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Drukuj

Obstlugiwane komendy

RoboCompass ma 10 polecen rysowania i 12 komend pomocniczych. Komendy rysowania mogg by¢
przypisane do oznaczefi i mozna odwota¢ si¢ do nich w innych komendach. W efekcie, polecenia moga by¢
faczone w tworczy sposéb w celu tworzenia wszelkiego rodzaju konstrukcji geometrycznych.

Komendy rysowania

point(x,y) Przyktad:- point(3,4) lub A=point(3.4) gdzie A jest oznaczeniem punktu.
line(x1,y1,x2,y2) Przyktad:- line(0,0,-2,5) lub C=line(A,B) gdzie A ,B oznaczaja punkty. Ewentualnie

moze by¢ podana dtugo$¢ jako line(A,B,3), gdzie 3 to dtugo$¢ odcinka na pétprostej AB za punktem B.

arc(originPoint radius,angleFrom,upto) Przyktad:- arc(point(2,2),3,40,20)Uzyje punktu (2,2) jako
srodka okregu o promieniu 3, zaczynajac tuk w punkcie, w ktorym promien tworzy kat o mierze 40° z
poziomem i doda nastepne 20° w kierunku przeciwnym do ruchu wskazéwek zegara (przy ujemnej -
zgodnie). Aby skopiowac promien, daj pierwszy parametr jako lini¢ (odcinek) lub dwa punkty, jak
pokazano tutaj arc(pointl ,point2 originPoint,angleFrom,upto)

perp(line passThroughPoint,length=10) Przyktad:- A=perp(line(1,2,3,4),point(1,2)) rysuje linie
prostopadta do danej linii(1,2,3.,4) przechodzaca przez punkt (1,2). Ostatni opcjonalny parametr tej
komendy to dtugos¢ linii prostopadtej, domySlnie 10.

parallel(line passThroughPoint,length=10) Przyktad:- parallel(line(1,2,3 ,4),point(1,2))

angle(pointl ,point2 degrees) Przyktad:- angle(A,B 45,1) Dwa punkty A 1 B wyznaczajg linie
podstawowg. Ostatni wspétczynnik to opcjonalny parametr, ktory steruje potozeniem katomierza
(wierzchotek kata). Warto$¢ 0 umieszcza go w A,1 w B 10.5 w Srodku AB.

polygon(comma separated points) Przyktad:- polygon(A,B,C) rysuje tréjkat o wierzchotkach A, B, C
findangle(2 lines or a polygon) Przyktad:- findangle(A ,B) okreSla, kat pomigdzy dwoma liniami A, B
lub w wielokgcie findangle(C) (C jest oznaczeniem wielokata), okreSla katy wewngtrzne wielokata.
fill(A B fillType=0,output=1) wypetnia wnetrza figur A ,B. Wypelniane ksztalty mogg by¢ wycinkiem
okregu, wielokatem itp. Komenda moze zawiera¢ dowolng ich liczbe. DomySIny typ wypelnienia
fillType=0 suma obszaréw, 1 czeS¢ wspodlna i 2 to roznica.fill(A),

fill(arc(0,0,3,0,360),D polygon(2,3.,4,6,1,0))

trace(comma separated points) kresli krzywa przechodzacg przez podane punkty.
trace(point(0,0),point(1,sin(30)),point(1,sin(60)),point(1,sin(120)),B)

Jako zasada ogélna, w przypadku gdy jakikolwiek punkt wystepuje w wyrazeniu, mozemy uzy¢ point(2,3)
lub uzy¢ jego oznaczenia lub uzy¢ polecenia pomocniczego, ktére obliczy i zaznaczy punkt. Podobnie
wszedzie tam, gdzie oczekuje si¢ linii, mozemy dac¢ oznaczenie tej linii lub oznaczenie dwdch punktow.

Przyktadowo arc(A,B point(2,1),50.,40) wykorzystuje odlegto$¢ od A do B jako promien i rysuje tuk o srodku
(2,1). Uwaga: zamiast punktu (2,1), mozemy uzy¢ "C", jeS§li mamy punkt oznaczony literg C.

Komendy pomocnicze (przydatne do obliczen)

dist(point1, point2) oblicza odlegto$¢ migdzy dwoma punktami. Mozemy takze daé dist(C)jesli C
oznacza lini¢ (tj. odcinek).

X(point) daje wspotrzedng x punktu A= X(point(2,1))

Y (point) daje wspétrzedna y punktu B= Y (point(1,2))

pos(polygon or line or arc,index) zwraca punkt o danym indeksie. Je§li wielokat A ma 4 wierzchofki,
pos(A,3) zwraca trzeci punkt, podobnie jeSli oznaczenie linii jest B to indeks 2 zwraca punkt koncowy.
Przyktad:- pos(B,2)

intersect(objectl ,object2,index=1) daje punkt przeciecia dowolnych dwdéch obiektéw (z wyjatkiem
punktéw). Przyktad G=point(intersect(D,E)) domyS§lnie daje pierwszy punktu przecigcia. Dla drugiego
1 trzeciego punktu przecigcia, wpisz odpowiednio 2 lub 3. Na przyktad intersect(D,E,2) daje drugi
punkt przecigcia.
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reflect(object,line) daje obraz obiektu w symetrii osiowej. Przyktad:- reflect(D,A) gdzie D jest
oznaczeniem przeksztatcanego obiektu, a A jest 0sig symetrii.

rotate(object,angle ,withrespectTo=point(0,0)) daje obraz obiektu w obrocie o podany kat. DomySInie
obrot jest wzgledem punktu (0,0), ktéry moze by¢ ewentualnie zastgpiony dowolnym innym przez
podanie jego wspétrzednych.

translate(object x,y,withrespectTo=point(0,0)) przesuwa obiekt o wektor o wspétrzednych x,y
(domysSlnie) lub o wektor o koficu w (x,y) 1 poczatku w podanym punkcie.
translate(arc(2,3,3,0,180),2,3,point(2,1)) lub translate(G,2 4)
dilate(object,scaleFactor,withRespectTo=point(0,0)) obraz danego obiektu w jednoktadnosci o Srodku
w podanym punkcie (domyS$lnie (0,0)) i podanej skali. dilate(point(3,1),2) .

project(pointl line) rzutuje prostopadle wprowadzony punkt na prosta i daje obraz tego rzutu.
Przyktad:-project(A,line(0,0,1,0)) daje obraz rzutu prostokatnego punktu A na dang prosta.
interpolate(point] ,point2 ratio) Przyktad:- interpolate(A,B,0.5) Stosunek 0,5 daje punkt Srodkowy AB
hide(comma separated labels) Przyktad:- hide(A,B,C,D) ukrywa obiekty A,B,C,D. Aby ponownie
pokazaé, uzyj show(A,B,C.D)

group(comma separated objects)Przeksztalcenia mogg dotyczy¢ wielu obiektéw jednoczesnie jezeli je
pogrupujemy. Na przyktad, aby obréci¢ razem tuk 'A' i wielokat 'B', uzyj C=group(A,B) i nastgpnie
D=rotate(C,120) gdzie C jest oznaczeniem grupy. Grupy moga by¢ réwniez wkladane jedna w druga.

Roézne ksztatty moga by¢ tworzone przez zastosowanie operacji logicznych do prostych figur. Na
przyktad and(A,B,C)daje czes¢ wpdlng A,B,C gdzie A,B,C to tuki lub wielokaty. Analogicznie

or(A E polygon(0,0,2,3.4,1)) i diff(A,B) daja, odpowiednio, sum¢ i réznic¢ danych obszaréw. Obszary
bez cz¢sSci wspdlnej nie sg obstugiwane (wynik operacji xor) ale ten sam rezultat moze by¢ uzyskany
poprzez taczenie wielokatéw za pomocg komendy group.

Wszystkie elementarne funkcje matematyczne, takie jak sin,cos,tan,asin,acos,atan,log,sqrt,max,min sg
obstugiwane. Uwaga: Miary katéw w funkcjach trygonometrycznych wyrazane sa w stopniach.
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