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29. Inf-5 RoboLab a Lego Mindstorms

Autor: Hana Kretinska
Datum: 25.06.2014

Rocnik: 1AV, 2AV, 3AV, 4AV, 5AV

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. Lego Mindstorms a funkce 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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20. Lego Mindstorms a funkce v NXC
Funkce v NXC

Funkce v NXC maji za tkol provést néjakou akci s navratovou hodnotou. Seznam
argumenti mtiZze byt prazdny nebo muiZe obsahovat jeden a vice argumentt, které
jsou od sebe oddéleny ¢arkou. Argument je pfedstavovan typem a jménem
proménné. Proménna muze byt typu bool, char, byte, int, short, long, unsigned int,

float, strings, struct typy nebo array. Deklarace fci je pfed task main().

e Priklad funkce, kterd nema Zadny vstup a vystupem je proménnd typu int:

int cislo()
{
intx=1;
return x;
}

Pro volani funkce pouzijeme prikaz:

int a= cislo();
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————id int cisle() // funkce typu int
-2 Functions [

-6 Tasks
w1 Procedures

int x = 1;
return x; // ndvratovd hodnotd
b
task main()
i
int a = cislo(): /7 voldni fce
MumOut (0, LCD_LINEZ, a): /Artisk visledln ne display
Wait (SEC_100;

Po spusténi programu v NXT kostce se provede volani fce cislo a vysledna hodnota

se pfifadi do proménné a. Hodnota proménné a =1 se zobrazi na displeji na druhém
radku.

e Priklad funkce, ktera ma dva vstupni parametry a vystupem je proménna

typu int:
int soucin(int x, int y) // funkce typu int se dvéma parametry

{



return x*y; // ndvratova hodnota
}
Po zavolani funkce se na displeji objevi souc¢in dvou parametrti 10 a 20 v zavorce
funkce:
NumOut(0, LCD_LINE2, soucin(10,20));

; Bricx Command Center - [fce2.nxc]
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" int soucin(int x, int ¥y) // funkce typu int s dvéma parametr}i
F-E3 Functions [

: 3 Tasks
w2 Procedures }

return x*y; /7 ndvratovd hodnota

tasgk wmaini)

{
MumOut(0, LCD_LINEZ, soucinil0,20)); //voldni foe, tisk vysledku na display
Wait(3EC_10);

e Piiklad funkce, ktera ma dva vstupni parametry a nema zadnou navratovou
hodnotu (procedura):

void vypissoucin(int x, int y) // funkce se dvéma parametry bez navrat. hodnoty

{
NumOut(0, LCD_LINE2, x*y;);

}

Volani funkce se dvéma parametry:
vypissoucin(10,20); //volani fce



% Bricx Command Center - [fee3.nxc]
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——— roid vypissoucin{int x, int ¥) // funkce se dvéma parametry hez ndvratorvé hodnoty
82 Functions |

B0 Tasks MmOut (0, LCD_LINEZ, x%y:):

H-83 Procedures Wait[SEC 10);

}

task main()

i
wypizgoucinilo, 20} AAveldni foe
'

Po spusténi programu a zavolani funkce se na displej vypise hodnota 20.

Nékteré dalsi prikazy Jazyka NXC

Ptikaz SWITCH:

switch (proménnd)

{

case 5: //je-li hodnota proménné 5, vykona se nasledujici prikaz

a=>5;

break;

case 1:

case 2: //je-li hodnota proménné 1 nebo 2, vykona se nasledujici ptikaz
a=1;

break;

deafult: // je-li hodnota proménné jind nez 5,1,2, vykona se nasledujici pfikaz
a=10;

break;

}

Okamzité zastaveni motoru

pfikazem Off(nazev konektoru):
OnFwd(OUT_A,100);

Wait(500);

Off(OUT_A); //motor okamzité zastavi (brzda)

Pozvolné zastaveni motoru

se samovolnym dotoc¢enim pfikazem Coast(nazev konektoru)
OnFwd(OUT_A,100);

Wait(500);

Coast(OUT_A); //motor pozvolna zastavi



Pootoceni motoru

Presné specifikovany pohyb pooto¢enim motoru o urcity thel pfikazem
RotateMotor(nézev konektoru ,sila,ahel). Motor pfipojeny na

konektor se bude otacet silou o thel.

RotateMotor(OUT_A,60,90);

1 Vyuziti pootoceni motoru s mechanickou rukou

Synchronizace motoru

Pokud aplikace vyZaduje soubézny chod motort a kazda baterie je jinak nabita, je
nutné motory synchronizovat ptikazem OnFwdSync(ndzev konektoru,sila,rozdil),
Vstupni parametr rozdil definuje rozdil mezi jednotlivymi motory.
OnFwdSync(OUT_AB,75,-100); //robot by zatacel vpravo
OnRevSync(OUT_AB,75,-100); // robot by zatacel vlevo

Snimac otacek

Motor mtize fungovat jako snimac otacek prikazem
MotorTachoCount(nazev konektoru)

Pro vymazani piikaz

ResetTachoCount(nazev konektoru)

int pocidadlo;

ResetTachoCount(OUT_A);

OnFwd(OUT_A);

Wait(1000);

pocitadlo = MotorTachoCount(OUT_A); // pootoceni

Vnortovani prikazi
Robot objede 10 ¢tverci (o ¢tyfech stranach)

// 10 ¢tvercu
#define MOVE_TIME 500



#define TURN_TIME 360
task main()

{

repeat(10) // 10 ¢tverca

{

repeat(4) // 4 strany

{

OnFwd(OUT_AC, 75);
Wait(MOVE_TIME);
OnRev(OUT_C, 75);
Wait(TURN_TIME);

}

}

Off(OUT_AC); // Motory se zastavi

}
Priklady pouZziti zvukového a ultrasonického senzoru:

Zvukovy senzor

#define THRESHOLD 40
#define MIC SENSOR_2
task main()

{

SetSensorSound(IN_2);
while(true)f{

untilMIC > THRESHOLD);
OnFwd(OUT_AC, 75);
Wait(300);

until(MIC > THRESHOLD);
Off(OUT_AC);

Wait(300);

}

}

Ultrasonic senzor

#define NEAR 15 //cm

task main(){
SetSensorLowspeed(IN_4);
while(true){
OnFwd(OUT_AC,50);
while(SensorUS(IN_4)>NEAR);
Off(OUT_AC);
OnRev(OUT_C,100);



Wait(800);
}
}

Ukol : Naprogramujte funkce na aritmetické operace pFirozenych &isel a vysledky vytisknéte
na display.

Zdroj obrdzkii: Vlastni tvorba na PC s programem Mindstorms, Bricx Command Center
a vlastni fotografie.



