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1 Pripravené programy

Pro zrychleni vyuky jsou zde uvedeny zakladni verze programii, které si mZete zkopirovat do odpovi-
dajictho programovaciho prostiedi.

1.1 Bricx
Tady je to velmi jednoduché:

task main()

{
//sem prijdou prikazy

¥

1.2 CodeBlocx
Tady je to slozitéjsi, jelikoz jsme v normélnim 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;

}



1.3 Dev c++
Zde musime jesté navic zafidit, aby se ndm po ukonéen{ 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 O;

}



2 Strucny prehled

2.1 Tabulka probranych funkci

V nésleduji tabulce jsou uvedeny funkce jen stru¢né pro rychlou orientaci.

Obecné Priklad

Wait(cas); Wait(5000);

TextOut(poziceX, poziceY, text, nas- | TextOut(0, 0, "Hello World!", 0);
taveniVypisu);

OnFwd(porty, silaMotoru); OnFwd(OUT_BC, 75);
OnRev(porty, silaMotoru); OnRev(OUT _C, 75);

Off(porty); Off(OUT _C);

OnFwdSync(porty, silaMotoru, pomer); OnFwdSync(OUT _BC, 75, 50);
RotateMotor(porty, silaMotoru, uhel); RotateMotor(OUT _AB, 75, 180);
RotateMotorEx(porty, silaMotoru, uhel, | RotateMotorEx(OUT _AB, 75, 180, 50,
pomer, synchronizace, stopka); true, true);

Tabulka 1 - Tabulka probranych funkci.

2.2 Wait

void Wait(
unsigned long ms

)

Zastavi provadéni piikazi na uréitou dobu danou parametrem ms, ktery se udava v milisekundéch
(tisicinach sekundy). Funkce ale napiiklad nedavéa zadny piikaz na zastaveni motorii. Pokud je tedy
zadan robotovi pohyb, pojede stale dal.

e ms : doba ¢ekani v milisekundach

2.2.1 Priklad Wait:

task main()

{
TextOut(0,0,"Hello World!",0);
Wait (5000);

Vypise se text a poté program cekéd 5 sekund, nez se ukondi.



2.3 TextOut

char TextOut(
int x,
int vy,
string str,
unsigned long options = DRAW_OPT_NORMAL

VypiSe textovy Fetézec str na obrazovku robota a pozici x, y. (y musi byt nasobek osmi, tedy 0, 8,
16, ... , 56) Posledni parametr options umoziuje dalsi nastaveni zptisobu vypisu (viz manudl).

e x : vzdalenost od levého okraje
e vy : Fadek vypisu

e str : text, ktery bude vypsan

options : dalsi nastaveni

2.3.1 Priklad TextOut:

task main()

{

Text0ut (0,0,"Hello World!",0);
Wait (5000);

}

VypiSe se text do levého dolnfho rohu se zakladnim nastavenim a poté program ¢ekd 5 sekund, nez
se ukonci.

2.4 OnFwd

void OnFwd (
byte outputs,
char pur

)

Rozto¢i motory outputs (viz Oznaceni motort 8.2) rychlosti pwr (hodnoty -100 az 100). Motory
se bude tocit, dokud nedostane dalgf prikaz. Zadanim zaporné hodnoty parametru pwr se oto&{ smér
pohybu a zaddnim 0 se motory zastavi.

e outputs : urceni motort

e pwr : sila (rychlost) otaeni

2.4.1 Priklad OnFwd:

task main()



OnFwd (OUT_A, 75);
OnFwd (QUT_A, -75);
Wait (2000) ;

OnFwd (QUT_A, 0);

Robot dostane pfikaz roztocit motor v portu A dopfedu rychlosti 75. Okamzité v8ak dostane dalsi
pitkaz na opacny pohyb. Po dvou sekundach otaceni v protisméru je motor zastaven.

2.5 OnRev

void OnRev (
byte outputs,
char pwr

)

Stejné jako OnkFwd, jen todi s motory opa¢nym smérem.

e outputs : urceni motort

e pwr : sila (rychlost) ota¢eni

2.6 Off

void O0ff (
byte outputs
)

Vypne motory (vynuti okamzité zastaveni).

e outputs : urceni motor

2.6.1 Priklad: pohyb motorii:

task main()

{
OnFwd (OUT_A, 75);
OnRev (QUT_A, 75);
Wait (2000);
0ff (QUT_A) ;

}

Uplné stejny piiklad jako pitklad k OnFwd 2.4.1, jen s vyuzitim réznych funkei.



2.7 OnFwdSync

void OnFwdSync (
byte outputs,
char pvr,
char turnpct

Rozto¢i motory outputs (viz Oznaceni motort 8.2) rychlosti pwr (hodnoty -100 az 100). Motory
se bude tocit, dokud nedostane dalgf prikaz. Zadanim zaporné hodnoty parametru pwr se oto&{ smér
pohybu a zadanim 0 se motory zastavi. Parametr turnpct udava pomér otéceni kol (kazdé se tedy
otadi riizné rychle) a tedy ur¢uje polomér zataceni robota. (hodnoty -100 az 100)

e outputs : urceni motort
e pwr : sila (rychlost) otaeni

e turnpct : mira zataceni

2.7.1 Priklad OnFwdSync:

task main()

{
OnFwdSync (OUT_BC,75,50) ;

Robot jede dopfedu a potupné zataci. 777 jakym smérem 777

2.8 RotateMotor

void RotateMotor (
byte outputs,
char puwr,
long angle

Rozto¢i motory outputs (viz Oznaceni motort 8.2) rychlosti pwr (hodnoty -100 az 100). Motory
se otoCi o thel angle. Zadanim zaporné hodnoty parametru pwr se oto¢{ smér pohybu a zadanim
0 se motory zastavi.

e outputs : urceni motort
e pwr : sila (rychlost) otafeni

e angle : dhel otocent

2.8.1 Priklad RotateMotor:

task main()



RotateMotor (OUT_A,75,180) ;

oto¢i motorem A rychlosti 75 o 180 stupnd.

2.9 RotateMotorEx

void RotateMotorEx (
byte outputs,
char puwr,
long angle,
char turnpct,
bool sync,
bool stop

Rozto¢i motory outputs (viz Oznaceni motort 8.2) rychlosti pwr (hodnoty -100 az 100). Motory
se otoli o tthel angle. Zadanim zaporné hodnoty parametru pwr se oto¢i smér pohybu a zadanim 0
se motory zastavi. Parametr turnpct udava pomér otafeni kol (kazdé se tedy otadi rizné rychle) a
tedy urcuje polomér zataceni robota. (hodnoty -100 az 100) 77? ktery motor se ¥idi zadanym tihlem
777 Dalsi parametr sync urcuje, zda se ma provadét synchronizace motori a mél by byt nastaven na
true, jinak funkce nemam moc smysl... Posledni parametr stop udavé, zda mé robot po dokonceni
okamzité nucené zastavit nebo nechat motory setrvacnosti dotocit. (Je dobré také dat true, jinak
nevite piesné, kde robot a a baterii snad za kazdou cenu Set¥it nemusime.)

e outputs : urceni motort

e pwr : sila (rychlost) otaeni

e angle : Ghel otocent

e turnpct : mira zataceni

e sync : zapnuti/vypnuti synchronizace

e stop : zapnuti/vypnuti vynuceného zastaveni

2.9.1 Priklad RotateMotorEx:

task main()

{
RotateMotorEx(QUT_AB,75,180,50,true,true);

oto¢i motory A a B rychlosti 75 o 180 stupitit 777 ktery 777 synchronizované a na konci vynutf
okamzité zastaveni.
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3 Promenné

Pro ptiklady v této kapitole budeme piedpoklddat spousténi v prostiedi s konzolovym vystu-
pem ("Gerné okno"). Divod je ten, ze zde miZeme pouzit pohodlny vypis pomoci cout. Nyni
si pfipravime testovaci program, ve kterém si mtizeme zkouset nize uvedené piiklady:

#include <iostream>
using namespace std;

int main()

{
//sem prijdou prikazy
//napriklad
cout << "Ahoj," << endl << "jak se vede?";
return O;
}

(Radky za dvéma lomitky jsou komentaie, tedy néco, ¢eho si pocitaé nev§ima.) Rovnou jsme zde
uvedli ptiklad pouziti cout: zac¢inad slovem cout a poté nasleduje sled véci, které chceme vypsat
oddélenych "dvojzobacky«<. Prikaz endl znamena konec fadku, takze celkové program vypise:

Ahoj,
jak se vede?

3.1 Co jsou promenné?

Proménné nam umoziuji pracovat s paméti pocitace. Pro konkrétnost hned uvedeme piiklad:
int cislo = 5;

Tento kod zavadi novou proménnou, kterd se jmenuje cislo. Slovo int znamend, Ze se jednd o
proménnou pro ukladani celych ¢isel (0, 1, 5, 42, -8, 56854, ...). Hned pii vytvoreni je do proménné
cislo vlozena hodnota 5.

Jak uz ndm sdm néazev napovidd, hodnota proménné se mize p¥i béhu programu ménit. V kazdém
okamziku je viak hodnota uloZeni v proménné pevné stanovena. ! Zména hodnoty proménné se
provadi pomoci -", tedy napriklad:

!Srovnani s proménnymi v matematice: V matematice mame napiiklad vyraz = = 2y. S tim muZeme dale pracovat,
ale dokud se napiiklad nedozvime, kolik je y, nevime, kolik je x. KdyZz nam pak nékdo y d& mizeme z uréit. V
programovani vytvofime napiiklad op&t proménnou z a nas program na této hodnoté zavisi (z uréuje otoleni
motori). Program pak miZe fungovat tak, Ze se hodnota x uréi podle okam?Zité situace, tfeba podle vzdalenosti
robota od piekazky (pomoci ultrasonic senzoru).
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cislo = 10;

3.2 Pocitani s promennymi

P¥i programovéani miizeme pouZivat standardni matematické operace: +, -, *, / (plus, minus, krat,
déleno) i bez pouziti proménnych. Napiiklad chceme, aby robot udélal 5 oto¢ek motoru. Nemusime
potiebny tihel pocitat dopfedu a misto toho mizeme pouzit prikaz:

RotateMotor (OUT_A,75,5%360) ;

Daleko zajimavéjsi je v8ak pocitani s proménnymi. MiZzeme nap¥iklad novou hodnotu jedné proménné
urc¢it pomoci hodnoty jiné proménné:

int a = 10;

int b = 0;

b = (a+t2)*2; // v b je (10+2)*2=24
cout << b; // vypise b

Zde jsme také ukazali, Ze muzeme normalné pracovat se zédvorkami (plati standardni pfednost oper-
aci) a tento program tedy vypiSe hodnotu b = 24. Jesté zajimavéjsi je, Ze muzeme pouZit samotnou
proménnou pro urcéeni jeji nové hodnoty, tedy napriklad:

int a = 10;
a = 40/a+a; // v a je 40/10+10=4+10=14
cout << a;

Funguje to tak, Ze ve vyrazu na pravé stran€ ma a vSude ptivodni hodnotu, urci se celd hodnota
pravé strany a ta se pak uloz do a. Vysledek tedy bude vypis ¢isla 14. (Poznamenejme, Ze zde se
proménné v pocitaci zasadné lis{ od proménnych v matematice. V matematice napiiklad rovnice
a = a + 2 ani nema fefeni, zato v programovani tento piikaz prosté zvysi hodnotu a o dva.)

Zatim jsme se seznamili s proménnou typu int, do které miizeme vkladat celd ¢isla. V oddile o
typech proménnych si povime daleko vice, ale nyn{ si pro tcely pocitani zavedeme jesté proménné
pro uklddani desetinnych c¢isel - float. Vytvoreni mtze vypadat naptiklad takto:

float cislo2 = 2.5;

Poznamenejme, ze pfi programovani vzdy pouzivame desetinnou tecku! Také s proménnymi typu
float mtZeme provadst ¢tyfi zékladni matematické operace (+, -, *, /). MiZeme i kombinovat
proménné typh int a float. Vse snad osvétli nasledujici piiklad:

int a = 10;

int vysledek = O;

float x = 1.25;

x = 2%x; // v x je 2%1.25=2.5
vysledek = a*x/b; // ve vysledek je 10%2.5/5=25/5=5

cout << vysledek;

12



Tento program tedy na konci vypiSe vysledek, ve kterém je ¢islo 5.

Pozorny ¢tenadf si uz jisté vsiml, Ze jsme si ve v8ech prikladech dali dobry pozor, abychom do
celodiselné proménné (typu int) neukladali desetinné ¢islo. V poslednim piikladé jsme sice s de-
setinnymi ¢isly pracovali, ale nakonec vyslo ¢islo celé. Pokud se pokusime ulozZit desetinné ¢islo do
proménné typu int, &islo se zaokrouhli doli! Tedy napiiklad

int a = 10;
int b = 3;
int ¢ = 0;

float x = 1.25;

cC = X; // do ¢ se ulozi 1
cout << ¢ << endl; // vypise c a ukonci radek

c = a/b; // 10/3=3.3333 -> do ¢ se ulozi 3
cout << ¢ << endl; // vypise c a ukonci radek

c = b/a; // 3/10=0.3 -> do ¢ se ulozi 0
cout << ¢ << endl; // vypise ¢ a ukonci radek

c = b/b5; // 3/5=0.6 -> do ¢ se ulozi O
cout << ¢ << endl; // vypise c a ukonci radek

Na toto je tfeba davat velky pozor. Jesté zaludnéjsi je to, Ze program takto pracuje s celymi ¢&isly,
kterad nejsou prifazena proménny. Predstavme si, Ze mame zadédno otoceni motoru ve stupnich a
chceme spocitat, kolik je to otocek. Pouzijeme 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, Ze se cely vypocet provede s celymi &isly, zaokrouhli a teprve poté se vlozi do
x. Program se da spravit tim, Ze pocitaci naznaime, Ze mé pocitat s desetinnymi ¢isly napiiklad
takto:

float x = 0;
x = 540.0/360; // .0 ud&la z 540 desetinné &islo

-> do x se ulozi 1.5
cout << x;

Jisté se vam nékdy stalo, Ze né€jaky program prosté z ni¢eho nic pfestal pracovat a jedind moznost
byla ho vypnout. Nyn{ si ukdZeme, jak se to miize podafit. Jed o déleni nulou. Na to je tieba davat
pozor, protoze pokus o déleni nulou zpisobi kolaps programu. MiiZete si spustit tento priklad:

int a = 0;

13



int b = 5;
b = b/a; // tady program spadne!

cout << b;

3.2.1 Inicializace promennych **

Mozné jste si v8imli, Ze pokud proménnou chceme pouzit jen k uloZeni néjakého vypodtu, davame
do ni hodnotu 0. Mohli bychom tam déavat i libovolnou jinou hodnotu, stejné ji pak pfepiseme.
Dokonce tam nemusime dévat nic, tedy je mozné proménnou definovat takto:

int a; //vytrori promennou a

Navic si miZeme uSetfit praci pfi definovani vice proménnych zépisem:

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

Co se ale stane, kdyz bychom nyni nechali tuto proménnou vypsat nebo dokonce s ni pocitat?
MiZzeme to zkusit:

int a; //vytrori promennou a
int b = 5;

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

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

Nyni se v8ak nedé Fict, co vlastné program vypiSe. Jelikoz jsme proménné a neurcili zadnou hodnotu,
tedy jsme ji neinicializovali, nevime, co v ni je. Program v8ak probéhne a néco vypiSe a na druhém
Ffadku skutetné vypiSe pétinu toho, co vypsal na prvnim. Funguje to tak, ze pii vytvoreni proménné
si pocita¢ prosté vezme néjaky kus paméti (u int jsou to 4B) a nyni je v proménné uloZeno to, co

zrovna v daném kousku pameéti zbylo z béhu jinych programi. Z naseho pohledu tedy vlastné zcela
nahodné ¢islo (kladné i zdporné a ¢asto dost velké).

3.3 Vstup od uzivatele *

Nékdy potiebuje, aby nas program komunikoval s uzivatelem. Tedy aby ho pozadal o vlozeni né-
jakych dat a na zakladé téchto dat mu poskytl odpovéd. K tomu se pouziva ptikaz cin. Opet
zatneme prikladem:

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

14



Tento program si vytvoii proménnou a, zobrazi vyzvu k zadani jeji hodnoty, pomoci prikazu cin
tuto hodnotu ulozi do a (v8imnéte si obracenych zobéacki) a nakonec vypise dvojnasobek zadané
hodnoty.

3.4 Typy promennych *

S nékterymi typy proménnych jsme se jiz setkali, nyni se podivame ne kompletnéjsi (ne kompletni)
seznam.

Typ Co se do néj uklada
bool Loguck4 hodnota false/true, respektive 0/1
int Cela cisla v rozmezi pfiblizné + 2 000 000 000
float Desetinna ¢isla (obrovsky rozsah a velkd pfesnost)
char Jeden znak (pismenu), respektive ¢islo 0/256
string Retézec znaki (slovo, véta,...)

Typ bool **

Typ int

Typ float

Typ char

Typ string

3.5 Zkraceny zapis prirazeni **
3.6 Pole **

3.7 Vicerozmeérna pole ***
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4 Podminky

Jednou ze zékladnich moznosti programu je provadét dvé rozdilné operace na zakladé splnéni/nesplnéni
ur¢ité podminky. K tomu se pouziva konstrukce s piikazem if. Klasicky uvedeme piiklad:

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
+

Nyni se pokusime v pfikladu zorientovat.
Nejprve si vytvoiime proménnou x a vlozime do ni hodnotu 4.6 (viz kapitola proménné).

Nyni néasleduje ptikaz if (zndme z anglickych podminkovych vét) a za nim podminka uzaviena v
obycéejnych zavorkach. K tomu, jak miize vypadat podminka se vratime pozdéji. V naSem ptipadé
je podminka splnéna, pokud je hodnota x v&étsi nez 5, coz neni.

Nasleduji ptikazy, které by se provedly, kdyby podminka splnéna byla. Jsou uzavieny ve slozenych
zavorkach (za¢ind za podminkou a koné¢i pred "else"). Pokud by tedy bylo = vetsi nez 5, program
by vypsal text "x je velke".

Dale mame piikaz else (tedy anglicky "jinak"), které fika, Ze nasleduji piikazy provedené pii nes-
plnéni podminky.

Piikazy provedené p¥i nesplnéni podminky jsou opét mezi sloZzenymi zévorkami a program tedy v
tomto pfipadé (x neni vétsi nez 5) vypiSe text "x je male".

Do lidské feci (a ¢estiny) by se tedy dal nasledujici pfiklad napsat takto:
X je 4.6

Kdyz (x je v&t81 neZ 5) {

Vypis "x je velke"

} jinak {

Vypis§ "x je male".

3

4.1 Mozné vyrazy v podmince

K uréeni splnéni/nespnéni podminky mutZzeme poZit operatory:

e < (mensi nez)
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o > (v&tsi nez)

e <= (mensi nebo rovno)

e = (v&tsi nebo rovno)

e == (je rovno) POZOR! Je potieba pozit dvé rovnitka! (Jedno = znamené pfifazeni hodnoty)
e != (neni rovno)

Pro lepsi predstavu uvedeme jesté jeden zajimavéjsi piiklad (**).

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 proménné wvek a cena. Program se nyn{ zeptd, kolik je uzivateli let a zadanou
hodnotu ulozi do proménné vek. Na zakladé toho, zda je v€k uzivatele vétsi, nebo mensi nez 15 let
pak program urci odpovidajici cenu a tu nasledné vypise.

4.2 Kombinované podminky **

vvvvvv

operatory and (tedy "a") a or ("nebo"), které se zapisuji jako && (dva ampersandy) respektive
|| (dvé "ofitka", proto se tomu také tak fika :-)). Jako ukazku pouziti téchto operatoru trochu
upravime piedchozi p¥iklad. Slevu nyni dostanou i lidé starsi nez 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;

Pouzit4 podminka je tedy splnéna pokud je vék mensi nez patnact let nebo vétsi nez 60 let.
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Pro ilustraci podminky && pouzije obdobny piiklad. Pfedstavme si bazén, kde davaji slevu détem
do patnacti let, ale jen v pfipadg, Ze chtéji vstupenku alespoii na 3 hodiny. Pak bychom mohli pozit
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;

by

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

Podminka je tedy splnéna jen pokud je vék mensi nez 15 let a doba deldi nebo rovna 3 hodiny.
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5 Cykly

Cykly se pouzivaji v piipadg, Ze chceme néjaky piikaz mnohokrat opakovat. Existuje nékolik druht
cykld.

5.1 Cyklus repeat

Nejjednodussim cyklem v Bricks je repeat. POZOR: cyklus repeat neni v normalnim C/C++, takze
vam nebude fungovat napiiklad v CodeBllocks, ale pouze v Bricx! Uvedme si jednoduchy ptiklad:

repeat (5)

{
RotateMotor (0OUT_B,50,100) ;
Wait (1000);

Je témét ziejmé, jak piikaz funguje. Anglické slovo repeat znamend opakuj a parametr v zavorce
udava pocet opakovani. Nasleduji slozené zavorky, které ohranicuji prikazy, které chceme opakovat.
(Stejné jako u podminky mtize byt mezi slozenymi zavorkami piikazi vice.) Tento program tedy
udéla to, ze b-krat pootoc¢i motorem v portu A a vzdy sekundu pocka.

Ukol: (cyklus repeat, pohyb) Vytvoite program, ktery popojede s robotem tiikrat doptedu a dozadu
s pouzitim cyklu repeat.

5.2 Cyklus while *

Zajimaveéjsi je cyklus while. Ten se lisi tim, Ze pocet opakovani neni pfeden dan. Cyklus na zacatku
kazdého opakovani kontroluje podminku a pokud je splnéna, pokracuje.

int max_rychlost = 90;
int rychlost=1;
while (rychlost<max_rychlost)

{
OnFwd (QUT_BC,rychlost);
Wait (50) ;
rychlost=rychlost+1;

}

Nejprve si zvolime maximélni rychlost (90) a pocatecni hodnotu rychlosti (1). Potom program
vstoupi do cyklu. Podminka je splnéna (1<90) a robot se rozjede rychlosti rychlost (1), jede touto
rychlosti 5 setin vtefiny a zvedne rychlost o 1 (tedy na 2). Cyklus se stale opakuje a robot jede
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¢im dal vétsi rychlosti. Jakmile vSak rychlost dosdhne hodnoty max rychlost, cyklus se ukonci a
nésledné i cely program.

5.3 Cyklus for *

Jedné se o cyklus, u kterého je predem dano, kolikrat se bude opakovat. Maze vypadat naptiklad
takto:

for (int i=0;i<100;i++) {
cout << "Uz nikdy nebudu rozebirat roboty jinych skupin." << endl;

}

Zkusme nyni program postupné rozlustit. Slovo for pochopitelné znadi, ze nasleduje for cyklus.
Dale jsou zde obyéejné zavorky obsahujici t¥i piikazy oddélené stiednikem.

1. int i=0 - Zavede proménnou ¢, do které ulozi hodnotu 0. Tato proménna ndm ¥ika, v kolikdtém
béhu cyklu se pravé nachazime.

2. i<100 - Podminka, ktera urc¢uje, zda ma cyklus bézet znovu. Cyklus bézi, dokud je podminka
splnéna. V naSem piipadé tedy dokud i (pocet jiz probéhlych opakovéani) je mensi néz 100.
Cyklus tedy pobézi pravé 100-krat.

3. i++ - Piikaz, ktery pfi kazdém opakovani zvysi ¢ o jednicku.

Pro zakladn{ pouziti témto pfikaziim vlastné viibec nenf tfeba rozumét. Prosté jen ¢islo 100 nahradime
poctem cyklid, které potiebujeme.

Nésleduji prikazy provedené v kazdém béhu cyklu opét obalené ve slozenych zavorkich. Tento pro-
gram tedy udéla to, ze 100-krat napise vétu: "Uz nikdy nebudu rozebirat roboty jinych skupin."
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6 Funkce

Poditace funguji tak, Zze mame néjaké zikladni operace, které miZzeme provadét a z nich postupné

vvvvvv

vvvvvv

6.1 Funkce bez parametri

Nejjednodussi varianta funkce je takové, kterd déla vzdy to samé. neni tedy tieba ji pii pouZiti
davat néjaké dalgi adaje. Tu miuZeme vytvorit napiiklad 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 O ; // pouziti funkce
return 0;

}

Zde jsme uvedli cely program, aby bylo vidét, kam definice nové funkce pat¥i: mimo funkci main! a
to konkrétné nad ni. nejprve tedy uréime, jak se bude nova funkce jmenovat, tedy tamA Zpet. Slova
int pred nazvem nové funkce si zatim nebudeme v8imat je jen ho tam prosté dame (vysvétleni nize).
I prazdné zavorky je tfeba napsat!

Nasleduje klasicky blok ptikazi obaleny ve slozenych zavorkich. Zde se jedn&d o pohyb robota
dopredu, otofeni tfetim motorem a navrat robota zpét.

Prikaz return 0 opét zatim jen opiSeme.

Nakonec je ve funkci main nova funkce tamA Zpet pouzita. (Pozor na spravné psani velkych a malych
pismen. Zde jsme pouzili konvenci, Ze kazdé slovo v nazvu kromé prvniho zac¢ind velkym pismenem.)
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6.2 Funkce s parametry *

Funkce s parametry dobfe zname. Jsou to v8echny funkce, které jsme zatim pouzivali. Napiiklad
funkce pro pohyb motori pfijimaji parametry pro silu motoru, pocet stupini otoceni, ... I naSe
funkce mohou mit parametry, které néjak ovliviiuji jejich pribéh. Zde je piiklad takové funkce:

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

{
float otoceni = roztec*uhel/rKola,100; // vypocet otoceni
RotateMotorEx(QOUT_AB,100,0toceni,true,true); // provedeni pohybu
return 0;

}

Tato funkce se jmenuje otocka a vstupuji do ni dva parametry typu desetinného ¢isla (rKola a roztec)
a jeden celoCiselny parametr (uhel). Funkce déla to, Ze otoci robota o zadany thel (tedy tieba thel
180° je ¢elem vzad). Jelikoz viak miizeme urcit jen tthel oto¢eni motorii a ne thel otoceni robota (to
je uplné néco jiného), musime védét, jak robot vypada. Zname-li velikost kol a vzdalenost mezi koly
(tedy velikost kruznice, kterou kola pii otocce opisuji), mizeme spravné otoceni motorii vypocitat.
(Odvozeni vypoctu zde nebudeme rozebirat.) Nasledné se tedy odpovidajici oto¢eni motori provede.

Tuto funkci bychom mohli pouzit napfiklad s parametry:
otocka(2.5, 5, 180);

Chceme tedy otocit robota s koly o poloméru 2.5 cm a rozteci kol 5 cm &elem vzad. (Jelikoz se roztec
ve vypocétu déli polomérem kol, je jedno, v jakych jednotkach tyto veli¢iny uvedeme. Jednotky jen
musi byt stejné.)

6.3 Funkce s navratovou hodnotou **

Nyni si fekneme, co znamena to int pred nazvem funkce a return na konci. Funkce nemusi jen pfimo
provadét prikazy. Mize naptiklad néco vypocitat ze zadanych hodnot a vysledek piedt k dalsimu
pouziti. Jako piiklad si uvedeme jednoduchou funkci, které zadame pocet otocek a ona nam spocte,
kolik je to stupnt.

#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 pred funkci tedy tik4, Ze naSe funkce bude vracet celo¢iselny vysledek. Nejprve se ze
zadaného poctu otocek vypocte pocet stupiiti. Dale nasledu piikaz return (anglicky "vratit"), ktery
pravé vrati vrati hodnotu proménné stupne. Tim tedy Fikdme, ze pravé hodnota této proménné je
to, co mé byt vysledkem nagi funkce.

Ve funkci main nasi funkci pouzijeme. Do proménné pocetStupnu vlozime vysledek nasi funkce
otockyNaStupne s parametrem 5.78 otocky a vysledek vypiSeme. Tak se dozvime, Ze 5.78 otocky je
2080 stupnt.
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7 Senzory

Senzory slouzi k tomu, aby mohl robot néjakym zptisobem reagovat na své okoli.

Na zacatku programu je tfeba senzory nastavit a pfifadit ke spravnym portim. Tady je priklad:

SetSensorTouch(IN_1);
SetSensorLight (IN_3);
SetSensorSound(IN_2);
SetSensorLowspeed (IN_4); //ultrasonic

Samoziejmé nemusime prifadit vSechny senzory, muzeme je piifadit na jiné porty nebo miZeme na
ruzné porty prirfadit vice senzord stejného typu.

Kazdy senzor méff néjakou fyzikalni veliéinu a my mtzeme pouZivat naméfenou hodnotu. To
udélame pomoci "proménnych":

SENSOR_1
SENSOR_2
SENSOR_3
SENSOR_4
SensorUS(IN_4) // pro ultrasonic

Ve skutec¢nosti se nejednd o proménné, jelikoZz do nich nemtizeme nic ukladat. Nicméné méizeme
jejich hodnotu ulozit do jiné proménné, napiiklad:

SetSensorLight (IN_1);
int x;

x=SENSOR_1;

Tento program ulozi do proménné z hodnotu tGrovné svétla naméfenou pomoci light senzoru na
zaCatku programu.

7.1 Touch senzor
Touch senzor m4 jen dvé hodnoty: 0 nestlaceny, 1 stlaceny. Uvedme si piiklad (cyklus while):

plsobem reagovat
task main()

{
SetSensorTouch(IN_1);
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OnFwd (QUT_BC, 75);
while (SENSOR_1 == 0);
0ff (OUT_BC) ;

(Pfedpokladame, Ze robot ma néjaky naraznik napojeny na touch senzor.) Nejprve nastavime touch
senzor na port 1. Robot se poté rozjede dopiedu. Nésledujici cyklus neprovadi zadné piikazy, jen
stale dokola opakuje, zda je hodnota v touch senzoru 0 (tedy senzor neni stla¢en). Jakmile robot do
néceho narazi, stlaci se senzor, hodnota SENZOR 1 se zménf na 1 a cyklus se ukonéi. Program
kone¢né pokracuje na dalsi piikaz, ktery zastavi motory.

7.2 Light senzor

Light senzor mé&ff mnozstvi svétla odrazeného od povrchu (tedy nerozeznava barvy). Jednoduchy
priklad:

task main()

{
int hranice=40;
SetSensorLight (IN_3);
OnFwd (OUT_BC, 75);
while (SENSOR_3 < hranice);
0ff (OUT_BC) ;

}

Priklad je zcela obdobny pfedchozimu piikladu na touch senzor. Jediny rozdil je v tom, Ze robot se
zastavi, kdyz troven svétla pfesahne uréitou hranici (robot najede na bilou ¢aru).

7.3 Sound senzor

Sound senzor snim4 zvuk a vraci hodnotu jeho hlasitosti. Zase stejny priklad:

task main()

{
int hranice=40;
SetSensorSound (IN_2) ;
OnFwd (QUT_BC, 75);
while (SENSOR_2 < hranice);
0ff (OUT_BC) ;

}

Stejné jako jako pFedchozi p¥iklady. Nyni by se robot zastavil napfiklad na tlesknuti.
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7.4 Ultarosinic senzor

Ultrasonic senzor vysila ultrazvukovy signal a podle doby, jako signél potfebuje na navrat urcuje
vzdélenost od objektu. Problém mitze byt, kdyz se vyslany signal viibec neodrazi k robotovi. V
takovém piipad€ robot nic "nevidi". Stava se to celkem casto, tak je potfeba na to dévat pozor.
Zase stejny priklad:

task main()

{
int hranice=20;
SetSensorLowspeed (IN_4) ;
OnFwd (QUT_BC, 75);
while (SENSOR_4 < hranice);
0ff (OUT_BC) ;

}

Stejné jako jako pFedchozi p¥iklady. Nyni by se robot zastavil pokud je uz blizko u prekazky.

Dalsim piikladem mtiZe byt robot, ktery se vyhyba piekazkam:

task main()
{
int hranice=50;
SetSensorLowspeed (IN_4);
while (true) //mekonecna smycka
{
if (SensorUS(IN_4) > hranice) {
OnFwd (OUT_BC, 75);
} else {
otateMotor(OUT_B, -75,200);

V programu se stale opakuje nekone¢nd smycka, ve které se kontroluje, zda je v blizkosti prekazka.
Pokud ne, robot jede stale dopfedu. Pokud ano, robot se pootodi jinym smérem.
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8 Dodatky

8.1 Psani netradicnich znaka

Casto budeme potifebovat psat znaky, které se v normalni textu moc nepouzivaji. Budeme je psat
pomoci klavesovych zkratek s Alt Gr, coZ je pravy Alt. (S levym altem to nebude fungovat!)

Znak | Klavesova zkratka Nazev

@ Alt Gr + v zavinac

& Alt Gr + ¢ ampersand

| Alt Gr +w svislitko ("ofitko")

[ Alt Gr + f leva hranaté zavorka

] Alt Gr + g prava hranata zavorka
{ Alt Gr + b leva slozend zavorka

} Alt Gr +n prava slozené zavorka
< Alt Gr + , (byva to na klavese) mensi

> Alt Gr + . (byva to na klavese) VEtS

\ Alt Gr + g zpétné lomitko (backslash)

Tabulka 1 - Netradi¢nich znakn.

8.2 Oznaceni motort

Pro oznaceni motori jsou preddefinované konstanty. Vzdy je uvedeno textové oznaceni a pfislusna
hodnota. (Jako parametry funkei je tedy mozné pouzivat piimo ¢isla.) Je snad ziejme, jaké motory
konstanta oznacuje :-).

OUT_A
0UT_B
0UT_C
OUT_AB
OUT_AC
OQUT_BC
OUT_ABC

O W NN O
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