Programowanie robota mobilnego E-puck
w jezyku Python !
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1 Zasady bezpieczenstwa

W trakcie pracy z robotem E-puck nalezy zachowaé¢ ostroznos¢. Pod zad-
nym pozorem nie mozna dopusci¢ aby robot spadt ze stotu. Nalezy unikaé
wszelkich sytuacji mogacych spowodowaé uszkodzenie robota.

Podczas wykonywania programu robota mozna zatrzymac¢ wywotujac ko-
mende e.stop(). Przerwanie wykonywania programu jest takze mozliwe
poprzez uzycie kombinacji Ctrl-C.

2 Opis robota

Robot E-puck (Rysunek 1) stanowi platforme dydaktyczna powstata w ra-
mach otwartego projektu 2.

Rysunek 1: Robot E-puck [1].

E-puck jest niewielkim ($rednica 7 ¢cm, wysoko$¢ 5 cm, waga 200 g) ro-
botem mobilnym poruszajacym si¢ na dwéch kotach sterowanych silnikami

Data powstania: 24.10.2015. Cwiczenie w ramach kursu Podstawy Robotyki realizo-
wanego na Wydziale Elektrycznym
2Strona projektu: http://www.e-puck.org



krokowymi. Jest wyposazony m. in. w 8 czujnikéw odleglosci IR (ktérych
rozktad przedstawiono na rysunku 2), kamere RGB, akcelerometr 3D oraz
trzy mikrofony.
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Rysunek 2: Roztozenie czujnikow IR [1].

Dostepne komendy

Dostepne sa nastepujace komendy:

set_speed(lewy,prawy) — ustawienie predkosci kot.

sleep(n) — odczekanie zadanego czasu. Parametr n oznacza zadany
czas podawany w sekundach.

stop() — zatrzymanie robota.

read_speed () — odczyt predkosci két. Funkcja zwraca dwuelementows
liste [v_lewego, v_prawegol],

read_proximity() - odczyt czujnikéw zblizeniowych. Stan czujnikéw
zwracany jest w 8 elementowej tablicy indeksowanej od 0, zawieraja-
cej kolejno [IRO, IR1, IR2, IR3, IR4, IR5, IR6, IR7] zgodnie z
oznaczeniami przyjetymi na rysunku 2.



e read_light() — odczyt czujnikéow oswietlenia. Stan czujnikow zwra-
cany jest w 8 elementowej tablicy indeksowanej od 0, zawierajacej ko-
lejno [IRO, IR1, IR2, IR3, IR4, IR5, IR6, IR7] zgodnie z ozna-
czeniami przyjetymi na rysunku 2.

e read_proximity_avg(n) —usredniony odczyt czujnikdw zblizeniowych.
Parametr n okresla liczbe pomiaréw uzytych do uzyskania wyniku usred-
nionego. Usredniony stan czujnikow zwracany jest w 8 elementowe;j
tablicy (analogicznie do read_proximity().)

e read_light_avg(n) — usredniony odczyt czujnikow o$wietlenia. Pa-
rametr n okresla liczbe pomiaréw uzytych do uzyskania wyniku usred-
nionego. Usredniony stan czujnikow zwracany jest w 8 elementowe;j
tablicy (analogicznie do read_proximity()).

Modut wspétpracy z robotem mobilnym E-Puck zostal napisany w wersji
obiektowej, co oznacza, ze wszystkie instrukcje powinny by¢ poprzedzone
odpowiednig instancja, np. e.set_speed(100,100).

4 Przyklad programu
Ponizej przedstawiono przyktadowy program napisany w jezyku Python:

from epuck import *

# funkcja uzytkownika

def fun(e):
e.set_speed(100,-100)
e.sleep(1)
e.stop()
print "Koniec"

# uruchomienie funkcji
go (fun)



5 Skladnia jezyka Python [2]

Python to przejrzysty skryptowy jezyk programowania obiektowego, wyko-
rzystujacy przejrzysta sktadnie, przez co programy sg tatwe do zrozumienia.
Zawiera roznorodne wbudowane typy danych: liczbowych (zmiennoprzecin-
kowe, zespolone, liczby catkowite o nieskoniczonej precyzji), tekstowych, listy,
stowniki, itp. Jezyk zapewnia obstuge wyjatkow pozwalajac efektywniej ob-
stugiwac btedy.

5.1 Lista

Podstawowym ztozonym typem danych w jezyku Python jest lista. Poszcze-
gblne elementy listy sa oddzielone przecinkami, a calo$¢ znajduje sie w nawia-
sach kwadratowych, np. a=[’pies’, ’kot’, 100, 1234]. Elementy listy
nie muszg by¢ tego samego typu.

Dostep do elementu listy uzyskuje sie stosujac operator indeksowania,
np. a[2]. Lista jest indeksowana od 0. Uzycie indekséw ujemnych powoduje
zwrocenie odpowiedniej wartosci elementu listy liczac od konca. Indywidu-
alne elementy listy mozna dowolnie zmienia¢, np: a[2]=a[2]-3.

5.2 Operatory

Standardowe operatory poréwnan sa identyczne jak w C: < (mniejszy), >
(wiekszy), == (réwny), <= (mniejszy lub réwny), >= (wiekszy lub réwny)
i = (rozny). W jezyku zdefiniowane sa dwa wyrazenia logiczne: True oraz
False posiadajace logiczng warto$¢ odpowiednio prawdy i fatszu. t.aczenie
warunkéw w zlozone wyrazenia nastepuje przy pomocy operatoréw and, or
1 not.

5.3 While
Ponizej przedstawiono prosty sposob uzycia instrukcji while:

# liczby Fibonnaci’ego

a, b=0,1
while b < 10:
print b

a, b =b, atb



Petla while wykonuje sie tak dtugo jak dtugo warunek (tutaj b < 10) jest
prawdziwy. W Pythonie, podobnie jak w C, kazda niezerowa wartosé¢ cal-
kowita ma wartos¢ logicznej prawdy, kazda niepusta lista lub ciag znakéw
takze.

5.4 For

Instrukcja for w Pythonie r6zni si¢ od tych stosowanych w C lub Pascalu.
Instrukcja for w Pythonie powoduje iteracje po elementach jakiejkolwiek
sekwencji (np. listy lub lancucha znakéw), w takim porzadku, w jakim sa
one umieszczone w danej sekwencji. Na przyktad:

# Mierzy pewne napisy:
a = [’kot’, ’okno’, ’wypréznié’]
for x in a:
print x, len(x)

Instrukcja ta zwréci:

kot 3

okno 4

wypréznic¢ 9

Jezeli zachodzi potrzeba iterowania po sekwencji liczb nalezy uzy¢ funkceji
range (), generujacej liste zawierajaca ciag arytmetyczny, np:

range (10)

zwraca cigg [0, 1, 2, 3, 4, 5, 6, 7, 8, 9]. Punkt koncowy nie jest
czeScig wygenerowanej listy, range (10) generuje liste 10 wartosci, dopusz-
czalnych indeksow listy o dtugosci 10. Mozna takze okresli¢ poczatek: range (5,10)
oraz takze krok: range (0, 10, 3). Wyrazenie break podobnie jak w C, po-
woduje opuszczenie najbardziej zagniezdzonej petli forfor lub while. Wy-
razenie continue powoduje wykonanie petli od poczatku.

5.5 If

Wyrazenie warunkowe uzyskuje sie prawie identycznie jak w innych jezykach:



if x < 0:

print ’ujemny’
elif x ==

print ’zero’
else:

print ’dodatni’

5.6 Grupowanie wyrazen

W jezyku Python grupowanie wyrazen odbywa sie poprzez wciecia. Kazda
linia tego samej grupy musi by¢ wcieta o te sama liczbe znakéw. Koniec grupy
oznacza sie pusta linig. Zagniezdzenie grup uzyskuje si¢ przez zagniezdzenie
wciec.

5.7 Funkcje wbudowane

Ponizej podano niektore przydatne funkcje whudowane:
e len(a) — podaje dtugosé (liczbe elementéw) a,
e max(a) — podaje wartos¢ maksymalnego elementu listy a,
e min(a) — podaje wartos¢ minimalnego elementu listy a,

e print ... — drukowanie wartosci, podanie przecinka na kornicu nie
powoduje przejscia do nastepnej linii.

Dla listy 1 dostepne sa nastepujace funkcje: 1.index(w) — zwraca indeks
pierwszego elementu o wartosci w, w in 1 — test, czy lista 1 zawiera element
o wartosci w.
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