Jumelage numérique
de Ropy avec Maqueen



https://gitlab.com/blender-edutech/ropy

Présentation de Ropy et de i
son environnement de programmation ﬁ

Ropy est un rover martien qui se commande grace au langage Python.
L’interface de programmation se décompose en 3 fenetres : un éditeur de
texte, le simulateur et la console.

Le simulateur permet de
visualiser I’evolution du Rover.

@ Spyder (Python 3.9)

Fichier Edition Recherche Source Exécution Déboguer Console Projets Outils Affichage Aidd

Oes =Ee E3TDC [

fhome/phroy/Bureau/SNT/2 - Python/Ropy/ropy-v2.0-linuxé4/rp_cmd.py r

‘O rp_emd.py =
bge

time
rp_lib

La console pour
visualiser les
informations du
simulateur comme
Fichier Edition Affichage Term |eS erreurs de COdage

kxkdkRkkrkrk% Module rp cmd

rp_cmd.py:31: error (E0602, undefined-variable, commandes) Undg Un éditeur de texte (Notepad++,
Your code has been rated at 4.44/10 (previous run: 10.00/10, - ’Sp_yder, Atoms, Emacs, ) pour
ecrire le programme en Python.
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Editer le programme avec Spyder é)o

Ouvrir le fichier rp_cmd.py

“  Nom Modifié le Type
3 Accés rapide .
& AC-ROPY - document eleve.pdf
@ OneDrive

29/10/2020 14:30

i 1 : Récupeérer I'archive N
seor S ropy-windows64.zip
5 ovcumens 9 mromneshye et la décompresser avec 7-Zip

‘ 7-Zip
Ouvrir archive

2 - dans votre répertoire.
Extraire les fisl ’ E;in;le:é I'écran de démh L’extractlon Va Creer
Extraire Ici B [ Edit with Notepad++

Extrevire=vers" repy=wimdomwsed Ea Analyser avec Windows Defender...

le répertoire ropy

S

2 : Lancer le B Spyder (Python 3.8)
Log|C|e| Spyder. Fichjgr, Edition Recherche Source

Execution Déboguer Console Projets Oufils Affichage Aide

B = @ m S C

® 3

mpiffoy/sanstitre0.py

Kpyder

/" 3: Ouvrir le fichier
Python a éditer
rp_cmd.py
(Ropy commandes)
présent dans

\Ie répertoire ropy. /
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Editer le programme avec Spyder L
Exécution du programme

Fichier Edition Recherche Source Exécution Déboguer Consg

O & 7 5 : Sauvegarder le fichier Le smulateut et la console se
lancent en méme temps avec
le programme ropy.bat

J/home/phrof7Bu

O rp_cmd.py Attention !
A Toujours sauvegarder le
fichier avant son exécution
avec le simulateur. Arréter et Niveau

réinitialiser actuel

6 : Exécuter
le programme

;I — g
commandes () : : L A _wl,.
P aert) 4 : Ecrire le
- avancer () code Python A
rg_avancer{; y taches de

|la mission

-] 44 -4 -2
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rp_finl)




Contenu du fichier rp_cmd.py

o g

Le fichier rp_cmd.py comporte 4 sections.

import bge # Bibliothéque Blender Game Engine (UPBGE)
import time
from rp_lib import * # Bibliothéque Ropy

g##############################################################################
rp_cmd.py

# @title: Commandes pour le Rover Ropy

# @project: Ropy (Blender—-EduTech)
SR R R R

GRS R R

# In1t1allsatlon du niveau :

# Niveau 1 : Les premlers pas de Ropy
# Niveau 2 : Ma premiére fonction

# Niveau 3 : Sécuriser Ropy

# Niveau 4 : Partir au bout du monde
# Niveau 5 : Faire face a 1l'inconnu

# Niveau 6 Se rendre utile

###############################################################################
R R R R R R R R

# Fonctions

H R R

HEHHHHHHHHHHHHEHEHE S S EE S SRS SRS
# Commandes

FHEHHEHE R R

def commandes () :

- rp_gauche ()

Le code doit étre indenté

e svancer (décalé sur la droite) avec
Tpoavencerd la touche Tab

rp_fin() # A garder

FHEHHHHEHEHEHHHHEHEHEHEHHE R R
# En: Externals calls << DONT CHANGE THIS SECTION >>

# Fr: Appels externes << NE PAS MODIFIER CETTE SECTION >>
R

if _ _name__=='start':
thread_cmd_start (commandes)
if _ name__=='stop':

thread_cmd_stop ()

Import des bibliothéques
Ne pas modifier cette section

Fonctions : section pour le
codage de vos fonctions

Commandes : section pour le
codage des commandes du robot

La commande rp_£fin ()
est a conserver.

Appels du simulateur
(Blender Game Engine)
Ne pas modifier cette section



Présentation du robot é)o

Maqueen est un robot mobile qui peut se piloter avec une carte micro:bit.
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Editer un programme Python pour é)o

les cartes micro:bit

L’édition du programme Python va se faire avec I'éditeur en ligne du site :
hitps://python.microbit.org/ avec le navigateur Chrome.

micro:bit Python Editer X +

S e g CET——— Simulateur

Import
Variablos . 1 # Imponl’ts g<.> at. the top } . .de |?.
A Keep track of data that... ) trem micrpb b SHpeeL = blbllotheq ue
v . .
# Code in a 'while True:' loop repeats forever mlcro:blt

@ micro:bit o) I€ £ Untitled project

A Display =2 5 while True:
Reference l=i=. The micro:bit's LED... 7 display.show(Image.HEART)
sleep(1000)
® ) display.scroll('Hello')
Butt > 10

% Use butt pi ¥ . ]

: Boucle principale
.
. > While True

\

onnecter la Attention a I’indentétion

t and repeat sets o... : /C
des instructions qui suivent.

carte puis

téléverser le

Qp e 2 programme
vers la carte

Ouvrir et sauvegarder
un programme Python

No rows logged

(oo [ (= omn)



https://python.microbit.org/

Mission 1 : Mettre en place

le jumeau réel

Tout d’abords il faut mettre place le jumeau réel, c’est a dire gu'il faut que le
robot Maqueen soit a I'écoute des ordres émis par Ropy. Puis réaliser
I'objectif de la mission 1 standard.

Liaison Carte L Carte
Ropy serie micro:bit L;glé;ign micro:bit
(USB) relais robot

> B VAW

)

Dans le programme Python

rp_cmd.py, Charger le programme Charger le programme
écrire au tout début du rp_maqueen-relay.py rp_maqueen-robot.py
programme le jumelage : (répertoire twins) (répertoire twins)
rp_jumeau () dans la carte. dans la carte.

Initialisation de la communication
série (cable USB)




Mission 2 : Pilotage manuel (f)o

du robot

En utilisant le méme protocole de communication lié au jumelage
numerique, on vous demande de piloter le robot a partir d’'une carte micro:bit
utilisée comme telécommande.

: . . Carte
A Carte micro:bit Liaison e
Coﬁrr;itrﬁgﬁion télécommande radio m:grboéltalt
(carte v2)
-/Avance si la carte ' L
est penchée en avant ] RN ’, '
- Recule si la carte % B

est penchée

B4

\_ enarriére { M M g%%ﬂg rga;ndaeo:digﬁ?éirg?q;y
Affiche le 90° - '
mouvement
a executer
‘Tourne Pour les cartes v1, il faut
a gauche Créer le programme arréter la communication par

90° rp_maqueen-tiemd.py |  |'gppui sur les deux boutons.




Mission 3 : Pilotage manuel é)o

du rover

En gardant votre programme de la téeléecommande (précédemment
réalis€), on vous demande de piloter manuellement le rover Ropy a partir de
celle-ci.

Carte Liaison
micro:bit Série Ropy
relais (USB)

Carte
micro:bit
teléecommande

Liaison
radio

Garder le programme Garder le programme Editer le programme Python rp_cmd.py,
rp_maqueen-ticmd.py rp_maqueen-relay.py afin de placer Ropy en écoute puis a le

faire exécuter les ordres demandés
par la télécommande.
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