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* ;. Qué es Python? P pgthon

- Es un lenguaje de programacion de tipo script

Introduccion a Python

* Ejemplo de funcién en Python
def opl{a, b): L .,
c = 2%a + 3%b Definicion de la funcidon
return c

print opl(5, 6) < — Prueba de lafuncidon

* Ejemplo de clase en Python

class MyClass:

def init (self):
pass

def set values(self, a, b): test = MyClass ()
self.a = a test.set values(5, 6)
self.b =D test.opl()

def opl(self):
c = Z*¥zelf.a + Z*self.b

return c l
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* Hacer click derecho en el espacio de trabajo (espacio plomo),
seleccionar “Create a new box” y luego “Python”

« Cambiar el nombre a “Python Say” y aceptar

@ o Edit box
Cut Ctrl+X
General | Advanced |
Copy Ctri+C _
Paste Ctri+Vv FiDpIhes
Select All Ctrl+A Type: Script
Language: Python
Zoom (100%) »
General description
Create a new box i
LI Mame: | PythonSay
Timeline... .
Dialog...
Image: .
Edit resources  Ctrl+R @ | Edit...
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» Hacer doble click al bloque generado

script editor
PythonSay X |
i 5 s
1 E]lclnss MyClass (GeneratedClass) :
1
2 [ def ___init (self):
| GeneratedClass. _init  (self)
: |
=) def onload(se1f):
| fput initialization code here
pass
|
= def .onUnload(s=1f) :
[ fput clean-up code here
pass
B |
EM def onInput onStart(self):
| fself.onStopped() #activate the output of the box
pass
|
E] def onInput onStop(self):

1 self.onlnload ()
19 Eelf.onstopped.
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* En la funcion onlnput_onStart escribir:

ttsProxy = ALProxy (“ALTextToSpeech”)
ttsProxy.say (“Hello world!”)

class MyClass (GeneratedClass) :

def

def

def

def

def

- init  (self):
GeneratedClass._ init  (seslf)
onl.ocad (self) :

fput initialization code here
pass

onrlUnload(se j 2

#fput clean-up code here

pass

onTnput enBtart (se §a

tteProxy = ALProxy ("ALTextToSpeech")
ttsProxy.say("Hola a todos")

onTnput onBSteop(se ja
self.onlUnload()
self.onStopped()

Nota:

El espaciado (indentacion) es
importante en Python
Escribir las lineas usando la
indentacion adecuada




Robot Hablando con Python

« Conectar el blogue en Python y ejecutar
- El robot debe decir lo indicado

PythonSay
= o

M =
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» Crear un bloque de Python llamado PythonWalk y conectarlo:

PythonWalk ] ?

 Dicho bloque realizara lo siguiente:
- Hacer que el robot se levante
- Hacer que el robot camine hacia adelante 0.20 m
- Hacer que el robot camine hacia atras 0.20 m
- Hacer que el robot se siente
- Apagar los motores
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Caminar usando Python

« Hacer doble click al bloque e ingresar las siguientes lineas de codigo
en la funcion “oninput onStart”

def onTnput onsStart (selfl):
# Proxy para posiciones predeterminadas
postureProxy = ALProxy ("ALRobobPosture")

£ Proxy para el movimiento
motionProxy = ALProxy ("ALMotion")

i ’ £ 1) Levantarse
NOta- IaS ||neas que poetureProxy.goToPosture ("Stand”, 0.8)
H £ 2) Caminar hacia adelante
comienzan _Con # son motionProxy.moveTo (0.2, 0.0, 0.0)
Comentanos y no # 3) ‘Caminar hacia atras

. e motionProxy.moveTo(-0.2, 0.0, 0.0)

necesitan escribirse ¥k Bt arie
poetureProxy.goToPosture ("Sit", 0.8)

¥ 3) Apagar los motores
motionProxy.post.stiffnessInterpolation("Body", 0, 0.1)
time.sleep(0.1)

self.onStopped ()




UNIVERSIDAD DE INGEMIERIA
¥ TECNDLOGIA

Espejo de un Brazo

ELECTRONICA

* Objetivo:
Al mover el brazo izquierdo del robot, el brazo derecho realiza el mismo
movimiento a modo de “espejo”

- Construir el siguiente diagrama, donde Mirror es un bloque de Python

e Mirror |
= M g-ﬁ| v

- Agregar el siguiente codigo en el bloque de Python
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| = = oo
1[3|cla33 MyClass (GeneratedClass) :

— B def: init (self}):
3 GeneratedClass. init (self)
2 zelf . motion = ALProxy ("AlMotion™)

- gelf.done = Fal=se

a gelf.stiff = ['RShoulderPitch', 'RShoulderRoll', 'RElbowYaw', 'REElbowRoll']

) self.unstiff = ['LShoulderPitch', 'LShoulderRoll', 'LEIbowYaw', 'LElbowRoll®]
- self.origStiffness = zelf.motion.gectS5tiffne=sses (g2elf.unstiff)

16| def onload(self}:
#put initialization code here
pass

14 [ def onUnload(se1f):

- $put clean—up code here

: gelf.done = Troe

selfmotion.setStiffnesses (3elf unstiff, =self.origStiffness)
pass

20 EL def onInput onStart (==17T}):
#=elf.onStopped{) #activate the output of the box
self.motion.setStiffnesses (self.unstiff, 0.0}

23 zelf.done = False

L:izﬂ while not =zelf.done:

25 vals = zelf.motion.getAngles (self.unstiff, Trnoe)
2 val=s[l] = —val=[1l]

27 val=s[2] = —val=s[2]

2 val=s[3] = —val=s[3]

2 self . motion.setAngles (self.stiff, wals, 0.5}

30 time.sleep (0.1}

21 pass

ii[ﬂi def onInput onStop(=slT):

24 self.onUnload{) #it i=s recommended to reuss the clean—up as the box i=s stopped
35 self.onStopped{) #activate the output of the box

-
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Ejercicio

* Hacer que al mover el brazo, el robot mire su mano
- Deshabilitar la rigidez del robot

- Obtener la posicion de la cabeza y de la mano con la funcion
(de ALMotion)

- Usando la funcion , hacer que la cabeza del robot mire
en la direccion del vector de la cabeza a las manos.

* Parte 2:

- Cambiar la mano que mira el robot al presionar alguno de sus
sensores
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