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Programmation en Python Python permet de créer des programmes a partir d'instructions.

Par exemple, l'instruction droite() peut faire déplacer un robot d'une case vers la droite.

Un programme forme d'instructions les unes en dessous des autres, exécute ces instructions I'une apres
I'autre.

from robot import * Le programme ci-contre fait déplacer le robot vers la
droite() droite, puis vers le haut, puis de nouveau vers la
hau_t() droite.

droite()

Boucle de répétition

Pour exécuter plusieurs fois la méme instruction, on peut utiliser l'instruction for loop in range(...).

Par exemple, plutot que de mettre 4 fois la méme On peut écrire la boucle suivante :
instruction :

droite() for loop in range(4):
droite() .
t
droite() droite(
droite()

On peut aussi mettre plusieurs instructions dans une boucle :

for loop in range(5):
droite()
haut()

Boucles imbriquées

Il est possible d'utiliser des boucles imbriquées, c'est-a-dire que I'on peut mettre des boucles for, a l'intérieur
d'autres boucles for.

for loop in range(5):
droite() Ce programme répétera 5 fois un déplacement
for loop in range(3): d'l case vers la droite, 3 cases vers le haut et 1
haut() case vers la droite.
droite()

L'instruction if

Avec l'instruction if, on peut exécuter une instruction uniquement dans certaines conditions.

if caseMarquee(): Par exemple, le programme ci-contre teste le contenu de Ia
peindre() case du robot, et ne la peint que si elle est marquée.

On peut aussi placer plusieurs instructions dans une instruction if, comme illustré ci-dessous :

if caseMarquee() :
peindre()
droite()




I'instruction if / else

On peut utiliser une instruction if / else, pour effectuer des opérations différentes selon la situation. Par
exemple :

! CaS:il:]/Idarr&l)Jee(), Dans le programme ci-contre, si la case du robot est
e|sel-3 marquee, le robot la peint, sinon il ne la peint pas mais se
haut() déplace vers le haut.

I'instruction while

On peut utiliser une instruction while, comme dans I'exemple ci-dessous.

while not surTrou():
droite()

L'instruction « while » exécute en boucle les instructions placés en dessous, indentées vers la droite, tant que
la condition est vraie. Si la condition est fausse dés le départ, les instructions ne sont jamais exécutées.

Ce type de boucle est utile lorsque I'on ne connait pas a I'avance le nombre de répétitions. Par exemple dans
un cas comme ci-dessous, ou I'on ne connait pas le nombre de cases entre la bille et le trou ou il faut la
déposer.
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Ranger les billes 3P

droite(), gauche(), haut(), ramasserBille(), deposerBille()

tfor
1 from robot import #*
2~ for leop in range(3):

3- for loop in range(4):
4 droite()

5 ramasserBille()

6 droite()

7 deposerBille()

9 oe oe

droite(), gauche(), haut(), ramasserBille(), deposerBille()

8 deposerBille()

9- for loop in range(10):
16 gauche()
11 haut ()|

for

1 from robot import *

2 droite()

3 droite()

4 haut() Q

5- for loop in range(3): Q@

6 ramasserBille()

7 for loop in range(5): S .

8 droite() '

g deposerBille()
10 gauche()
11 haut ()|

1 from robot import #

2 droite() Q .
3 haut()

4- for loop in range(5): G .
5 ramasserBille()

6~ for loop in range(1@): @ .
7 droite() Q .




Suivre le parcours 4P

Fonctions disponibles : droite(), haut(), bas(), obstacleDroite()

Viots-cles autorisés - 1f, else

1 from robot import *
2 droite()

3- if obstacleDroite():
4  bas()

5 bas()

67 else:

7 droite()

8 droite()

Fonctions disponibles : droite(), haut(), bas(), obstacleHaut()
Mots-clés autorisés: 1f, else, for.

1 from robot import *

2~ for loop in range(B):

3 haut()

4~ if obstacleHaut():

5 droite()

6 else:
7 haut()

Fonctions disponibles : droite(), haut(), bas(), obstacleHaut(), obstacleDroite()
VMots-clés autorisés: if, else, for
1 from robot import #

2~ for loop in range(5):
3 haut()

4~ if obstacleHaut():

5 droite()

[ droite()

7 haut()

8 haut()

9~ else:

10 haut ()|




Ranger les billes 5P

Mots-

cles autorises :while, not

1 from robot import *

2 droite() Qe [T TTTTe ]
3 ramasserBille()
4~ while not surTrou(): .®| | [ | ‘.‘l ‘ | ‘ | | |
5 droite()
6 deposerBille()
Mots-cles autorisés - while, not
1 from robot import * Q
2- while not surBille(): Q
3 haut()
4 ramasserBille()

5- while not surTrou():

6 droite() ;‘.
7 deposerBille() T
Mots-clés autorisés - while, not
1 Afrom robot import *
2~ while not surBille{):
3 droite() [ ]
4 ramasserBille()
5+ while not bordGrilleDroite():
6 droite() ;'
7 gauche() |

8~ while not surTrou():

g

haut()

18 deposerBille()|




Suivre le parcours 5P

Mots-cles autorisés : for, if, else
1 Sfrom robot import *
2~ for loop in range(22):

3~ if obstacleDroite():

4 haut()

5~ else:

3] droite()
Maots-clés autorisés - far, if, else

1 from robot import *
2~ for loop in range(24):

3~ if obstacleDroite():
4 haut()

5~ else:

6 droite()

Mots-clés autorisés : for, if, el=e
1 from robot import *
2~ for loop in range{ld):

3 droite()

4~ if obstacleDroite():
5~ if obstacleHaut():
6 bas()

il else:

8 haut()
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Pousser les caisses 2P

from robot import *
for loop in range(4):
pousserCaisse()
tournerDroite()
avancer()
avancer()
avancer()
avancer()
avancer()
avancer()

from robot import *
for loop in range(4):
avancer()
for loop in range(5):
pousserCaisse()
tournerDroite()
avancer()
tournerDroite()
for loop in range(3):
avancer()
for loop in range(5):
pousserCaisse()
tournerGauche()
avancer()
tournerGauche()

for loop in range(3):
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from robot import *
for loop in range(5):
for loop in range(7):
pousserCaisse()
tournerDroite()
avancer()
tournerDroite()
for loop in range(7):
avancer()
tournerGauche()
avancer()
tournerGauche()
for loop in range(7):
pousserCaisse()




‘ Déposer des plots 4P

from robot import *

avancer()

avancer()

avancer()

if surCaseMarquee():
deposerPlot()

from robot import *

avancer()

if plotDevant():
tournerGauche()
avancer()
tournerDroite()
avancer()
avancer()
tournerDroite()
avancer()

else:
avancer()
avancer()

deposerPlot()
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from robot import *
tournerGauche()
avancer()
tournerDroite()
avancer()
for loop in range(9):
tournerDroite()
if plotDevant():
tournerGauche()
else:
avancer()

if surCaseMarquee():

deposerPlot()
tournerDroite()
tournerDroite()
avancer()
tournerDroite()
avancer()

if surCaseMarquee():

deposerPlot()
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Pousser les caisses 3P

from robot import *
for loop in range(10):
avancer()
tournerGauche()
if caisseDevant():
pousserCaisse()
tournerDroite()
tournerDroite()
avancer()
tournerGauche()
else:
tournerDroite()

from robot import *
for loop in range(10):
avancer()
tournerGauche()
for loop in range(7):
if caisseDevant():
pousserCaisse()
else:
avancer()
tournerDroite()
tournerDroite()
for loop in range(7):
avancer()
tournerGauche()

from robot import *




Déposer des plots 5P

from robot import *
for loop in range(9):
avancer()
if surCaseMarquee():
deposerPlot()

from robot import *
for loop in range(9):
avancer()
if surCaseMarquee():
tournerGauche()
for loop in range(6):
deposerPlot()
avancer()
tournerDroite()
avancer()
tournerDroite()
for loop in range(6):
avancer()
tournerGauche()

from robot import *
for loop in range(4):
for loop in range(8):
if plotDevant():
tournerGauche()
avancer()
tournerDroite()
avancer()
avancer()
tournerDroite()
avancer()
tournerGauche()
else:
avancer()
if surCaseMarquee():
deposerPlot()
tournerGauche()
avancer()
tournerGauche()
for loop in range(9):
avancer()
tournerDroite()
avancer()
tournerDroite()




