui permet d’atteindre un mur : mrp_avancer_mur ().

L

# Fonctions
BB R R A R R R R R R R R 4

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

L

# Commandes
BRH BB R R B B R R R B R B B

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




Mission 6 - Se rendre utile

Objectif 6.1 : Afin d’analyser la roche sur une zone, Ropy doit y prélever des
carottes. Pour effectuer les forages, Ropy doit passer sur toutes les cases.

REHRBREBRBRRBRRBRRBRRBRRBRRBRRRBRBRRRRR BB RRRRRY
# Fonctions
RAHBRERRBRRBRRBRRBRRBRRBRRBRRRBRBRRRBRRERRRRRY

RABRRERBERBERRERRERRERRERRER BB BB RHRRHRRHRRHY
# Commandes
RABRRERRERRERRERRERRERRERRERRERRERRHRRHRRHRRHY




Mission 6 - Se rendre utile

G

# Fonctions
BHBRH LR LR LR R RS RRR  R

e

# Commandes
HU LR LR R R R




Mission 6 - Se rendre utile

O b j ec tif 6. 1 Aﬁ n d ’ an aly ser I a roc h e sur i##;#Z;iﬁzﬁﬁggi;###############################

une Zone, Ropy dort y pré'ever des HARRRBHHHARREBHHHRRRRBAHHRARESBHHR AR RS HH R B
carottes. Pour effectuer les forages, Ropy

doit passer sur toutes les cases. # Aller a la case origine

def mrp_depart () :
e 8 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 ()

gt aadaadaadaadaadaadaadaddadad ey dasd

# Commandes rp_gauche ()

FERBRAARRRRRRRRRRRRRRERRRRRRRRRRR RIS —
mrp_avancer_nbpas (9)

mrp_depart () -=— rp_droite()

mrp_avancer ()

for i in range (5): <=-- rp_droite ()

mrp_aller_retour () «—




Mission 6 - Se rendre utile ...

certes, mais avec classe !

Objectif 6.2 : Ropy est devenu esthete. C'est le méme obijectif, mais il faut
parcourir le terrain en colimacgon.

RABBRBRRERRBRRBRRERRERRERRERRERRBRRB R BB R RBRREH RRHBRBBRERRERRERRERRBRRBRRBRRBRRBRRBR BB RBRRHY
# Fonctions # Commandes
RABBRBRRBRRBRRERRERRERRERRERRERRERRBRRERRRRREH HRHBRERRERRERRERRERRBRRBRRBRRBRRERRBRRBRRBRRHH




Mission 6 - Se rendre utile ...

certes, mais avec classe !

G

# Fonctions
BHBRH LR LR LR R RS RRR  R

e

# Commandes
HU LR LR R R R




Mission 6 - Se rendre utile ...

certes, mais avec classe !

Objectif 6.2 : Ropy est devenu esthete.
C’est le méme objectif, mais il faut

parcourir le terrain en colimacon.
>EB AW ——— %

MISSION &

RERBBRBRERBRERBREBERERERBRBRRBRBRERBREBERBR R
# Commandes
REBRBERBERBERBERBERBERBER BB BB BB BB BB RERREH

rp_depart () -=—

pas = 9

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

HRRBRBBRBRRBBRBBRBRRBERBERRERRERBBRRERRERRE SR
# Fonctions
RERBRBBRBRRBRRBRRBBRBERBERBERRERBERRERRBRRH LR

# 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 ()




Référence du langage de

programmation de Ropy

Instructions de base (rp_7*) :

« Avancer : rp_avancer ()

 Reculer: rp_reculer ()

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

Marquer la case : rp_marquer ()
Détection d’un obstacle: rp_detect ()

» retourne True siily a un obstacle

» retourne False siiln’y a pas d’obstacle

Instructions de base a créer (mrp_*):

« Avancer amélioré (marquage et sécurisation) : 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 al'origine du balayage : mrp_depart ()
e Faire un allée-retour : mrp_aller retour ()
e Faire uncarré : mrp_carre (nb_pas)
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