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Présentation de Ropy et de

Ropy est un robot qui se commande grace au langage Python. L’interface de
programmation se déecompose en 2 fenétres : un éditeur de texte et le
simulateur.

- Le simulateur permet de
visualiser I’évolution du robot.

Spyder (Python 3.8)

Fichier Edition Recherche Source Exécution Déboguer Console Projets Outils Affichage Aide

ez Ee D¢
.../1000/gvfs/sftp:host=192.168.1.101/home/phroy/Bureau/SNT/2 - Python/AC-ROPY/ropy-linux64/ropy_cmd.py
.I] ' ropy_cmd.py
A 18 scene = bge.logic.getCurrentScene() # Rec
— ) cont = bge.logic. rent :

cbj = cont.ow
obj.visible=F

N

= | 1 i R R

rp_niveau (8) #

Un éditeur de texte (Notepad++, ropy_init.main()
Spyder, Jupyter, Emacs, ...) pour : L
écrire le programme en Python
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Editer le programme avec Spyder S5

Ouvrir le fichier ropy_cmd.py

3 Acceés rapid . e
% AC-ROPY - document eleve.pdf 10/20 o ~ y .

= e i — 1 : Récuperer 'archive

3 CePC Ouvrir d ne nouvelle fenétre H d 64 H

. S ropy-windows64.zip

et la decompresser avec 7-Zip

Quvrir arch 7-Zip V4 .

Ouvrir archive > CRCOHA > dans Votre repertOI re-

Extrai e lew fighiers..! Epingler a I'écran de démarrage /

Extraire Ici [ (& Edit with Notepad++

Extrairesvers"repy=windows6d\ ™ Ea Analyser avec Windows Defender...

. Spyd hon 3.8
2 : Lancerle pyder Python 3.)
2 —~F Fichij Edition Recherche Source Exécution Déboguer Console Projets Outils Affichage Aide
Logiciel Spyder. —
CHE (e B e

" Source
sanstitre0.py

3: Ouvrir le fichier
Python a éditer
ropy_cmd.py

h.-\(Ropy commandes).
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Editer le programme avec Spyder
Exécution du programme

o

5 : Sauvegarder le fichier
Attention !

F’»

Le simulateur est
le programme ropy.exe

Toujours sauvegarder le
fichier avant son exécution

avec le simulateur.

6 : Exécuter
h le programme
- F6 .
Revenir a

I’état initial
F5:
Exécution
de votre
programme.

p_avancer()
rp_avancer()
p_avancer()

- -

4 : Ecrire le code Python

—

F4 (bascule) :
Permet de
changer de vue




Contenu du fichier ropy_cmd.py

~_cmd.py comporte 5 sections.

import bge # Bibliothéque Blender Game Engine (BGE)
import math # Bibliothéque Math

from ropy_lib import * # Bibliothéque Ropy

import ropy_init # Initialisation du robot Ropy

g##############################################################################
ropy_cmd :
# @title: Commandes du Robot Ropy

# @project: Ropy (RobotProg pour Python)
R R R R R R

def main() :

iR E I EE R SIS E LIS SIS LIS EEE LIS EEE LIS EEE LIS ST LIS LI LT T
# Récupérer les objets du moteur 3D (BGE) << NE PAS MODIFIER CETTE SECTION >>
iR E R E I SRS E LIS SIS LIS SRS LIS EEE LIS EEE LIS EEE LIS E LI LT T

scene = bge.logic.getCurrentScene() # Récupérer la scéne 3D

cont = bge.logic.getCurrentController() # Récupérer le contrdleur BGE
obj = cont.owner # Récupérer le robot de la scéne 3D
obj.visible=False

R
# Initialisation du niveau :

Niveau 0 : Vide

Niveau 1 : Les premiers pas de Ropy

Niveau 2 : Sécuriser Ropy

Niveau 3 : Partir au bout du monde

Niveau 4 : Faire face a l'inconnu
# Niveau 5 : Se rendre utile

SR R R

rp_niveau (0) # Saisir le niveau (de 0 & 5) —

ropy_init.main() # Initialisation de la scéne 3D

HHHHHHHHHHHH SRS
# Fonctions

R R

FHEGHH RSB RRRS RS H R R R S HHR H HRR R S H H 4
# Commandes

FHEHHEHEHE R R R R

rp_avancer ()
rp_avancer ()
rp_avancer ()
rp_avancer ()

i
:
¥

Récupération des
moteur 3D E
(Blender Game

Ne pas modifier ce

Initialisation d

Vous devez entrer le niveau
avec la commande
rp niveau (numero_niveau)




Niveau 1 - Les premiers pas de Ropy

Instruction et structure linéaire

. Il faut aider Ropy Q SOILIT | srsnsssssrsstts st tsstrssrsserssrsstsstrssns
~ 1 C d

tte":]dre_ la case (7,2). Afin de f###ﬁfwﬁg##?ff###############################
le trajet, il faudra marquer les

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 ()
N

Le « rp_» dans le nom des fonctionszl
y.

permet d’identifier les fonctions de Rop

Afin  de mieux comprendre le
programme, nous pouvons le
documenter. Il suffit d'ajouter le
caractere #avant le commentaire.

instruction_1 # Commentaire




Niveau 1 - Les premiers pas de Ropy

Création d’une fonction

Nt avancer et marquer.

2 : Pour faciliter le codage, on
la fonction mrp_avancer ()

REBRRERRERRERRERRERRERRERRERRERRERRBRRHBRRBRRHY
# Fonctions
REBRRBRRERRERRERRERRERRERRERRERRBRRBRRHRRBR BB

la maniere suivante :
def fonction_1 (arguments)
instruction_1
instruction_2

<« return valeurs_renvoyées

La définition d’une fonction se fait de

Lpgdaadaadaadaadaadaadaadaadaadaadaadaadaadaady

# Commandes
RERBRBBRERBRBRERERERERERBRBRRBRERERERERBER BB 1 H

fait avec la touche tabulation (Tab

Cet espace est I'indentation, il sejl
).

Attention ! C’est I'indentation qui
définie le début et la fin d’un bloc.

L'appel de la fonction est des plus
simple :
fonction_1 (arguments)




Niveau 1 - Les premiers pas de Ropy
Création d’une fonction

Ropy ne sait pas HEEBEEEEREEBEEEE DR EE DR E A0
A Initialisation niveau :
a”ez donc Creer |a Mission 1 : Les Il:l‘remier;1 pas de Ropy
Mission 2 : Sécuriser Ro
—reculer () . Pour teSter Miss;on 3 Par:]':; atli boﬁz du monde
fonCtlon en toute Mission 4 : Faire face a 1'inconnu

Mission 5 : Se rendre utile

#HEH

rp_niveau(0) # Saisir la mission (de 0 a 5)
ropy_ini in() # Initialisation de la scéne 3D

.

Garder votre fonction mrp_avancer (). | | rP_niveau (niveau) se trouve
Ne marquer que la nouvelle fonction. avant la définition de vos fonctions.

A \
HARRRRAHHAR R R AHHAAR R RARHA AR R A HARBRBRAHHAARRRBRHHHARRRRRFHAAR R R HHAA SRR AHHA

# Fonctions # Commandes
RAHRRBRRERRERRERRERRERRERRBERRBRRBRRBRRBRRBRRHH RERBRBBRBBRBRRBBRBBRBERBERRERRERRERRBRRBRRHRRH




Niveau 1 - Les premiers pas de Ropy
Création d’une fonction

Ropy ne sait pas HEEBEEEEREEBEEEE DR EE DR E A0
A Initialisation niveau :
a”ez donc Creer |a Mission 1 : Les Il:l‘remier;1 pas de Ropy
Mission 2 : Sécuriser Ro
—reculer () . Pour teSter Miss;on 3 Par:]':; atli boﬁz du monde
fonCtlon en toute Mission 4 : Faire face a 1'inconnu

Mission 5 : Se rendre utile

#HEH

rp_niveau(0) # Saisir la mission (de 0 a 5)
ropy_ini in() # Initialisation de la scéne 3D

.

Garder votre fonction mrp_avancer (). | | rP_niveau (niveau) se trouve
Ne marquer que la nouvelle fonction. avant la définition de vos fonctions.

A \
HARRRRAHHAR R R AHHAAR R RARHA AR R A HARBRBRAHHAARRRBRHHHARRRRRFHAAR R R HHAA SRR AHHA

# Fonctions # Commandes
RAHRRBRRERRERRERRERRERRERRBERRBRRBRRBRRBRRBRRHH RERBRBBRBBRBRRBBRBBRBERBERRERRERRERRBRRBRRHRRH




Niveau 2 - Apprendre le danger

—)

Structure conditionnelle (si, alors, sinon)

2.1 : Aller au niveau 2,
er une collision avec un mur
ancant et observer ce gu'il se
e. Il semble assez clair qu’il faut
riser 'avance du robot.

Si le test de condition est vrai
alors exécuter instruction_1

sinon exécuter instruction_2
__—

HARBRARAHHARRRAHFAARRRRH AR ARFHA RS

# Commandes
HRBBRBBRBBRBLRBRRBRRBRRBRRBRRBRRBR BB BB R R REH

Une structure conditionnelle permet
d’exécuter des instructions en fonction
du résultat d'un test (condition).

le sinon
n‘est pas
obligatoire

if condition
instructions_1

else :
instructions_2

Les conditions peuvent étre

e« a==Db:aestéegalab

« al=b:aestdifféerentde b

* a<b:aeststrictement inférieur a b

e a<=Db:aestinférieurouégalab

* a==b and c==d : les deux conditions
doivent étre vrai (fonction ET)

* a==b or c==d: une des deux
conditions doit étre vrai (fonction OU)

La fonction pour détecter un mur est : rp_detect_mur (). La fonction
retourne True siila un mur et False siil N’y a pas de mur.




Niveau 2 - Apprendre le danger i
Affichage d’'un message vers la console e

Integrer le test de seécurisation dans
er (). Avancer uniguement en cas d’absence de mur.

N ous p ouvons g é n é rer d es messa g e ;##;?z#c?zigzi###############################

dans |a console aﬁn de faci"ter |a HHUHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHHH
vérification et la correction (débogage)
du programme.

print ("Texte a afficher")

Il est possible d'afficher |la valeur d’'une
variable. Par exemple, je souhaite
afficher la valeur de la variable nb_pas
accompagnée d’un texte explicatif.

print ("Nombre de pas:",nb_pas)




Niveau 3 - Partir au bout du monde

Structure itérative - boucle définie

: Aller au niveau 3, Ropy est maintenant prét pour I'a
3 case (10,10). Pour un tel voyage, I'utilisation de boucle s

Une structure itérative (boucle)
permet de répéter plusieurs fois les
méme instructions.
Une boucle définie (nombre de
répétitions connue a I'avance) est gérée
par un compteur.

variable est le compteur qui sera
incrémenté a chaque itération,
partant de O pour atteindre n-1

for variable in range(n):
bloc_instructions

Par exemple: répéter 3 fois

I'avancement d’un pas du robot.

for i1 in range(3):
rp_avancer ()

HARRARAHAARRBRAHHARRRRRAHAARRRRAFHHA R R AR AR

# Commandes
RABRRERRERRERRERRERRERRERRERRERRBERRHRRHRRBRRHY




Niveau 3 - Partir au bout du monde =

—

Passage d’argument (dans une fonction)

: Afin de faciliter le code nous allons créer une fo
I’'un nombre de pas : mrp_avancer_pas (nb_pas).

Lors de la définition de fonction
mrp_avancer (), NOUS n'‘avons pas
utilisé les arguments. Un argument est
une variable qui permet de paramétrer la
fonction.

Par exemple : une fonction pour faire
tourner le robot a partir de valeur
angulaire.

def mrp_tourner(angle)
if angle ==
rp_ dr01te()
if angle -90:
rp_gauche ()
if angle=180 or angle==-180:
rp_droite ()
rp_droite ()

angle es
|’ argument

RABRRERRERRERRERRERRERRERRERRERRERRBRRHRRBRRHH
# Fonctions
RABRRERRERRERRERRERRERRERRERRERRBERRHRRHRRBRRHY

i dgaas s ddaaasddaaas sl

# Commandes
RABRRERBERRBRRERBERRERRERRBRRBRRBRRHBRRBRRBRRHH




Niveau 4 - Faire face a I'inconnu

Structure itérative - boucle indéfinie (tant que)

: Aller au niveau 4, Ropy doit toujours atteindre la ca
ileu de départ change a chaque fois. Pour pallier a I'aléato
e fonction qui permet d’atteindre un mur : mrp_avancer_mu

= L 4H HARBRBHHHARRRBHHARRRRBHHHARRRBHHARRR BB HHRAREHH
Une boucle indefinie (nombre de| ¥ 'ronctions

répétitions inconnu  a I’avance) S || HHHHHERRRERBERRRRRBRBRBRIRRBRRBRRIFRBRB RIS
poursuit tant qu’une condition est vrai.

while condition
bloc_instructions

Par exemple : une boucle pour activer le

robot par la saisie d'un code de

déverrouillage. On reste dans 1a DOUCIE || #ssrssssnssnssnssnssnssnssnssnssnssnssnssnssr
. ; C d

tant que la saisie n'est pas « okropy ». AT

saisie=""
while saisie!="okropy"
saisie = input ()

input () permet de faire une
saisie au clavier dans la console.




Niveau 5 - Se rendre utile e

orrain est maintenant couvert de déche
pouvoir passer sur toutes les cases.
HERBHBRBRBHBRBBBBRRRBHBBBBBBRRRBHRBRBRBRBRBHHH HURBBBRBRBBHRRBRBRBRBRBBRBRBHBRBRBRRBRBHBRBRHH

# Fonctions # Commandes
RABRRERRERRERRERRERRERRERRBRRBRRBRRBRRBRRBR BB RERBRBBRBBRBBRBBRBERBERBERRERRERBERRERRERRHRRH




Niveau 5 - Se rendre utile ...
certes, mais avec classe ! ” d

)y est _devenu esthete. C’est le méme ot
en colimacon.

RABRRERRERRERBERRERRERRERRERRBRRBRRBR BB RBR BB RERBRBBRBBRBBRBERBERBERBERRERRERRERRBRRERRHR R
# Fonctions # Commandes
RABRRERRERRERRERRERRERRERRBRRBRRBRRBRRBRRBR BB RERBRBBRBBRBBRBBRBERBERBERRERRERBERRERRERRHRRH
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