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Anotace DUMu: Vyuka robotiky a programovani pomoci stavebnice Lego a programu Lego
Mindstorms a programovani v prostfedi BricxCC. Sestaveni robotk(l z Lega a jejich
programovani na poé&itadi pro zaky 2. stupn& ZS a prvni a druhy roénik &tyfletého
gymnazia. Programovani podminéného pfikazu a nekonecného cyklu v NXC.

Materialy jsou urCeny pro bezplatné pouzivani pro potfeby vyuky a vzdélavani na vdech typech skol
a Skolskych zafizeni. Jakékoliv dalSi vyuZiti podléha autorskému zakonu.
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17. Lego Mindstorms a programovani podminéného ptikazu a

nekonecného cyklu v NXC
Podminény prikaz

Pro rozvétveni programu muiZeme pouzit ptikaz s podminkou. Podminéné ptikazy

jsou od nejjednodussi podminky az po vnofenou v kategorii If statements:
e if ("condition")

{

"statements"

}

e if ("condition")

{
ll‘bodyﬂ

}

else

{
ll‘bodyﬂ

}

e if ("condition")

"statement”

else if ("condition")
"statement”

else
"statement”

Prikazy se pisi do slozenych zavorek, pokud jich je vice neZ jeden, a oddéluji se
stfedniky.

NapiSeme program, ktery vyhodnoti svételnost pomoci svételného senzoru. Pokud
bude svételnost vétsi nez 45%, tak pojede motor C. KdyZ bude mensi, tak pojede
motor B. Tim si vyzkouSime, jak ndm funguje senzor, pripojeny na vstupni port
IN_3. Jak reaguje na bilou a ¢ernou barvu pod sebou.
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- Outputs
- Timing
if (ZENZ0R_3 > 45) - Sensors
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OnFud (OUT_C, 35); - Sensor modes
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OnFud (OUT_E, 35);

- Buttons

- Math
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- File 10
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- Low-level System Calls

- HiTechnic 4P| functions
- Mindsensor 4P| functions
- Codates functions

- R 5485 functions
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1Program na vétveni

Pokud bude robotek zapnuty a pripojeny kabelem USB do pocitace, tak se zabarvi
modry trojuhelnicek Download . Pak po kliknuti na néj spustime ulozeni programu
do robotka. Zvukovy signdl ohldsi konec ukladani souboru a jemozné robotka

spustit.
Nekonecny cyklus

Nyni si napiSeme program pro jizdu robotka po cerné ¢are. Pouzijeme svételny
senzor, ktery umistime pokud mozno zaroven s pfedni ndpravou a doprostred témér
u zemé&. Pomoci svételného senzoru, ktery je pripojeny k robotkovi, zjistime, jakou
svételnost md ¢ernd ¢ara pod nim a bild barva okolo na planu. Bud si pomoci
DataLog v My Files nastavime Reflected Light pfimo na robotkovi a zjistime hodnotu
svétla, nebo pripojime robotka pfimo k pocitaci USB kabelem a v prostfedi programu
Mindstorms v levém dolnim rohu monitoru pfecteme svételnost a pohybujeme
pfitom svételnym senzorem nad ¢ernou a bilou barvou. Pfiblizné vychdzi ¢ern4 28

a bild 52. V programu budeme potfebovat stfredni hodnotu. Néco kolem 40.
Podminény piikaz se senzorem z piedchoziho pfikladu doplnime o zastaveni
druhého motoru, ktery se nema pohybovat. Nastavime mu motor na nulovou

rychlost.

OnFwd(OUT_B, 0);



Kdyz tento podminény pfikaz budeme opakovat do nekonecna, tak se nam bude

robotek pohybovat cik cak po cerné care dopredu. Pokud zjisti, Ze ma pod sebou

¢ernou barvu, tak pojede doleva a pokud bilou, tak doprava.

Pouzijeme nekonecny cyklus

e while (true)

——
——

Je to cyklus s podminkou, ktera je stale true, tak se cyklus stava nekonecnym.
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Setfensorlight (IN_3):
while (true)
{
if (SENSOR_3 = 45)
{
OnFud (0UT_E, 0):
OnFud (0UT_C, 35):
} else [
OnFud (0UT_C, 0};
OnFud (0UT_E, 35):
[
}
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2 Jizda po cerné care

3 Svételny senzor
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SetSensorllrasonicy..);
- SetSensorEMeter]..); -
- SetSensorTemperaturel..],
- SetSenzorColoFull,.):
- SetSenzorColoiRed],.);
- SetSensorColorGreen..];
- SetSenzorColoiBluel,.);
- SetSenzorColoiMonel,.];
- SetSenszor( . _TOUCH):

- SetSensar( . _LIGHT):

- SetSensar.. _ROTATIOM

- SetSensor.. _CELSIUS):

- SetSensorl... _FAHREMH

- SetSensarl... _PULSE)

- SetSensarl.., _EDGE];

- SetSensarl.., _COLORFUI

- SetSensarl... COLORRE T
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Sestavte dalsi program na vétveni. K dispozici mame motory a dotykovy senzor na
vstupu 1. KdyZ bude senzor stlaceny, tak robotek popojede doptedu. Pfes File a Save
uloZime program na disk a spustime pfenos programu do NXT kostky robota

a vyzkousime program v robotkovi.
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4 Program s podminkou stlaceni senzoru

task maini)

{

GetdensorTouch (IN_1):

while (true)

{
if (SENSOR_1 = true)
{
OnFud (00T _E, 35):
OnFud (00T _C, 35):
i
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- break;
- continue;
- TetuIn;
- rebun
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H- Outputs
- Timing
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t|- Sensor modes
H- Sensor misc
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Zdroj obrazkii: Vlastni tvorba na PC s programem Mindstorms a vlastni fotografie.



