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1 Anotace

Tento dokument popisuje implementované funkce a jejich vstupy a vystupy v prostiedi

Simotion Scout, pouzité pii fizeni jedné osy stolniho fotbalu.

2 Implementované funkce

Vzhledem k tomu, ze prostfedi Simotion Scout umoznuje sledovani hodnoty za béhu
programu pouze pro globdlni proménné, je vétsina metod bez vstupu a vystupu, protoze
¢tou a zapisuji z a do téchto globalnich proménnych. Prestoze je tento zpusob nestandardni
a nachylnéjsi na chyby, byl zvolen z duvodu snadnéjstho hledani a odstranovani chyb

vV programu.

2.1 funkce attackAction

Vstupy funkce: misto vykopu mice target (INT) a predchozi jiz provedeny posun v rotaéni
ose shift (INT)

Vystupy funkce: indikator provedeni vykopu done (INT)

Priklad voldni: attackAction(target := 300, shift := 0, done => retDINT)

Popis funkce: Funkce provede jednoduchy vykop mice ze zadané pozice.

2.2 funkce attack2Action

Vstupy funkce: misto vykopu mice target (INT)

Vystupy funkce: nejsou
Priklad voldni: attack2Action(target := 300)

Popis funkce: Funkce provede vijkop mice s nahrdvkou spoluhrdaci ze zadané pozice.

2.3 funkce axeslnitialization

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou

Priklad voléni: azesInitialization()

Popis funkce: Funkce provede inicializaci osy v translacnim i rotacnim posunu pomoci
pomalého dojezdu k okraji stolu se sledovanim momentu motoru a sledovanim inicializacni

znacky na ose pomoci kamery. Funkce je voldna pri startu systému.



2.4 funkce coordinateSystemTransfer

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou

Priklad volani: coordinateSystem Transfer()

Popis funkce: Funkce precte aktudlni iidaje o pozici mice z vystupu kamery v px a prepocte

je na udaj o pozici v mm.

2.5 funkce countDefense

Vstupy funkce: pozice osy axisXposition (INT), pro kterou je funkce volédna

Vystupy funkce: nejsou

Priklad voldni: countDefense(azisXposition := 915)

Popis funkce: Funkce urci prisecik budouct trajektorie mice a fotbalové osy, do kterého je

potreba presunout hrdce pro zamezeni pohybu mice.

2.6 funkce countVectorAndEstimateNextPosition

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou
Priklad volani: countVectorAndEstimateNextPosition()

Popis funkce: Funkce vypocte z aktudlni a predchozi zmérené pozice mice vektor rychlosti

jeho pohybu a odhadne jeho budouci pozici.

2.7 funkce defenseAction

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou
Priklad voldni: defenseAction()

Popis funkce: Funkce provede obrannou akci, tedy nastaveni hrdace osy na trajektorii po-

hybugiciho se mice. Rychlost presunu zdvisi na rychlosti mice.

2.8 funkce disableAxes

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou
Priklad volani: disableAxes()

Popis funkce: Funkce vypne napdjeni motoru a uzamkne ovldddni rotacniho i translacniho

pohybu, pokud tomu tak jesteé neni.



2.9 funkce enableAxes

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou
Priklad voléni: enableAzes()

Popis funkce: Funkce zapne napdjeni motoru a umozni ovldddni rotacniho i translacniho

pohybu, pokud tomu tak jeste nent.

2.10 funkce initVariables

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou
Priklad voldni: initVariables()

Popis funkce: Funkce zajisti inicializaci zakladnich proménngjch, jako jsou napriklad trans-

formacni konstanty pro prepocet souradnic mice mezi hodnotou v pr a hodnotou v mm.

Funkce je volana pri startu systému.

2.11 funkce movePlayers

Vstupy funkce: cilové pozice pro hrace position (INT)

Vystupy funkce: indikator tspésného nebo neispésného presunu moved (BOOL)

Priklad voldni: movePlayers(position := 300, moved => retBOOL)

Popis funkce: Funkce presune nejblizsiho mozného hrdce na zadanou pozici, pokud je to

mozné (zadand pozice je smysluplnd).

2.12 funkce poke

Vstupy funkce: vzdalenost mice od osy distance (INT) a smér nahravky direction

(INT), s moznostmi +1 (vlevo ve sméru od vlastni brany) nebo -1 (vpravo)

Vystupy funkce: nejsou

Priklad voldni: poke(distance := 20, direction := +1)

Popis funkce: Funkce provede nahrdvku mice do strany z aktudlni pozice o0sy.

2.13 funkce returnAction

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou

Priklad voldni: returnAction()

Popis funkce: Funkce zajisti presun osy do vijchozi pozice na stredu hristé.
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2.14 funkce rotateAxisWithLimit

Vstupy funkce: rychlost otaceni velocity (INT), akcelerace pii rozbéhu a dobéhu accele-

ration (DNT), relativni pozice oto¢eni position (INT), z jejtho znaménka je urcen smér
rotace (4 positive, - negative)

Vystupy funkce: proménnd indikujici tspésné dokonéeni pohybu done (DINT) v piipadé,

ze je nulova, pokud je nenulova, pohyb nebyl dokon¢en a proménna obsahuje idaj o urazené
vzdalenosti ve stupnich rotace motoru

Priklad volani: rotateAzis WithLimitl (velocity := 8000, acceleration := 100000,

position := 400, done => retDINT)

Popis funkce: Funkce rotuje osou s vnitiné nastavenym limitem na moment sily motoru,

v pripadé jeho prekroceni (zaseknuti mice) se pohyb prerusi.

2.15 funkce select AndDoAttack

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou

Priklad voldni: selectAndDoAttack()

Popis funkce: Funkce zvoli metodu viykopu mice podle jeho pozice a zavold prislusnou
funkca.

2.16 funkce selectMode

Vstupy funkce: pozice osy axisXposition (INT), pro kterou je funkce voldna

Vystupy funkce: nejsou
Priklad voldni: selectMode(azisXposition := 915)

Popis funkce: Funkce podle pohybu mice zvoli herni mod osy, obranu, utok (vijkop), ndvrat

do vychozi pozice nebo Zddnou akci.

2.17 funkce setSearchRegion

Vstupy funkce: nejsou

Vystupy funkce: nejsou
Priklad voldni: setSearchRegion()

Popis funkce: Funkce urci oblast vyhleddvdni mice na hraci plose podle jeho odhadované

pristi pozice a rozméry nové oblasti zapise do prislusniych proménniych reprezentujicich

vstupni proménné kamery.



2.18 funkce shoot

Vstupy funkce: predchozi, jiz provedeny posun v rota¢ni ose shift (INT)

Vystupy funkce: nejsou
Priklad volani: shoot(shift := 200)

Popis funkce: Funkce provede vijkop mice na aktudlni poloze osy a poté ndvrat do puvodni

pozice zménéné o hodnotu vstupni proménné shift.

3 Implementované programy

3.1 program go_to_stop

Priiklad voldni: Program je nutné ptiradit k nékteré z tloh v Ezecution Sytstem

Popis programu: Provadi operace potrebné pri vypnuti programu.

3.2 program initialization

Priiklad volani: Program je nutné priradit k nékteré z uloh v Ezecution Sytstem

Popis programu: Program provede inicializaci osy v translaénim i rotacnim posunu pomoci

pomalého dojezdu k okraji stolu se sledovanim momentu motoru a sledovanim inicializacni

znacky na ose pomoci kamery.

3.3 program main_routine

Priiklad volani: Program je nutné priradit k nékteré z uloh v Ezecution Sytstem

Popis programu: Hlavni tidici smycka, nacitda idaje o zmérené poloze z kamery, vybird

a provadi adekvdatni reakci 0sy.
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