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■並列タスク



• 並列タスク

 PADによる並列タスクの図示



• シングルタスクと並列タスク

シングルタスク

→ライントレースと障害物回避を同時に行うには並列タスク化する



• 並列タスク

 PADによる並列タスクの図示



並列タスク (p.83: parallel_task1.nxc)



並列タスク (p.83: parallel_task1.nxc)



並列タスクにおける問題

• 命令の衝突（コンフリクト）
‒ タスクAがタスクBの実行を妨害
‒ 同時にモータを制御



セマフォ（信号灯）



セマフォ（信号灯）



セマフォ（信号灯）



セマフォ（信号灯）



セマフォによる並列タスクのコンフリクトを回避



mutex変数の導入（NXC独自）

• モーターが使用されているかどうかを判断
‒ Acquire(mutex)
• モータが使用されていない状態になるまで待つ

• モータの使用後、解放
‒ Release(mutex)
• モータを解放
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並列タスク (p.87: parallel_task2.nxc)



並列タスク (p.87: parallel_task2.nxc)


