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1 P°ipravené programy

Pro zrychlení výuky jsou zde uvedeny základní verze program·, které si mºete zkopírovat do odpoví-
dajícího programovacího prost°edí.

1.1 Bricx

Tady je to velmi jednoduché:

task main()

{

//sem prijdou prikazy

}

1.2 CodeBlocx

Tady je to sloºit¥j²í, jelikoº jsme v normálním C++:

#include <iostream> //tady jsou funkce cin a cut

#include <math.h> //matematicke funkce

using namespace std; //tohle neni treba resit

int main() //hlavni funkce

{

//sem prijdou prikazy

return 0;

}
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1.3 Dev c++

Zde musíme je²t¥ navíc za°ídit, aby se nám po ukon£ení programu okno hned nezav°elo:

#include <iostream> //tady jsou funkce cin a cut

#include <math.h> //matematicke funkce

using namespace std; //tohle neni treba resit

int main() //hlavni funkce

{

int pomocna; //pomocna promenna

//sem prijdou prikazy

cin >> pomocna; //aby se okno po dokonceni programu nezavrelo

return 0;

}
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2 Stru£ný p°ehled

2.1 Tabulka probraných funkcí

V následují tabulce jsou uvedeny funkce jen stru£n¥ pro rychlou orientaci.

Obecn¥ P°íklad
Wait(cas); Wait(5000);
TextOut(poziceX, poziceY, text, nas-
taveniVypisu);

TextOut(0, 0, "Hello World!", 0);

OnFwd(porty, silaMotoru); OnFwd(OUT_BC, 75);
OnRev(porty, silaMotoru); OnRev(OUT_C, 75);
O�(porty); O�(OUT_C);
OnFwdSync(porty, silaMotoru, pomer); OnFwdSync(OUT_BC, 75, 50);
RotateMotor(porty, silaMotoru, uhel); RotateMotor(OUT_AB, 75, 180);
RotateMotorEx(porty, silaMotoru, uhel,
pomer, synchronizace, stopka);

RotateMotorEx(OUT_AB, 75, 180, 50,
true, true);

Tabulka 1 - Tabulka probraných funkcí.

2.2 Wait

void Wait(

unsigned long ms

)

Zastaví provád¥ní p°íkaz· na ur£itou dobu danou parametrem ms, který se udává v milisekundách
(tisícinách sekundy). Funkce ale nap°íklad nedává ºádný p°íkaz na zastavení motor·. Pokud je tedy
zadán robotovi pohyb, pojede stále dál.

• ms : doba £ekání v milisekundách

2.2.1 P°íklad Wait:

task main()

{

TextOut(0,0,"Hello World!",0);

Wait(5000);

}

Vypí²e se text a poté program £eká 5 sekund, neº se ukon£í.
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2.3 TextOut

char TextOut(

int x,

int y,

string str,

unsigned long options = DRAW_OPT_NORMAL

)

Vypí²e textový °et¥zec str na obrazovku robota a pozici x, y. (y musí být násobek osmi, tedy 0, 8,
16, ... , 56) Poslední parametr options umoº¬uje dal²í nastavení zp·sobu výpisu (viz manuál).

• x : vzdálenost od levého okraje

• y : °ádek výpisu

• str : text, který bude vypsán

• options : dal²í nastavení

2.3.1 P°íklad TextOut:

task main()

{

TextOut(0,0,"Hello World!",0);

Wait(5000);

}

Vypí²e se text do levého dolního rohu se základním nastavením a poté program £eká 5 sekund, neº
se ukon£í.

2.4 OnFwd

void OnFwd (

byte outputs,

char pwr

)

Rozto£í motory outputs (viz Ozna£ení motor· 8.2) rychlostí pwr (hodnoty -100 aº 100). Motory
se bude to£it, dokud nedostane dal²í p°íkaz. Zadáním záporné hodnoty parametru pwr se oto£í sm¥r
pohybu a zadáním 0 se motory zastaví.

• outputs : ur£ení motor·

• pwr : síla (rychlost) otá£ení

2.4.1 P°íklad OnFwd:

task main()

7



{

OnFwd(OUT_A, 75);

OnFwd(OUT_A, -75);

Wait(2000);

OnFwd(OUT_A, 0);

}

Robot dostane p°íkaz rozto£it motor v portu A dop°edu rychlostí 75. Okamºit¥ v²ak dostane dal²í
p°íkaz na opa£ný pohyb. Po dvou sekundách otá£ení v protism¥ru je motor zastaven.

2.5 OnRev

void OnRev (

byte outputs,

char pwr

)

Stejné jako OnFwd, jen to£í s motory opa£ným sm¥rem.

• outputs : ur£ení motor·

• pwr : síla (rychlost) otá£ení

2.6 O�

void Off (

byte outputs

)

Vypne motory (vynutí okamºité zastavení).

• outputs : ur£ení motor·

2.6.1 P°íklad: pohyb motor·:

task main()

{

OnFwd(OUT_A, 75);

OnRev(OUT_A, 75);

Wait(2000);

Off(OUT_A);

}

Úpln¥ stejný p°íklad jako p°íklad k OnFwd 2.4.1, jen s vyuºitím r·zných funkcí.
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2.7 OnFwdSync

void OnFwdSync (

byte outputs,

char pwr,

char turnpct

)

Rozto£í motory outputs (viz Ozna£ení motor· 8.2) rychlostí pwr (hodnoty -100 aº 100). Motory
se bude to£it, dokud nedostane dal²í p°íkaz. Zadáním záporné hodnoty parametru pwr se oto£í sm¥r
pohybu a zadáním 0 se motory zastaví. Parametr turnpct udává pom¥r otá£ení kol (kaºdé se tedy
otá£í r·zn¥ rychle) a tedy ur£uje polom¥r zatá£ení robota. (hodnoty -100 aº 100)

• outputs : ur£ení motor·

• pwr : síla (rychlost) otá£ení

• turnpct : míra zatá£ení

2.7.1 P°íklad OnFwdSync:

task main()

{

OnFwdSync(OUT_BC,75,50);

}

Robot jede dop°edu a potupn¥ zatá£í. ??? jakým sm¥rem ???

2.8 RotateMotor

void RotateMotor (

byte outputs,

char pwr,

long angle

)

Rozto£í motory outputs (viz Ozna£ení motor· 8.2) rychlostí pwr (hodnoty -100 aº 100). Motory
se oto£í o úhel angle. Zadáním záporné hodnoty parametru pwr se oto£í sm¥r pohybu a zadáním
0 se motory zastaví.

• outputs : ur£ení motor·

• pwr : síla (rychlost) otá£ení

• angle : úhel oto£ení

2.8.1 P°íklad RotateMotor:

task main()
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{

RotateMotor(OUT_A,75,180);

}

oto£í motorem A rychlostí 75 o 180 stup¬·.

2.9 RotateMotorEx

void RotateMotorEx (

byte outputs,

char pwr,

long angle,

char turnpct,

bool sync,

bool stop

)

Rozto£í motory outputs (viz Ozna£ení motor· 8.2) rychlostí pwr (hodnoty -100 aº 100). Motory
se oto£í o úhel angle. Zadáním záporné hodnoty parametru pwr se oto£í sm¥r pohybu a zadáním 0
se motory zastaví. Parametr turnpct udává pom¥r otá£ení kol (kaºdé se tedy otá£í r·zn¥ rychle) a
tedy ur£uje polom¥r zatá£ení robota. (hodnoty -100 aº 100) ??? který motor se °ídí zadaným úhlem
??? Dal²í parametr sync ur£uje, zda se má provád¥t synchronizace motor· a m¥l by být nastaven na
true, jinak funkce nemám moc smysl... Poslední parametr stop udává, zda má robot po dokon£ení
okamºit¥ nucen¥ zastavit nebo nechat motory setrva£ností doto£it. (Je dobré také dát true, jinak
nevíte p°esn¥, kde robot a a baterii snad za kaºdou cenu ²et°it nemusíme.)

• outputs : ur£ení motor·

• pwr : síla (rychlost) otá£ení

• angle : úhel oto£ení

• turnpct : míra zatá£ení

• sync : zapnutí/vypnutí synchronizace

• stop : zapnutí/vypnutí vynuceného zastavení

2.9.1 P°íklad RotateMotorEx:

task main()

{

RotateMotorEx(OUT_AB,75,180,50,true,true);

}

oto£í motory A a B rychlostí 75 o 180 stup¬· ??? který ??? synchronizovan¥ a na konci vynutí
okamºité zastavení.
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3 Prom¥nné

Pro p°íklady v této kapitole budeme p°edpokládat spou²t¥ní v prost°edí s konzolovým výstu-
pem ("£erné okno"). D·vod je ten, ºe zde m·ºeme pouºít pohodlný výpis pomocí cout. Nyní
si p°ipravíme testovací program, ve kterém si m·ºeme zkou²et níºe uvedené p°íklady:

#include <iostream>

using namespace std;

int main()

{

//sem prijdou prikazy

//napriklad

cout << "Ahoj," << endl << "jak se vede?";

return 0;

}

(�ádky za dv¥ma lomítky jsou komentá°e, tedy n¥co, £eho si po£íta£ nev²ímá.) Rovnou jsme zde
uvedli p°íklad pouºití cout: za£íná slovem cout a poté následuje sled v¥cí, které chceme vypsat
odd¥lených "dvojzobá£ky�<. P°íkaz endl znamená konec °ádku, takºe celkov¥ program vypí²e:

Ahoj,

jak se vede?

3.1 Co jsou prom¥nné?

Prom¥nné nám umoº¬ují pracovat s pam¥tí po£íta£e. Pro konkrétnost hned uvedeme p°íklad:

int cislo = 5;

Tento kód zavádí novou prom¥nnou, která se jmenuje cislo. Slovo int znamená, ºe se jedná o
prom¥nnou pro ukládání celých £ísel (0, 1, 5, 42, -8, 56854, ...). Hned p°i vytvo°ení je do prom¥nné
cislo vloºena hodnota 5.

Jak uº nám sám název napovídá, hodnota prom¥nné se m·ºe p°i b¥hu programu m¥nit. V kaºdém
okamºiku je v²ak hodnota uloºená v prom¥nné pevn¥ stanovena. 1 Zm¥na hodnoty prom¥nné se
provádí pomocí -", tedy nap°íklad:
1Srovnání s prom¥nnými v matematice: V matematice máme nap°íklad výraz x = 2y. S tím m·ºeme dále pracovat,

ale dokud se nap°íklad nedozvíme, kolik je y, nevíme, kolik je x. Kdyº nám pak n¥kdo y dá m·ºeme x ur£it. V
programování vytvo°íme nap°íklad op¥t prom¥nnou x a ná² program na této hodnot¥ závisí (x ur£uje oto£ení
motor·). Program pak m·ºe fungovat tak, ºe se hodnota x ur£í podle okamºité situace, t°eba podle vzdálenosti
robota od p°ekáºky (pomocí ultrasonic senzoru).
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cislo = 10;

3.2 Po£ítání s prom¥nnými

P°i programování m·ºeme pouºívat standardní matematické operace: +, -, *, / (plus, mínus, krát,
d¥leno) i bez pouºití prom¥nných. Nap°íklad chceme, aby robot ud¥lal 5 oto£ek motoru. Nemusíme
pot°ebný úhel po£ítat dop°edu a místo toho m·ºeme pouºít p°íkaz:

RotateMotor(OUT_A,75,5*360);

Daleko zajímav¥j²í je v²ak po£ítání s prom¥nnými. M·ºeme nap°íklad novou hodnotu jedné prom¥nné
ur£it pomocí hodnoty jiné prom¥nné:

int a = 10;

int b = 0;

b = (a+2)*2; // v b je (10+2)*2=24

cout << b; // vypise b

Zde jsme také ukázali, ºe m·ºeme normáln¥ pracovat se závorkami (platí standardní p°ednost oper-
ací) a tento program tedy vypí²e hodnotu b = 24. Je²t¥ zajímav¥j²í je, ºe m·ºeme pouºít samotnou
prom¥nnou pro ur£ení její nové hodnoty, tedy nap°íklad:

int a = 10;

a = 40/a+a; // v a je 40/10+10=4+10=14

cout << a;

Funguje to tak, ºe ve výrazu na pravé stran¥ má a v²ude p·vodní hodnotu, ur£í se celá hodnota
pravé strany a ta se pak uloºí do a. Výsledek tedy bude výpis £ísla 14. (Poznamenejme, ºe zde se
prom¥nné v po£íta£i zásadn¥ li²í od prom¥nných v matematice. V matematice nap°íklad rovnice
a = a+ 2 ani nemá °e²ení, zato v programování tento p°íkaz prost¥ zvý²í hodnotu a o dva.)

Zatím jsme se seznámili s prom¥nnou typu int, do které m·ºeme vkládat celá £ísla. V oddíle o
typech prom¥nných si povíme daleko více, ale nyní si pro ú£ely po£ítání zavedeme je²t¥ prom¥nné
pro ukládání desetinných £ísel - �oat. Vytvo°ení m·ºe vypadat nap°íklad takto:

float cislo2 = 2.5;

Poznamenejme, ºe p°i programování vºdy pouºíváme desetinnou te£ku! Také s prom¥nnými typu
�oat m·ºeme provád¥t £ty°i základní matematické operace (+, -, *, /). M·ºeme i kombinovat
prom¥nné typ· int a �oat. V²e snad osv¥tlí následující p°íklad:

int a = 10;

int vysledek = 0;

float x = 1.25;

x = 2*x; // v x je 2*1.25=2.5

vysledek = a*x/5; // ve vysledek je 10*2.5/5=25/5=5

cout << vysledek;
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Tento program tedy na konci vypí²e vysledek, ve kterém je £íslo 5.

Pozorný £tená° si uº jist¥ v²iml, ºe jsme si ve v²ech p°íkladech dali dobrý pozor, abychom do
celo£íselné prom¥nné (typu int) neukládali desetinné £íslo. V posledním p°íklad¥ jsme sice s de-
setinnými £ísly pracovali, ale nakonec vy²lo £íslo celé. Pokud se pokusíme uloºit desetinné £íslo do
prom¥nné typu int, £íslo se zaokrouhlí dol·! Tedy nap°íklad

int a = 10;

int b = 3;

int c = 0;

float x = 1.25;

c = x; // do c se ulozi 1

cout << c << endl; // vypise c a ukonci radek

c = a/b; // 10/3=3.3333 -> do c se ulozi 3

cout << c << endl; // vypise c a ukonci radek

c = b/a; // 3/10=0.3 -> do c se ulozi 0

cout << c << endl; // vypise c a ukonci radek

c = b/5; // 3/5=0.6 -> do c se ulozi 0

cout << c << endl; // vypise c a ukonci radek

Na toto je t°eba dávat velký pozor. Je²t¥ záludn¥j²í je to, ºe program takto pracuje s celými £ísly,
která nejsou p°i°azena prom¥nný. P°edstavme si, ºe máme zadáno oto£ení motoru ve stupních a
chceme spo£ítat, kolik je to oto£ek. Pouºijeme program:

float x = 0; //x je DESETINNE cislo

x = 540/360; // 540/360=1.5 -> do x se ulozi 1!

cout << x;

Problém je v tom, ºe se celý výpo£et provede s celými £ísly, zaokrouhlí a teprve poté se vloºí do
x. Program se dá spravit tím, ºe po£íta£i nazna£íme, ºe má po£ítat s desetinnými £ísly nap°íklad
takto:

float x = 0;

x = 540.0/360; // .0 ud¥lá z 540 desetinné £íslo

-> do x se ulozi 1.5

cout << x;

Jist¥ se vám n¥kdy stalo, ºe n¥jaký program prost¥ z ni£eho nic p°estal pracovat a jediná moºnost
byla ho vypnout. Nyní si ukáºeme, jak se to m·ºe poda°it. Jed o d¥lení nulou. Na to je t°eba dávat
pozor, protoºe pokus o d¥lení nulou zp·sobí kolaps programu. M·ºete si spustit tento p°íklad:

int a = 0;
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int b = 5;

b = b/a; // tady program spadne!

cout << b;

3.2.1 Inicializace prom¥nných **

Moºná jste si v²imli, ºe pokud prom¥nnou chceme pouºít jen k uloºení n¥jakého výpo£tu, dáváme
do ní hodnotu 0. Mohli bychom tam dávat i libovolnou jinou hodnotu, stejn¥ ji pak p°epí²eme.
Dokonce tam nemusíme dávat nic, tedy je moºné prom¥nnou de�novat takto:

int a; //vytrori promennou a

Navíc si m·ºeme u²et°it práci p°i de�nování více prom¥nných zápisem:

int a,b,c; /vytvori 3 promenne a, b a c

Co se ale stane, kdyº bychom nyní nechali tuto prom¥nnou vypsat nebo dokonce s ní po£ítat?
M·ºeme to zkusit:

int a; //vytrori promennou a

int b = 5;

cout << a << endl; //vypiseme a

cout << a/b; //vypiseme a/5

Nyní se v²ak nedá °íct, co vlastn¥ program vypí²e. Jelikoº jsme prom¥nné a neur£ili ºádnou hodnotu,
tedy jsme ji neinicializovali, nevíme, co v ní je. Program v²ak prob¥hne a n¥co vypí²e a na druhém
°ádku skute£n¥ vypí²e p¥tinu toho, co vypsal na prvním. Funguje to tak, ºe p°i vytvo°ení prom¥nné
si po£íta£ prost¥ vezme n¥jaký kus pam¥ti (u int jsou to 4B) a nyní je v prom¥nné uloºeno to, co
zrovna v daném kousku pam¥ti zbylo z b¥hu jiných program·. Z na²eho pohledu tedy vlastn¥ zcela
náhodné £íslo (kladné i záporné a £asto dost velké).

3.3 Vstup od uºivatele *

N¥kdy pot°ebuje, aby ná² program komunikoval s uºivatelem. Tedy aby ho poºádal o vloºení n¥-
jakých dat a na základ¥ t¥chto dat mu poskytl odpov¥¤. K tomu se pouºívá p°íkaz cin. Opet
za£neme p°íkladem:

int a = 0;

cout << "Zadejte a: "; //jen vypise vyzvu

cin >> a; //do a ulozi to, co uzivatel zadal

cout << "Dlojnasobek a je:" << 2*a; //vypise hodnotu a
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Tento program si vytvo°í prom¥nnou a, zobrazí výzvu k zadání její hodnoty, pomocí p°íkazu cin
tuto hodnotu uloºí do a (v²imn¥te si obrácených zobá£k·) a nakonec vypí²e dvojnásobek zadané
hodnoty.

3.4 Typy prom¥nných *

S n¥kterými typy prom¥nných jsme se jiº setkali, nyní se podíváme ne kompletn¥j²í (ne kompletní)
seznam.

Typ Co se do n¥j ukládá
bool Logucká hodnota false/true, respektive 0/1
int Celá £ísla v rozmezí p°ibliºn¥ ± 2 000 000 000
�oat Desetinná £ísla (obrovský rozsah a velká p°esnost)
char Jeden znak (písmenu), respektive £íslo 0/256
string �et¥zec znak· (slovo, v¥ta,...)

Typ bool **

Typ int

Typ �oat

Typ char

Typ string

3.5 Zkrácený zápis p°i°azení **

3.6 Pole **

3.7 Vícerozm¥rná pole ***
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4 Podmínky

Jednou ze základních moºností programu je provád¥t dv¥ rozdílné operace na základ¥ spln¥ní/nespln¥ní
ur£ité podmínky. K tomu se pouºívá konstrukce s p°íkazem if. Klasicky uvedeme p°íklad:

float x = 4.6; // vytovrime promennou x

if (x>5) { // zacatek podminky

cout << "x je velke" << endl; // prikazy provedene pri splneni

} else {

cout << "x je male" << endl; // prikazy provedene pri nesplneni

}

Nyní se pokusíme v p°íkladu zorientovat.

Nejprve si vytvo°íme prom¥nnou x a vloºíme do ní hodnotu 4.6 (viz kapitola prom¥nné).

Nyní následuje p°íkaz if (známe z anglických podmínkových v¥t) a za ním podmínka uzav°ená v
oby£ejných závorkách. K tomu, jak m·ºe vypadat podmínka se vrátíme pozd¥ji. V na²em p°ípad¥
je podmínka spln¥na, pokud je hodnota x v¥t²í neº 5, coº není.

Následují p°íkazy, které by se provedly, kdyby podmínka spln¥na byla. Jsou uzav°eny ve sloºených
závorkách (za£íná za podmínkou a kon£í p°ed "else"). Pokud by tedy bylo x vet²í neº 5, program
by vypsal text "x je velke".

Dále máme p°íkaz else (tedy anglicky "jinak"), které °íká, ºe následují p°íkazy provedené p°i nes-
pln¥ní podmínky.

P°íkazy provedené p°i nespln¥ní podmínky jsou op¥t mezi sloºenými závorkami a program tedy v
tomto p°ípad¥ (x není v¥t²í neº 5) vypí²e text "x je malé".

Do lidské °e£i (a £e²tiny) by se tedy dal následující p°íklad napsat takto:

x je 4.6

Kdyº (x je v¥t²í neº 5) {

Vypi² "x je velke"

} jinak {

Vypi² "x je male".

}

4.1 Moºné výrazy v podmínce

K ur£ení spln¥ní/nespn¥ní podmínky m·ºeme poºít operátory:

• < (men²í neº)
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• > (v¥t²í neº)

• <= (men²í nebo rovno)

• >= (v¥t²í nebo rovno)

• == (je rovno) POZOR! Je pot°eba poºít dv¥ rovnítka! (Jedno = znamená p°i°azení hodnoty)

• != (není rovno)

Pro lep²í p°edstavu uvedeme je²t¥ jeden zajímav¥j²í p°íklad (**).

int vek,cena;

cout << "Kolik Vam je let?" << endl;

cin >> vek;

//do patnacti let je sleva

if (vek<15) {

cena = 60;

} else {

cena = 100;

}

cout << "Cena pro vas je: " << cena << endl;

Zde se zavedou prom¥nné vek a cena. Program se nyní zeptá, kolik je uºivateli let a zadanou
hodnotu uloºí do prom¥nné vek. Na základ¥ toho, zda je v¥k uºivatele v¥t²í, nebo men²í neº 15 let
pak program ur£í odpovídající cenu a tu následn¥ vypí²e.

4.2 Kombinované podmínky **

N¥kdy pot°ebujeme ud¥lat sloºit¥j²í podmínku závisející na více okolnostech, k tomu pouºijeme
operátory and (tedy "a") a or ("nebo"), které se zapisují jako && (dva ampersandy) respektive
|| (dv¥ "o°ítka", proto se tomu také tak °íká :-)). Jako ukázku pouºití t¥chto operátor· trochu
upravíme p°edchozí p°íklad. Slevu nyní dostanou i lidé star²í neº 60 let.

int vek,cena;

cout << "Kolik Vam je let?" << endl;

cin >> vek;

//do patnacti let je sleva

if (vek<15 || vek>60) { // tady je zmena

cena = 60;

} else {

cena = 100;

}

cout << "Cena pro vas je: " << cena << endl;

Pouºitá podmínka je tedy spln¥na pokud je v¥k men²í neº patnáct let nebo v¥t²í neº 60 let.
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Pro ilustraci podmínky && pouºije obdobný p°íklad. P°edstavme si bazén, kde dávají slevu d¥tem
do patnácti let, ale jen v p°ípad¥, ºe cht¥jí vstupenku alespo¬ na 3 hodiny. Pak bychom mohli poºít
program:

int vek,cena;

int doba; // nova promenna doba

cout << "Kolik Vam je let?" << endl;

cin >> vek;

cout << "Na jak dlouho jdete?" << endl; // zadani doby

cin >> doba;

//do patnacti let je sleva

if (vek<15 && doba >= 3) { // tady je zmena

cena = 60;

} else {

cena = 100;

}

cout << "Cena pro vas je: " << cena << endl;

Podmínka je tedy spln¥na jen pokud je v¥k men²í neº 15 let a doba del²í nebo rovna 3 hodiny.
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5 Cykly

Cykly se pouºívají v p°ípad¥, ºe chceme n¥jaký p°íkaz mnohokrát opakovat. Existuje n¥kolik druh·
cykl·.

5.1 Cyklus repeat

Nejjednodu²²ím cyklem v Bricks je repeat. POZOR: cyklus repeat není v normálním C/C++, takºe
vám nebude fungovat nap°íklad v CodeBllocks, ale pouze v Bricx! Uve¤me si jednoduchý p°íklad:

repeat (5)

{

RotateMotor(OUT_B,50,100);

Wait(1000);

}

Je tém¥° z°ejmé, jak p°íkaz funguje. Anglické slovo repeat znamená opakuj a parametr v závorce
udává po£et opakování. Následují sloºené závorky, které ohrani£ují p°íkazy, které chceme opakovat.
(Stejn¥ jako u podmínky m·ºe být mezi sloºenými závorkami p°íkaz· více.) Tento program tedy
ud¥lá to, ºe 5-krát pooto£í motorem v portu A a vºdy sekundu po£ká.

Úkol: (cyklus repeat, pohyb) Vytvo°te program, který popojede s robotem t°ikrát dop°edu a dozadu
s pouºitím cyklu repeat.

5.2 Cyklus while *

Zajímav¥j²í je cyklus while. Ten se li²í tím, ºe po£et opakování není p°eden dán. Cyklus na za£átku
kaºdého opakování kontroluje podmínku a pokud je spln¥na, pokra£uje.

int max_rychlost = 90;

int rychlost=1;

while (rychlost<max_rychlost)

{

OnFwd(OUT_BC,rychlost);

Wait(50);

rychlost=rychlost+1;

}

Nejprve si zvolíme maximální rychlost (90) a po£áte£ní hodnotu rychlosti (1). Potom program
vstoupí do cyklu. Podmínka je spln¥na (1<90) a robot se rozjede rychlostí rychlost (1), jede touto
rychlostí 5 setin vte°iny a zvedne rychlost o 1 (tedy na 2). Cyklus se stále opakuje a robot jede
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£ím dál v¥t²í rychlostí. Jakmile v²ak rychlost dosáhne hodnoty max_rychlost, cyklus se ukon£í a
následn¥ i celý program.

5.3 Cyklus for *

Jedná se o cyklus, u kterého je p°edem dáno, kolikrát se bude opakovat. M·ºe vypadat nap°íklad
takto:

for (int i=0;i<100;i++) {

cout << "Uz nikdy nebudu rozebirat roboty jinych skupin." << endl;

}

Zkusme nyní program postupn¥ rozlu²tit. Slovo for pochopiteln¥ zna£í, ºe následuje for cyklus.
Dále jsou zde oby£ejné závorky obsahující t°i p°íkazy odd¥lené st°edníkem.

1. int i=0 - Zavede prom¥nnou i, do které uloºí hodnotu 0. Tato prom¥nná nám °íká, v kolikátém
b¥hu cyklu se práv¥ nacházíme.

2. i<100 - Podmínka, která ur£uje, zda má cyklus b¥ºet znovu. Cyklus b¥ºí, dokud je podmínka
spln¥na. V na²em p°ípad¥ tedy dokud i (po£et jiº prob¥hlých opakování) je men²í n¥º 100.
Cyklus tedy pob¥ºí práv¥ 100-krát.

3. i++ - P°íkaz, který p°i kaºdém opakování zvý²í i o jedni£ku.

Pro základní pouºití t¥mto p°íkaz·m vlastn¥ v·bec není t°eba rozum¥t. Prost¥ jen £íslo 100 nahradíme
po£tem cykl·, které pot°ebujeme.

Následují p°íkazy provedené v kaºdém b¥hu cyklu op¥t obalené ve sloºených závorkách. Tento pro-
gram tedy ud¥lá to, ºe 100-krát napí²e v¥tu: "Uz nikdy nebudu rozebirat roboty jinych skupin."
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6 Funkce

Po£íta£e fungují tak, ºe máme n¥jaké základní operace, které m·ºeme provád¥t a z nich postupn¥
vytvá°íme p°íkazy (funkce) sloºit¥j²í. Tím se vlastn¥ po£íta£ "u£í"nové v¥ci. Nyní se tedy nau£íme,
jak si p°ipravovat vlastní sloºit¥j²í funkce z funkcí jednodu²²ích a jak tyto nové funkce pouºívat.

6.1 Funkce bez parametr·

Nejjednodu²²í varianta funkce je taková, která d¥lá vºdy to samé. není tedy t°eba jí p°i pouºití
dávat n¥jaké dal²í údaje. Tu m·ºeme vytvo°it nap°íklad takto:

#include <iostream>

using namespace std;

int tamAZpet() // zde se vytvori nova funkce

{

RotateMotor(OUT_BC,75,180); // prikazy, ktere funkce dela

RotateMotor(OUT_A,75,90);

RotateMotor(OUT_BC,75,-180);

return 0;

}

int main()

{

tamAZpet(); // pouziti funkce

return 0;

}

Zde jsme uvedli celý program, aby bylo vid¥t, kam de�nice nové funkce pat°í: mimo funkci main! a
to konkrétn¥ nad ni. nejprve tedy ur£íme, jak se bude nová funkce jmenovat, tedy tamAZpet. Slova
int p°ed názvem nové funkce si zatím nebudeme v²ímat je jen ho tam prost¥ dáme (vysv¥tlení níºe).
I prázdné závorky je t°eba napsat!

Následuje klasický blok p°íkaz· obalený ve sloºených závorkách. Zde se jedná o pohyb robota
dop°edu, oto£ení t°etím motorem a návrat robota zp¥t.

P°íkaz return 0 op¥t zatím jen opí²eme.

Nakonec je ve funkci main nová funkce tamAZpet pouºita. (Pozor na správné psaní velkých a malých
písmen. Zde jsme pouºili konvenci, ºe kaºdé slovo v názvu krom¥ prvního za£íná velkým písmenem.)
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6.2 Funkce s parametry *

Funkce s parametry dob°e známe. Jsou to v²echny funkce, které jsme zatím pouºívali. Nap°íklad
funkce pro pohyb motor· p°ijímají parametry pro sílu motoru, po£et stup¬· oto£ení, ... I na²e
funkce mohou mít parametry, které n¥jak ovliv¬ují jejich pr·b¥h. Zde je p°íklad takové funkce:

int otocka(float rKola, float roztec, int uhel)

{

float otoceni = roztec*uhel/rKola,100; // vypocet otoceni

RotateMotorEx(OUT_AB,100,otoceni,true,true); // provedeni pohybu

return 0;

}

Tato funkce se jmenuje otocka a vstupují do ní dva parametry typu desetinného £ísla (rKola a roztec)
a jeden celo£íselný parametr (uhel). Funkce d¥lá to, ºe oto£í robota o zadaný úhel (tedy t°eba úhel
180◦ je £elem vzad). Jelikoº v²ak m·ºeme ur£it jen úhel oto£ení motor· a ne úhel oto£ení robota (to
je úpln¥ n¥co jiného), musíme v¥d¥t, jak robot vypadá. Známe-li velikost kol a vzdálenost mezi koly
(tedy velikost kruºnice, kterou kola p°i oto£ce opisují), m·ºeme správné oto£ení motor· vypo£ítat.
(Odvození výpo£tu zde nebudeme rozebírat.) Následn¥ se tedy odpovídající oto£ení motor· provede.

Tuto funkci bychom mohli pouºít nap°íklad s parametry:

otocka(2.5, 5, 180);

Chceme tedy oto£it robota s koly o polom¥ru 2.5 cm a rozte£í kol 5 cm £elem vzad. (Jelikoº se rozte£
ve výpo£tu d¥lí polom¥rem kol, je jedno, v jakých jednotkách tyto veli£iny uvedeme. Jednotky jen
musí být stejné.)

6.3 Funkce s návratovou hodnotou **

Nyní si °ekneme, co znamená to int p°ed názvem funkce a return na konci. Funkce nemusí jen p°ímo
provád¥t p°íkazy. M·ºe nap°íklad n¥co vypo£ítat ze zadaných hodnot a výsledek p°edt k dal²ímu
pouºití. Jako p°íklad si uvedeme jednoduchou funkci, které zadáme po£et oto£ek a ona nám spo£te,
kolik je to stup¬·.

#include <iostream>

using namespace std;

int otockyNaStupne(float otocky)

{

int stupne = otocky*360;

return stupne;

}

int main()

{

int pocetStupnu;
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pocetStupnu = otockyNaStupne(5.78);

cout << pocetStupnu;

}

Slovo int p°ed funkcí tedy °íká, ºe na²e funkce bude vracet celo£íselný výsledek. Nejprve se ze
zadaného po£tu oto£ek vypo£te po£et stup¬·. Dále následu p°íkaz return (anglicky "vrátit"), který
práv¥ vrátí vrátí hodnotu prom¥nné stupne. Tím tedy °íkáme, ºe práv¥ hodnota této prom¥nné je
to, co má být výsledkem na²í funkce.

Ve funkci main na²i funkci pouºijeme. Do prom¥nné pocetStupnu vloºíme výsledek na²í funkce
otockyNaStupne s parametrem 5.78 oto£ky a výsledek vypí²eme. Tak se dozvíme, ºe 5.78 oto£ky je
2080 stup¬·.
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7 Senzory

Senzory slouºí k tomu, aby mohl robot n¥jakým zp·sobem reagovat na své okolí.

Na za£átku programu je t°eba senzory nastavit a p°i°adit ke správným port·m. Tady je p°íklad:

SetSensorTouch(IN_1);

SetSensorLight(IN_3);

SetSensorSound(IN_2);

SetSensorLowspeed(IN_4); //ultrasonic

Samoz°ejm¥ nemusíme p°i°adit v²echny senzory, m·ºeme je p°i°adit na jiné porty nebo m·ºeme na
r·zné porty p°i°adit více senzor· stejného typu.

Kaºdý senzor m¥°í n¥jakou fyzikální veli£inu a my m·ºeme pouºívat nam¥°enou hodnotu. To
ud¥láme pomocí "prom¥nných":

SENSOR_1

SENSOR_2

SENSOR_3

SENSOR_4

SensorUS(IN_4) // pro ultrasonic

Ve skute£nosti se nejedná o prom¥nné, jelikoº do nich nem·ºeme nic ukládat. Nicmén¥ m·ºeme
jejich hodnotu uloºit do jiné prom¥nné, nap°íklad:

SetSensorLight(IN_1);

int x;

x=SENSOR_1;

Tento program uloºí do prom¥nné x hodnotu úrovn¥ sv¥tla nam¥°enou pomocí light senzoru na
za£átku programu.

7.1 Touch senzor

Touch senzor má jen dv¥ hodnoty: 0 nestla£ený, 1 stla£ený. Uve¤me si p°íklad (cyklus while):

p·sobem reagovat

task main()

{

SetSensorTouch(IN_1);
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OnFwd(OUT_BC, 75);

while (SENSOR_1 == 0);

Off(OUT_BC);

}

(P°edpokládáme, ºe robot má n¥jaký nárazník napojený na touch senzor.) Nejprve nastavíme touch
senzor na port 1. Robot se poté rozjede dop°edu. Následující cyklus neprovádí ºádné p°íkazy, jen
stále dokola opakuje, zda je hodnota v touch senzoru 0 (tedy senzor není stla£en). Jakmile robot do
n¥£eho narazí, stla£í se senzor, hodnota SENZOR_1 se zm¥ní na 1 a cyklus se ukon£í. Program
kone£n¥ pokra£uje na dal²í p°íkaz, který zastaví motory.

7.2 Light senzor

Light senzor m¥°í mnoºství sv¥tla odraºeného od povrchu (tedy nerozeznává barvy). Jednoduchý
p°íklad:

task main()

{

int hranice=40;

SetSensorLight(IN_3);

OnFwd(OUT_BC, 75);

while (SENSOR_3 < hranice);

Off(OUT_BC);

}

P°íklad je zcela obdobný p°edchozímu p°íkladu na touch senzor. Jediný rozdíl je v tom, ºe robot se
zastaví, kdyº úrove¬ sv¥tla p°esáhne ur£itou hranici (robot najede na bílou £áru).

7.3 Sound senzor

Sound senzor snímá zvuk a vrací hodnotu jeho hlasitosti. Zase stejný p°íklad:

task main()

{

int hranice=40;

SetSensorSound(IN_2);

OnFwd(OUT_BC, 75);

while (SENSOR_2 < hranice);

Off(OUT_BC);

}

Stejné jako jako p°edchozí p°íklady. Nyní by se robot zastavil nap°íklad na tlesknutí.
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7.4 Ultarosinic senzor

Ultrasonic senzor vysílá ultrazvukový signál a podle doby, jako signál pot°ebuje na návrat ur£uje
vzdálenost od objektu. Problém m·ºe být, kdyº se vyslaný signál v·bec neodrazí k robotovi. V
takovém p°ípad¥ robot nic "nevidí". Stává se to celkem £asto, tak je pot°eba na to dávat pozor.
Zase stejný p°íklad:

task main()

{

int hranice=20;

SetSensorLowspeed(IN_4);

OnFwd(OUT_BC, 75);

while (SENSOR_4 < hranice);

Off(OUT_BC);

}

Stejné jako jako p°edchozí p°íklady. Nyní by se robot zastavil pokud je uº blízko u p°ekáºky.

Dal²ím p°íkladem m·ºe být robot, který se vyhýbá p°ekáºkám:

task main()

{

int hranice=50;

SetSensorLowspeed(IN_4);

while (true) //nekonecna smycka

{

if (SensorUS(IN_4) > hranice) {

OnFwd(OUT_BC, 75);

} else {

otateMotor(OUT_B, -75,200);

}

}

}

V programu se stále opakuje nekone£ná smy£ka, ve které se kontroluje, zda je v blízkosti p°ekáºka.
Pokud ne, robot jede stále dop°edu. Pokud ano, robot se pooto£í jiným sm¥rem.
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8 Dodatky

8.1 Psaní netradi£ních znak·

�asto budeme pot°ebovat psát znaky, které se v normální textu moc nepouºívají. Budeme je psát
pomocí klávesových zkratek s Alt Gr, coº je pravý Alt. (S levým altem to nebude fungovat!)

Znak Klávesová zkratka Název
@ Alt Gr + v zaviná£
& Alt Gr + c ampersand
| Alt Gr + w svislítko ("o°ítko")
[ Alt Gr + f levá hranatá závorka
] Alt Gr + g pravá hranatá závorka
{ Alt Gr + b levá sloºená závorka
} Alt Gr + n pravá sloºené závorka
< Alt Gr + , (bývá to na klávese) men²í
> Alt Gr + . (bývá to na klávese) v¥t²í
\ Alt Gr + q zp¥tné lomítko (backslash)

Tabulka 1 - Netradi£ních znak·.

8.2 Ozna£ení motor·

Pro ozna£ení motor· jsou p°edde�nované konstanty. Vºdy je uvedeno textové ozna£ení a p°íslu²ná
hodnota. (Jako parametry funkcí je tedy moºné pouºívat p°ímo £ísla.) Je snad z°ejmé, jaké motory
konstanta ozna£uje :-).

OUT_A 0

OUT_B 1

OUT_C 2

OUT_AB 3

OUT_AC 4

OUT_BC 5

OUT_ABC 6
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Seznam pouºitých zdroj·

[1] HANSEN J. NXC Programmer's Guide. Verze 1.2.1 r4, 2011.
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