LEGO robotok

XX. rész

II1.3.4.6. A kimenet programozasa

Az EV3 tégla kimeneteit, vagyis a motorokat az ev3_output.h és ev3_output.c modu-
lokban (kell haszndlni az #include "C:\Apps\Bticx\API\ev3_outputh"-t) 1évé figgvények
segitségével programozhatjuk.

bool OutputInit (void) ;
Inicializalja a kimenetet.

bool OutputOpen (void) ;
Megnyitja a kimenetet.

bool OutputClose (void) ;
Lezatja a kimenetet.

bool OutputExit (void) ;
Kilép az output modulbdl. Lezatja az Gsszes kimenetet.

bool OutputProgramStop (void) ;
Megallitja a motorokat.

bool OutputInitialized(void) ;
Visszatériti, hogy a kimenet inicializalva volt-e vagy sem.

bool OutputStop (byte Outputs, bool useBrake);
Megallitja a megadott kimeneteken taldlhaté motorokat (Outputs), be lehet allitani, hogy
azonnal megalljanak (brake), vagy, hogy a motorok aramellatasa kikapcsoljon, és azok addig
forogjanak tehetetlenségb6l szabadon, amig meg nem dllnak (coast).

bool OutputSetType (byte Output, char DeviceType) ;
Beillitja a megfelel6 kimenet (Output) tipusat (DeviceType).

bool OutputSetTypesArray (char* pTypes) ;

Egy témb segitségével dllitja be a kimenetek (motorok) tipusait.

bool OutputSetTypes (char OutputA, char OutputB, char OutputC, char
OutputD) ;

Egyenként beallitja a kimenetek tipusait.

bool OutputReset (byte Outputs);
Uijraallitja (reszetalja) a kimeneteket, vagyis nullara dllitja a poziciéikat.

bool OutputSpeed (byte Outputs, char Speed);
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Beillitja a megfelel6 kimenetek sebességét (a polaritashoz viszonyitva). Lehetévé teszi a
szabalyozast, ha a kimenet fordulatszammérével (tachométerrel) rendelkezik.

bool OutputPower (byte Outputs, char Power) ;
Bedllitja a megfelel6 kimenet teljesitményét, erejét. Felfiiggeszti a szabalyozast és a pozi-
cionalast.

bool OutputStartEx (byte Outputs, byte Owner);
A megadott kimeneteket inditja el.

bool OutputStart (byte Outputs);
OWNER_NONE beallitassal inditja el az outputs-szal megadott kimeneteket.

bool OutputPolarity (byte Outputs, char Polarity);
Bedllitja a megadott kimenetek polaritasat. Ha a Polarity 1, a motor elére, ha —1, akkor
hatra fog forogni, a 0-val pedig valt, megforditja az iranyat.

bool OutputRead (byte Output, char* Speed, int* TachoCount, int* Tac-
hoSensor) ;

A megadott kimenet adatait olvassa ki. A Speed a sebesség, a TachoCount tachométer
fordulatainak szama, a TachoSensor pedig a tachoérzékel értéke. Ezeket az értékeket az
utolsé visszaallitastdl (reszetalastol) szamolja.

bool OutputTest (byte Outputs, bool* isBusy);
Ellen6rzi, hogy melyik kimenet foglalt.

bool OutputState (byte Outputs, byte* State);
Bedllitja az 6sszes foglalt kimenet bitmaszkjat (State).

bool OutputClearCount (byte Outputs) ;
Ha a motort érzékel6 tizemmaodban hasznaljuk, t6rli a tachoszamot, vagyis lenullazza a
fordulatszimmérét.

bool OutputGetCount (byte Output, int* Tacho);
Ha a motort érzékelS tizemmodban hasznaljuk, visszatériti a fordulatszamméré értékét
(Tacho).

bool OutputGetTachoCount (byte Output, int* Tacho);
Ha a motort érzékelS tizemmodban hasznaljuk, visszatériti a fordulatszamméré értékét
az utolsé visszadllitas 6ta (Tacho).

bool OutputGetActualSpeed (byte Output, char* Speed);
Visszatériti a motor aktudlis sebességét (Speed).

bool OutputStepPowerEx (byte Outputs, char Power, int Stepl, int Step2,
int Step3, bool useBrake, byte Owner);

Beallitja a kimenetek teljesitményét (Power), a rimpalépéseket (fel, dllando, le), valamint a
megallasi médot (useBrake).
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bool OutputStepPower (byte Outputs, char Power, int Stepl, int Step2,
int Step3);

Az el6bbi fuggvényt hivia alapértelmezett useBrake TRUE és Owner OWNER NONE bealli-
tasokkal.

bool OutputTimePowerEx (byte Outputs, char Power, int Timel, int Time2,
int Time3, bool useBrake, byte Owner);

Az OutputStepPowerEx fliggvényhez hasonld beallité fiiggvény, csak nem a Iépéseket,
hanem az id6t allitja be.

bool OutputTimePower (byte Outputs, char Power, int Timel, int Time2,
int Time3);

Az elébbi fiiggvényt hivja alapértelmezett useBrake TRUE és Owner OWNER NONE bealli-
tasokkal.

bool OutputStepSpeedEx (byte Outputs, char Speed, int Stepl, int Step2,
int Step3, bool useBrake, byte Owner);

Az outputStepPowerEx fliggvényhez hasonl6 beallit6 fiigevény, csak nem a telje-
sitményt, hanem a sebességet allitja be.

bool OutputStepSpeed (byte Outputs, char Speed, int Stepl, int Step2,
int Step3)

Az el6bbi fuggvényt hivia alapértelmezett useBrake TRUE és Owner OWNER NONE beallitd-
sokkal.

bool OutputTimeSpeedEx (byte Outputs, char Speed, int Timel, int Time2,
int Time3, bool useBrake, byte Owner);

Az outputStepSpeedEx fiiggvényhez hasonlé beallité fliggvény, csak nem a lépéseket,
hanem az id6t 4llitja be.

bool OutputTimeSpeed(byte Outputs, char Speed, int Timel, int Time2,
int Time);

Az el6bbi fiigevényt hivja alapértelmezett useBrake TRUE és Owner OWNER_NONE beallita-
sokkal.

bool OutputStepSyncEx (byte Outputs, char Speed, short Turn, int Step,
bool useBrake, byte Owner);

Kormanyzasi médot valdsit meg két motor segitségével. Az outputs paraméter tehat
csak OUT_AB, OUT_AC, OUT_AD, OUT_BC, OUT_BD, vagy OUT_CD lehet. Bedllitja a sebességet
(Speed), a fordulas szOgét (Turn), a Iépést (Step), a megalldsi médot (useBrake), valamint a
tulajdonost (Owner).

bool OutputStepSync (byte Outputs, char Speed, short Turn, int Step);
Az el6bbi fiiggvényt hivja alapértelmezett useBrake TRUE és Owner OWNER_NONE bealli-
tasokkal.

bool OutputTimeSyncEx (byte Outputs, char Speed, short Turn, int Time,
bool useBrake, byte Owner);
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Kormanyzasi médot valésit meg két motor segitségével, tehat a OutputStepSync
fiuggvényhez hasonld beallité fiiggvény, am nem a Iépést, hanem a motor mikodési idejét
(Time) allitja be.

bool OutputTimeSync (byte Outputs, char Speed, short Turn, int Time);
Az el6bbi fiiggvényt hivja alapértelmezett useBrake TRUE és Owner OWNER_NONE bealli-
tasokkal.

void SetOutputEx (byte Outputs, byte Mode, byte reset);

Beallitja a kimenet médjat (Mode). Ez a méd OUT_FLOAT, OUT_OFF vagy OUT_ON lehet. Az
OUT_ON bekapcsolja a motort, az ouT_OFF kikapcsolja, az oUT_FLOAT pedig kikapcsolja az
aramellatast, de hagyja a motort szabadon megallni. A reset segitségével a fordulatszammé-
r6t allithatjuk vissza, reszetalhatjuk.

void SetOutput (byte Outputs, byte Mode) ;
Az elébbi fiiggvényt hivja alapértelmezett reset RESET_NONE bedllitassal.

void SetDirection (byte Outputs, byte Dir);
Bedllitja a motor iranyat. Ha a Dir 1 (OUT_FWD), a motor el6re, ha —1 (oUT REV), akkor
hatra fog forogni, a O-val (OUT_TOGGLE) pedig valt, megforditja az iranyat.

void SetPower (byte Outputs, char Power);
Beallitja a motor teljesitményét.

void SetSpeed (byte Outputs, char Speed);
Beallitja a motor sebességét.

void OnEx (byte Outputs, byte reset);
Bekapcsolja a motort.

void OffEx (byte Outputs, byte reset);
Kikapcsolja a motort.

void FloatEx (byte Outputs, byte reset);
Kikapcsolja a motor aramellatasat, és hagyja magatél megéllni.

void On (byte Outputs) ;
Az onEx fuggvényt hivja alapértelmezett RESET NONE paraméterrel.

void Off (byte Outputs);
Az O£ fEx fiiggvényt hivja alapértelmezett RESET_NONE paraméterrel.

void Float (byte Outputs);
A FloatEx fuggvényt hivja alapértelmezett RESET NONE paraméterrel.

void Coast (byte Outputs) ;
A FloatEx fuggvényt hivja alapértelmezett RESET NONE paraméterrel.
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void Toggle (byte Outputs);
Megvaltoztatja a motor forgasi iranyat.

void Fwd (byte Outputs);
Beallitja a motor eléreforgasat.

void Rev (byte Outputs);
Bedllitja a motor visszaforgasat.

void OnFwdEx (byte Outputs, char Power, byte reset);
Bedllitja a motor el6reforgasat, teljesitményét, valamint a fordulatszammér6jét. Bekap-
csolja a motort.

void OnRevEx (byte Outputs, char Power, byte reset);
Bedllitja a motor visszaforgasat, teljesitményét, valamint a fordulatszamméréjét. Bekap-
csolja a motort.

void OnFwd (byte Outputs) ;
Bekapcsolja a motort el6re iranyba, OUT_POWER DEFAULT, valamint RESET_NONE alapér-
telmezett paraméterekkel.

void OnRev (byte Outputs) ;
Bekapcsolja a motort vissza iranyba, OUT POWER DEFAULT, valamint RESET NONE alapér-
telmezett paraméterekkel.

void OnFwdRegEx (byte Outputs, char Speed, byte RegMode, byte reset);
Bekapcsolja a motort elére irdnyba, bedllitja a sebességét és a fordulatszammérét. Ebben
a fejlesztésben a RegMode paraméter nem jatszik szerepet.

void OnRevRegEx (byte Outputs, char Speed, byte RegMode, byte reset);
Bekapcsolja a motort vissza iranyba, beallitja a sebességét és a fordulatszammérét. Eb-
ben a fejlesztésben a RegMode paraméter nem jatszik szerepet.

void OnFwdReg (byte Outputs, char Speed);
Az OnFwdRegEx fiiggvényt hivja OUT REGMODE SPEED és RESET_NONE alapértelmezett
paraméterekkel.

void OnRevReg (byte Outputs, char Speed);
Az OnRevRegEx fiiggvényt hivja OUT REGMODE SPEED és RESET_NONE alapértelmezett
paraméterekkel.

void OnFwdSyncEx (byte Outputs, char Speed, short Turn, byte reset);
Kormanyzasi médot valdsit meg két motor segitségével el6re iranyba, beallitja a sebessé-
get, a fordulatot, valamint a fordulatszammér6t.

void OnRevSyncEx (byte Outputs, char Speed, short Turn, byte reset);
Kormanyzasi médot valosit meg két motor segitségével vissza iranyba, bedllitja a sebes-
séget, a fordulatot, valamint a fordulatszammérét.
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void OnFwdSync (byte Outputs, char Speed);
Az onFwdSyncEx fuggvényt hivja 0 fordulasi széggel és RESET_NONE alapértelmezett pa-
raméterrel.

void OnRevSync (byte Outputs, char Speed);
Az OnRevSyncEx figgvényt hivja 0 fordulasi széggel és RESET_NONE alapértelmezett pa-
raméterrel.

void RotateMotorNoWaitEx (byte Outputs, char Speed, int Angle, short
Turn, bool Sync, bool Stop);

Bekapcsolja a motort pathuzamos médon, vagyis a kovetkez6 utasitas végrehajtdsa is el-
indul. Megadhatjuk a sebességet (Speed), a fordulat sz6gét (Angle), a forduldst (Turn), ha a
Sync true, akkor kormanyzasi médba kertiliink, ha nem, akkor csak egy motort indit, meg-
adhatjuk a megallas médjat (stop).

void RotateMotorNoWait (byte Outputs, char Speed, int Angle);
Az el6bbi fiiggvényt hivia Turn = 0, Sync = true, Stop = true alapértelmezett érté-
kekkel.

void RotateMotorEx (byte Outputs, char Speed, int Angle, short Turn,
bool Sync, bool Stop);

A RotateMotorNoWaitEx fiiggvényhez hasonlé fiiggvény, am mig a motor mikodik,
mas utasitas nem hajthaté végre.

void RotateMotor (byte Outputs, char Speed, int Angle);
Az elébbi fiiggvényt hivja Turn = 0, Sync = true, Stop = true alapértelmezett érté-
kekkel.

void OnForSyncEx (byte Outputs, int Time, char Speed, short Turn, bool
Stop) ;
Az OutputTimeSyncEx fliggvényt hivja.

void OnForSync (byte Outputs, int Time, char Speed);
Az el6bbi figgvényt hivja Turn = 0, Stop = true alapértelmezett értékekkel.

void OnForEx (byte Outputs, int Time, char Power, byte reset);
A megadott ideig (Time) mikédteti a motort a megadott teljesitménnyel (Power). Beal-
lithatjuk a fordulatszimmérét is.

void OnFor (byte Outputs, int Time);
Az cl6bbi fiiggvényt hivja Power = OUT_POWER DEFAULT, reset = RESET NONE alap-
értelmezett értékekkel.

void ResetTachoCount (byte Outputs);
Reszetalja (visszaallitja) a fordulatszammérét vagy méréket.

void ResetAllTachoCounts (byte Outputs) ;
Reszetalja (visszaallitja) az Gsszes fordulatszammérét.
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void ResetBlockTachoCount (byte Outputs) ;
A ResetTachoCount fliggvény szinonimaja.

void ResetRotationCount (byte Outputs);
Reszetalja (visszaallitja) a fordulatszammérSt vagy mérdket.

void ResetCount (byte Outputs, byte reset);
Reszetdlja  (visszadllitia) a fordulatszammérét vagy méréket. A reset paraméter
RESET_COUNT, RESET_BLOCK_COUNT, RESET ROTATION COUNT, RESET_ BLOCKANDTACHO vagy
RESET_ALL lehet, s ennek fiiggvényében hivja az el6bbi figgvények valamelyikét.

int MotorTachoCount (byte Output) ;
Visszatériti a megadott motor fordulatszammérdiének értékét.

int MotorBlockTachoCount (byte Output) ;
Az el6bbi fiiggvény szinonimaja.

char MotorPower (byte Output) ;
Visszatériti a motor aktualis sebességét.

char MotorActualSpeed (byte Output) ;
Az el6bbi figgvény szinonimaja.

int MotorRotationCount (byte Output) ;
Visszatériti a motor fordulatszamat.

bool MotorBusy (byte Output) ;
Visszatériti, hogy a motor foglalt-e vagy sem.

A kévetkez6 program segitségével a motorokat teszteljik.

1. #include "c:\APPS\Bricx\API\ev3 command.h"
2. #include "c:\APPS\Bricx\API\ev3 output.h"
3.

4. int main()

5. {

6. OutputInit();

7. ResetAllTachoCounts (OUT ABCD) ;

8. SetPower (OUT_A, 90);

9. SetSpeed (OUT_B, 40);

10. SetPower (OUT_C, 60);

11. SetPower (OUT_D, -60);

12. On (OUT_ALL) ;

13. Wait (SEC_5);

14. Float (OUT_ALL) ;

15. OutputClose () ;

16. OutputExit () ;

17. return 0;

18. }
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Sajnos John Hansen fejlesztései itt lealltak, az érzékel6ket nem programozta le, am sajat
fejlesztésti programjainkban jol tudjuk ezeket a modulokat hasznalni, a tSbbit pedig leprog-

ramozzuk mi.

9. Feladat

Tervezzik meg egy olyan robot programjat, amelyik meg tudja oldani rekurzivan a Ha-

noi tornyai feladatot!

Mivel most imperativ nyelven programozunk, nyugodtan hasznalhatunk rekurziv hivast
is. A program {gy a kvetkez6 lesz:

1. #include <stdio.h>

2. #include <unistd.h>

3. #include "C:\Apps\Bricx\API\ev3 timer.h"

4. #include "C:\Apps\Bricx\API\ev3 lcd.h"

5. #include "C:\Apps\Bricx\API\ev3 command.h"

6. #include "C:\Apps\Bricx\API\ev3 output.h"

7.

8. char mes[6];

9.

10. woid hanoi (int k, char s, char d, char h)

11. {

12. if (k == 1)

13. {

14. sprintf (mes, "%$c -> %c\n", s, d);

15. LcdText (1, 0, 0, mes);

16. LcdRefresh () ;

17 Wait (SEC_1);

18. }

19. else

20. {

21 hanoi (k-1, s, h, d);

22. sprintf (mes, "%$c -> %c\n", s, d);

23. LcdText (1, 0, 0, mes);

24 . LcdRefresh () ;

25. Wait (SEC_1);

26. hanoi (k-1, h, d, s);

27. }

28. }

29

30. int main()

31. {

32. LedInit (),

33. LcdOpen () ;

34. int n = 3;

35. hanoi(n, '0', '1', '2");

36. LedExit () ;

37 LcdClose()

38. return 0;

39. ) Kovacs Lehel Istvan
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