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  第5课：能识别光线强度的机器人



能识别光线强度的机器人（报晓机器人）

亮度检测

报晓



#include "ASEIO.h"int     //编译预处理命令
photo_1=0;                      //亮度变量1的初值为0
int gi_1=0;                       //整型变量1的初值为0
void main()
{
   photo_1 = AI(6);           //将6#端口的值赋予photo_1
   while(photo_1 < 200)
   { photo_1 = AI(6); }       //循环体
   while(gi_1 < 10)
   {
     BEEP(523.200012,1.000000);
     gi_1 = gi_1 + 1;
   }
}



用子程序功能编写的“报晓机器人”程序



传感器模块的判断功能
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选择结构 if (<条件式>)
{
   <程序段A>
}
else
{
   <程序段B>
}
<程序段C>



趋光小车



趋光小车



#include "ASEIO.h“
Int photo_1=0; int photo_2=0; int gi_1=0;
void main()
{
    while(gi_1 == 0)
    {
      photo_1 = AI(5);
      if(photo_1 > 2000)
      {
        photo_2 = AI(6);
        if(photo_2 > 2000)                                      //正前方光线强向前直行
        { SetMotoCL(0,10);  SetMotoCL(3,10); }
        else                                                             //左前方光线强向左转
        { SetMotoCL(0,0);    SetMotoCL(3,15); }
       }
      else
      {
        photo_2 = AI(6);
        if(photo_2 > 2000)                                     //右前方光线强向右转
        { SetMotoCL(0,15);   SetMoto(3,0); }
        else                                                            //光线强度不够向原地右转寻找光源
        { SetMotoCL(0,20);   SetMotoCL(3,-20); }
      }
     printf( "\nphoto_1=%d\nphoto_2=%d\n\n\n\n\n",photo_1,photo_2 );
   }
}



驱赶入侵者



光敏循线小车




