
Tutoriel Programmer R2D2 avec 
Robotprog

Ce qu'il faut :
- Logiciel RoboProg

Les blocs 
permettent de 
construire le 
programme

Il faut 
obligatoirement 
un bloc Début et 
un bloc Fin

Exerc
ice 1

 : 

Mon pr
emier 

progr
amme

Le programme est 
écris sous la forme 
d'organigramme

D: Début
F: Fin
??? : test logique
TG: Tourner à Gauche 
A: Avancer
TD: Tourner à Droite

Exerc
ice 2

 : Le
 

tour 
de la

 maison

Dans Fenêtre/exécution, 
Lancer l’exécution du programme

Le robot doit 
faire le tour 
de la maison.

Exerc
ice 3

 : 

Aller a
u mur Es

t 

et re
venir

Différents tests SI 
peuvent être utilisés  :

MurEnFace, 
MurADroite, 
MurAGauche.

Le robot 
doit faire le 
tour du 
terrain.

Exerc
ice 4

 : Le
 

tour 
du te

rrainOn peut utiliser des 
boucles TANT QUE  :

DistanceMur>x.



Le robot doit trouver la sortie ! ! !

Télécharger le fichier labyrinthe.bog
Choisir Terrain/Modifier
Choisir Terrain/Ouvrir
Le robot s'arrête quand il est sur une prise.

Exerc
ice 5

 : Le
 

labyr
inthe

Les tests xRobot>5 et yRobot>5 permettent de savoir 
où se situe le robot afin de l'orienter à droite ou à 
gauche pour lui faire faire le carré

Toucher une prise

Exerc
ice 6

 : 

L'asp
irateu

r

le robot doit passer dans chacune des cases 
du terrain pour y aspirer la poussière. Il 
marquera chacune des cases de son passage 
en utilisant le bloc « Marquer ».

 configurez le niveau 6 : Menu -> Configuration -> niveau 6

Télécharger le fichier aspirateur1.bog
Choisir Terrain/Modifier
Choisir Terrain/Ouvrir
le robot aspirateur est au départ dans le coin nord-ouest (case 1,1) 
sur sa prise, Le robot s'arrête quand il est sur une prise.
le robot s'arrêtera quand il sera sur la case du coin nord-ouest (10,1), 
(conditions xrobot=10 et yrobot=1 toutes les deux vérifiées),

Les sous programmes

On peut créer des sous programmes pour simplifier  : 
Programmation/Nouveau SousProg
On appelle le sous programme avec le bloc SP dans le 
programme principal.

Exerc
ice 7

 : 

Le ca
rré

Le robot détecte la prise en la touchant.

L'orientation du robot

 Le robot doit dessiner un carré dans un terrain 
de 9x9. On ne sait pas où se trouve le robot au 
début. 



Les b
locs à

 

utilise
r

Tout programme ou sous programme doit avoir un 
début et une fin.

Les tests ont deux résultats : oui ou non.
MurEnFace
MurADroite
MurAGauche
Robotsuruneprise

La position du robot est donnée par les 
deux mots-clef xRobot et yRobot. Pendant 
l'exécution, xRobot et yRobot ont les 
valeurs x, y de la case occupée par le robot. 
Dans l'exemple ci-dessus, xRobot = 3 et 
yRobot = 6

La direction suivant laquelle le robot est 
orienté est donnée par les deux mots-clef 
dxRobot et dyRobot.
si le robot est tourné vers la droite du 
terrain: dxRobot vaut 1 et dyRobot vaut 0 

Les sous programmes permettent 
d'alléger le programme principal.

Les variables sont définies par le 
programmeur.

Les boucles POUR et TANT QUE 
permettent de répéter des actions en 
fonction de conditions logiques.
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