Uvop po GRAFICKEHO RoBOTC

Po spusténi programu si vytvofime novy soubor (New File).

Pak doporucujeme zkontrolovat, zda je potfeba nahrat do robota firmware (Firmware Download).
A to tehdy, pokud na displeji mozku robota vidime néco jiného nez Auto Pgms a TeleOp Pgms.
Napft. kdyZz tam mame programy nahrané pomoci ModKitu (na displeji jsou programy pod Cisly 1 az
4), musime firmware nahrat urcité.

Pozn. Nékdy se stane, Ze mozek a senzory nebo motory nemaji uvnitf stejny firmware, tuto situaci
nezaménujme s nahranim firmware z programu RobotC. Tato situace se resi pomoci VEXOS Utility,
ktera se nainstaluje pfi instalaci programu RobotC. Robot ndm tuto neshodu verze firmware
raznych soucéastek sam zahlasi na displeji ve vhodné chvili (nebo spis nevhodné chvili ©), ale da
se tomu predejit, pokud jej ptipojime k pocitaci a zkontrolujeme pfes VEXOS.

Déale mlzZeme pristoupit ke konfiguraci robota (Motor
and Sensor Setup). Pokud si zatim postavime jen
podvozek, jako je na obrazku, staci v sekci Motors
nastavit, na kterém portu mdme levy a na kterém pravy
motor.

V prvnim sloupci Name si motory pojmenovavame.
Casto se vyuziva pavodni anglicky nazev, ale mize zde
byt jakykoliv. Je vohdné si vie nazvat tak, abychom se

pak vyznali v nasich programech.

Ve druhém sloupci Type pouze u vSech motor( vybereme VEX IQ Motor. Ve tfetim sloupci
u jednoho motoru zatrhneme reversed.

Motors and Sensors Setup n
Standard Models | Motors | Devices

Port Name Type Reversed Drive Motor Side
motor1 No motor v

motor2 I— No motor v
motor3 ]— No motor v
motor4 J—r No motor v
motor5 [— No motor v
motors | [efibotor VEXIQMotor v O et
motor7 I— No motor v
motor8 I— No motor v
motor [—‘ No motor v
motor10 T— No motor v
motor11 ﬂl— No motor v
motor12  [ightMotor VEXIQMotor v Right v
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Nastaveni zalozky Devices se nas nyni netyka, ale pokud néjaké senzory zapojime, tak je zde miZeme
nazvat a nastavit. Podobné jako u motor( plati, Ze nazvy si volime sami, a ve sloupci Sensor Type
vybirdme, o jaky senzor se jednd. Kde sviti Motor, tak na tuto polozku samoziejmé nesahame.

Motors and Sensors Setup
| Standard Modes | Motors | Devices |
Port Name Sensor Type
port1 l No Sensor v 1‘
port2 I No Sensor v‘
pot3 | | MNoSensor v]
port4 I | No Sensor v ‘
port5 l— [ No Sensor v 1‘
pots | [ Motor v |

port7 l— ¥ No Sensor X
port8 l_ \' No Sensor - J
port9 l ( No Sensor vﬂ\
port10 l— No Sensor v |
port11 I_ [ No Sen;o? 7,7 |
port12 ||_' \‘ Motor ¥ J
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PROGRAMUJEME MINIVEXE

Prikazy vybirame a pfetahujeme mysi z nabidky vlevo do ocislovanych radkl vpravo.

ROBOTC = ] ll!l’

&

© File Edit View Robot Window Help
[ — 3 | [@ Motorand } Bwere | == Compie | Downloadto |
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NAS PRVNI PROGRAM

Pretazenim ptikazu jsme vlastné vytvofili nds prvni program, nyni jej nahrajeme do robota. Pfipojime
mozek robota do USB pocitace, zapneme jej a stiskneme Download to Robot. Pocita¢ nds v tuto chvili
jesté poprosi o uloZeni naseho programu (to se zkratka déla vidy, nez mizZe dojit ke kompilaci

a nahrani programu).

Ip

Motor and ! Fimware = Compi ! Downloadto
= ﬁ'"/‘ Sensor Setup @ Download = Prog Q Robot

L || VEXsStartPage | Graphical002.rbg* |
~N

<1Ffor‘war‘d( 1 |,| rotations ~|,| 50 |);
2y

Pozn. pri této operaci muze dojit k hlaseni, Ze nahrani se nezdafilo, nebo Ze selhalo propojeni
s robotem. Nejcastéji doporucujeme stisknout nahrdvani znovu a napodruhé uz to nikdy nezlobi.
Pokud i nyni hldsi chybu propojeni, zkontrolujeme kabel, stdva se, Ze jej uzivatel nezastrcil zcela

do robota.

Po Uspésném nahrani se ndm objevi bud okno s chybami nastaveni robota, nebo se objevi malé
okénko k ovladani programu. Zde mzZzeme program spustit tlacitkem Start, pokud je jesté robot
pripojen kabelem a miZzeme zde i program hned zastavit stiskem Stop na stejném tlacitku.

Program samoziejmé muliZzeme spustit i na mozku robota klavesou Enter v Auto Pgms.

Program Debug ?

Debug Status Refresh
Start Suspend Step Into Continuous | v
Clear Al Show PC | | Show Datalog

Startithe program running

e — e et
o’

Pozn. V pfipadé chybovych hlaseni mizZeme toto preskocit, kdyz jde o chybu ¢idel a program
pravdépodobné bude fungovat, pokud jde o jizdu, ale skon¢i chybou i na displeji robota, pokud
pljde o chybné nastaveni motord. V chybovém hldaseni pak vidime, Ze robot vidi nékde nami
nazvanou poloZku (sloupec Name), kterd ale neni pripojena (ve sloupci Type je NoSensor), nebo
madme vybrdnu néjakou poloZku (ve sloupci Type je vybran senzor), ktera neni fyzicky zapojena.




Co uMi NAS PROGRAM?

Popravdé, moc toho neni. Robot popojede o jednu otacku kol, rychlosti 50.

(1Ffor‘war‘d( 1 |,| rotations ~|,| 50 |);

(2

Matematicky vzato jedna otacka kol odpovida néjaké vzdalenosti.
Mérenim muzZeme zjistit, Ze primér kol VEXe je 63,7 mm a tedy podle vzorce pro obvod kruhu
o0 =27 rdostaneme, Ze robot ujel vzdalenost 2 - 3,14 - 31,85 = 200 mm.

v

| < obvod kola

Jak mUZeme nastavit rychlost? Hodnota nabyva 1 — 100.

Kromé hodnoty rotations mizZeme volit degrees (stupné otoceni kol), miliseconds, second, minutes.

C1F forward (| 1 [, rotations v|,| 50 l);

2 | degrees
rotations
milliseconds
seconds

minutes

ZATAGENI ROBOTA

Urcité vas napadne pouzit prikaz turnLeft. OvSsem pozor, timto zplsobem se neotaci cely robot, ale
pouze kola. To jak moc se robot otoci, pak u tohoto pfikazu fesime spiSe pokusem/omylem, protoze
to zavisi na tom, jak velka kola mame a jak daleko od sebe jsou.

<1>tur‘nLeft( 1 |,| rotations ~|,| 50 |);
2




NEKOLIK PRIKLADD K RESEN(:

1) Kdy dojede robot nejdal? Pti nastaveni 2 rotations, 2 degrees nebo 2 seconds?
2) Kolik otacek kol je potfeba k ujeti vzdalenosti 45 cm?
3) Lisi se vzdalenost ujeta pri 1080 degrees a 3 rotations?

4) Dojede robot do vychozi pozice, pokud pojede vpred 5 rotations rychlosti 10 a pak
zpét 1800 degrees rychlosti 100?

G} for‘war‘d(g rotations «~ 10 |);
@F backward (| 1800 |,| degrees ~ ,| 100 l);

(3

5) Otocte se s robotem celem vzad (napt. o dvé otacky kol doleva, ale vase hodnota muze byt jing,
musite zkouset).

G} turnLeft (| 2 |,| rotations ~|,| 50 |);
(2

Nyni popojedte 500 mm, zde se otocte a jedte zpét do mista, odkud jste vyjeli.

(1Ffor‘war‘d( 2.5 |,| rotations ~|,| 50
C2F turnLeft (| 1 |,| rotations ~|(,| 50 |)
(3
<

N
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forward (| 2.5 |,| rotations +|,| 50

Mozna vas napadlo, pro¢ jsme jednoduse nezacouvali zpét? Zahy vsak zjistujeme, Ze tim, jak jsme se
na zacatku otocili, musime nyni po popojeti udélat znovu otacku c¢elem vzad a popojet dopredu, aby
byl robot opravdu exaktné ve stejné vychozi pozici.

6) Nechte robota objet prekazku

prekazka

START
CiL




MozZné feseni je takovéto:

1Ftur‘nLeft (’ 0.5 ‘,| rotations v|,[ 50 l);

2 forward ([ 1 l,| rotations v|,| 50 l);

3¢ turnRight (| .5 |,| rotations ~|,| 50 |);

forward ([ 3 |,| rotations v|,’ 50 \)3

turnRight (‘ <5 ],| rotations v|,| 50 l);

o))

forward ([ 1 [,| rotations v|,| 50 |)3

turnlLeft (’ 5 \,l rotations vl,l 50 ‘)3

0
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forward (| 1 |,| rotations ~|,| 50 |);

e]

7) Nechte robota, aby nakreslil obrazec:




RESEN{ PROBLEMO V PROGRAMU

Jak si hrajeme, program nabobtnava a mizeme se v ném snadno ztratit. Je tedy vhodné si zacit
pomdahat s orientaci v ném. UkdZzeme si nékolik moZnosti, jak na to.

forward (| 1 |,| rotations ~|,| 50 |);

turnRight (| 0.5 | | rotations ~|(,| 50 |);
forward (l_l rotations );

uranght( 0.5 |,| rotations v|, 50 |);

forward ( rotations ~ 50 |);

turnLeft (| 0.5 | | rotations v| ‘ 50 |)

forward (l_l rotations v|, 50 |);
turnLeft ([ 0.5 |,[ rotations +|,[ 50 |);

e

1
2
3
4
5
6
7
8
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(o)

Program obsahuje fadu pfikazi, které maji casto podobny vzhled a mizeme
se v ném ztratit.

HLASENIi NA DISPLEJI A ZVUKDOVY DOPROVOD

Jedna ze zakladnich mozZnosti jsou pipnuti podle toho, v které ¢asti kddu se zrovna robot nachazi.
Zaroven nas o tom muze informovat na displeji.

displayText (| linel ~+|,| Starting up! [); |
playSound (| soundTada vl);

¢
'
<4>tur‘nRight (,@l’ 50 |)3 |
‘
'
¢

(5 forward (m, rotations ~|, 50-); l

(7 displayText (| linel ~ ,@d the wall |);||
8/ playSound (IWD;
?for‘war‘d (| 1],| rotations ~[,| 50 [);
turnteft (0.5 ], [rotations <], 50 |
Forward (| 1], [rotetions ], 50]); |
turnLeft (W,Wl,m);
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PRIDAVANI KOMENTARO DO PROGRAMU

Pokud programujete, vite, Ze zakomentovat mizZzeme kazdy radek, nebo urcitou ¢ast programu.
Nabizi nam to i grafické RobotC.



- repeat

> repeat (forever)

> repea_tUntil |

e

if / else |

//comment
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resetTimer

wait
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‘ V¥ Simple Behaviors

]

C//HAwesome maze solving robot! | |

(2} forward (,| rotations vl,l 50 I); |
C3F turnLeft (| @.5 |,[ rotations ~|,[ 50 [); I
C4> forward (| 2.7 |,| rotations vl,l 50 I); |
@} turnRight (| 0.5 |,| rotations vl,l 50 |); |
( //HMade it to the first checkpoint! | |
(7} forward (| I |,| rotations vl,l 50 |)3 |
CSF turnLeft (| 1.7 |,] rotations v|,| 50 |); l
CQF forward (E,| rotations v|,| 50 I); |
(_1p[At the end!! |

ent:Instruction

)

Klikdnim na cisla fadkud je zakomentujeme:

C//HAwesome maze solving robot! |

(_/ mmmm————ptoratrom—t50-—— Clicking on ling

Cu

turnLeft (| 0.5 |,

rotations +|,[ 50 |); | numbers,

e

orward (| 2.7 |,

i rotations vl, ___59J)3

| =h

Cu

urnRight (| 0.5 -

,| rotations v-, 50

)5

=

Made it to the first checkpoint!

3.3

(7

forward (

,| rotations v| 5

(8

50 |);
turnLeft (| 1.7 ,| rotations ~|,| 50 |);

C

O

:I 50 |);

rotations ~

B A B A B8 [T Tl P 5 ]

At the end!!

5

forward (| 6 |,

=

Inspirace a obrazky:

DamienKee, 2016

Classroom Activities for the Busy Teacher: VEX IQ with ROBOTC Graphical,




VYBRANE PROGRAMY S KOMENTARI

Programy odpovidaji (neni-li uvedeno jinak) vychozimu robotovi Clawbotovi ze stavebnice VEX IQ.

POHYBY

1 — ¢ekd 1 sekundu po spusténi programu

2 — otoci se 0 90° (jak vime, tak realné asi o 30°; doprava o 90° je asi 0.7 az 0.8 rotations)
3 — popojede o jednu otacku motoru dopredu

4 — rozevre klesté (v portu 11 motor klesti)

5 — zvedne drzak klesti (v portu 10 motor véze / zvedaku)

(‘Ikwait (‘ 1 |,‘ seconds v|)3.
2% turnRight (| 90 |,| degrees v|,| 50 |);
3} forward (| 1 |,‘ rotations v‘,| 50 |),
4
5/

moveMotor (| motorll «~|,| 1 |,| rotations «~|,| 50 |);

moveMotor (| motorl® v‘,| 1 ‘,| rotations v|,| 50 |);

YY)

(o

JizbDA s VYUZITIM CIDEL

1 — vyckej, dokud se uzivatel nedotkne LED

2 — rozsvit dotykovou LED zelené

3 —jed dopredu o jednu otacku kol

4-6 — otacej se vpravo, dokud gyrosenzor nezaznamend hodnotu 90°
7 — zastav otaceni

8-9 — pohni véZi a klepety

( ‘IP | getTouchLEDValue(touchLED) v| ‘ — v‘ |1 v|
(2} setTouchLEDColor (| touchLED v‘,‘ colorGreen v‘);
<3F forward (| 1 M rotations "M 50 |),
| getGyroDegrees (gyroSensor) v| ‘ == 'H -9@ ‘:
}setMotor“ (‘ motorl v‘,‘ 50 |);

stopMotor ( );

6

7
<8F moveMotor (| motorl® v|,| 1 M rotations -M 50 |);
(o

Oy

s

moveMotor (| motorll v|,| 1 M rotations v‘,| 50 |);

stopAllMotors ( );




JiZDA, DETEKCE BARVY A PODLE Ni ZASTAVEN{ A ROZJETI
(POUZE UKAZKA VYUZITI 8IDLA BAREV, NEMA KONEC, NUTNO NA MOZzZKU
VYPNOUT KRIZKEM)

1 — opakuje stale dokola
2-4 — rozjede se, dokud neuvidi ¢ervenou, pak zastavi

5-6 — jakmile vidi zelenou, zase se rozjede

ﬂ repeat (forever ) {

setMultipleMotors (| 30 | |m0t0r1 v| |m0t0r‘6 v|,| noMotor v| |n0M0t0r v|); |

waJ.tUntJ.l( getColor‘Name(colorDetector} - - colorRed ),

waitUntil ( gethlor‘Name(colorDetector} - = ),
setMultipleMotors (| 30 |,| motorl ~|,| motoré ~|,| noMotor ~|,| noMotor ~|);

AUTONOMNI JizDA V PROSTREDI S PREKAZKAMI

1 — opakuje stéle dokola (pozor, program nema konec! nutno vypnout na mozku robota kfizkem)
2 — nastavi motory 1 a 6 na couvani (minus je dozadu) a neustale couva

3 — nastavil dotykovou LED na zelenou

4 — ¢eka, dokud cidlo vzdalenosti nezaznamena, Zze méné nez 150 mm od néj je prekazka

5 —v 15 cm od prekazky zastavi motory

6 — nastavil dotykovou LED na ¢ervenou

7 — pootoci se doleva a zkousi se opét pohybovat

q repeat (forever ) {
setMultipleMotors (| -50 |,| motorl v|,| motoré v|,| noMotor v|,| noMotor v|)3 ‘

setTouchLEDColor (| touchLED v| | colorGreen v|)5
CERRAGEREE getDistanceValue(distanceMM) ~
stopMultipleMotors (’m' Im‘ ’W‘ ’W‘),
setTouchLEDColor (| touchLED v|,| colorRed v|)3 ‘

turnLeft (| 0.7 |,| rotations v|,| 50 |), ‘




JizbA, ZVEDANI DRZAKU S KLEPETY A DETEKECE CASTI PROGRAMU
PoMOCi DOTYKOVE LED

1-5 jede dopfedu, zvedne drzak a poloZi ho, detekuje tuto ¢ast rozsvicenim cervené na LED
6-9, 10-13 opakuje pouze detekce je barvou Zlutou a zelenou
14 vrati se do vychoziho bodu

(Program Ize zjednodusit pomoci cyklu, pfi vynechani LED je to jednoducha udloha)

wait (| 1 |,| seconds v|)s

forward (| 2.5 |,| rotations v|,| 50 |); ‘

moveMotor (| armMotor v|,| 1 |,| rotations v|,| 50 |)5 ‘

F

F

imoveMotor (| ar‘mMotcu,\—_ll, rotations =~ ,\_5@)3

F setTouchLEDColor (WMWD;
}for‘war‘d (\A‘, rotations = ,ﬂl);

FmoveMotor‘ (W‘,m,mions v|,| 50 |); ‘
}moveMotor (| ar‘mMotcu,\—_ll, rotations =~ ,M); ‘
F
F
F
F
F
F

Y T Y Y Y Y
O~NoOO ;| WM =

setTouchLEDColor (’m',’m‘); |
(‘ID forward (\A‘, rotations = ,\il);
(‘H moveMotor (W‘,m,mions v|,| 50 |); ‘
(‘IZ moveMotor (| ar‘mMotcu,\—_ll, rotations =~ ,[E);
(‘IS setTouchLEDColor (’m',’m );

<‘I4 backward (| 7.5 |,| rotations v|,| 50 |)3

(185

JiZDA, DETEKCE BARVY A PRACE S KLESTEMI

1 —robot jede dopredu rychlosti 50 pomoci motoru v portu 1 a portu 6

2 —testuje, zda neuvidi Cerveny objekt

3 — jakmile jej uvidi, zastavi vSechny vybrané motory

4 — rozevre klesté (motor v portu 11 ovlada klesté, zaporna hodnota = rozevrit)
5 — popojede jesté trochu dopredu (rychlost 20, tedy pomaleji)

6 — sevie predmeét do klesti (kladna hodnota)

7 —couvne

8 —rozevre klesté

9 — znovu couvne

( 1} setMultipleMotors (| 50 |,| motorl v|,| motor6 v|,| noMotor v|,| noMotor v|)3 ‘

| getColorName(colorDetector) v||== v|| colorRed |

)
n

Y Y Y Y
JJIO |0 N[0 | |W

stopMultipleMotors (| motorl v|,| motoré v|,| noMotor v|,| noMotor v|)5 ‘

moveMotor (| motorll v|,| -0.3 |,| rotations v|,| 50 |), ‘

forward (M, rotations - ,m);
moveMotor (,,@tions v|,| 50 |), ‘
vacknara (| 1, rotations ][ 50 );
moveMotor (’m,m,ﬁotations v|,| 50 |), ‘

backward (| 0.5 |,| rotations v|,| 30 |),




TRIDIGKA BAREV

Podle toho, jaky barevny predmét ma pred sebou jej klepety odsune vpravo nebo vlevo.

e repeat (forever ) {
L5 {| getColorName(colorDetector) «~[ == colorRed

stopMultipleMotors (| motorl v| W‘,W‘,| noMotor v|), ‘
forward (| 0.4 |,| rotations v|,| 20 |), ‘

turnLeft (| 0.8 |,| rotations v|,| 50 |); ‘

turnRight (| 0.8 |,| rotations v|,| 50 |); ‘

} else {

L@ getColorName(colorDetector) vI = vI colorGreen

stopMultipleMotors (| motorl v|,m‘,| noMotor q,mMotor v|); ‘
forward (| 0.4 |,| rotations v|,| 20 |);
turnRight (| 0.8 |,| rotations v|,| 50 |); ‘
turnLeft (| 0.8 |,| rotations v|,| 50 |); ‘

L7 (| getDistanceValue(distanceMM) vI > vl 1000

stopMultipleMotors (| motorl v|, motoré «|,| noMotor ~ ,| noMotor v|); ‘

} else {
setMultipleMotors (| 5@ |,| motorl v|,| motoré6 v|,| noMotor v|,| noMotor v|); ‘

OVLADAG A CLAWBOT

Program signalizuje, Ze bézi svitici LED (zelené). Pohyb paZe a klepet se déje na tladitkach vpredu
vlevo a vpravo. Jizda dopfedu a dozadu zajistuji proménné cislo1 a cislo2, které jsme si sami zavedli.

17 setTouchLEDColor (| touchLED ~|,| colorGreen ~|);
G repeat (forever ) {

armControl (| armMotor «|,| BtnLUp ~|,| BtnLDown ~|,| 50 |);

armControl (| clawMotor |BtnRUp v|, BtnRDown ~|,| 20 |);
Sl getJoystickValue(ChA) ~

getJoystickValue(ChD) ~
setMotor (| leftMotor ~|,| cislol |);

setMotor (| rightMotor +|,| cislo2 |)3

Robot | Window Help

POZOR PROGRAM SE - ‘ Compile and Download Program F5 l DOH m:red _V Complle :
7. 7 v ¥ Compile Program 7 - loa
NAHRAVA V REZIMU
TELEOP “| vEXxiQController Mode [ #] Teteop - Remote Controller Required
\ | Compiler Target » utonomous - No Controller Required

\




JizbA PO BARE, ZAKLADNI

Nutno zjisti prah detekce Cerné a bilé (nékde mezi 50 a 150), nutno nastavit barevny senzor na
Greyscale!

repeat (forever ) {
TEBEEE getColorGrayscale(colorDetector) vl< vI 120
setMotor (‘ leftMotor v|,‘ 50 |),
setMotor (‘ rightMotor v‘,‘ 2] ‘);

T EBEEE  getColorGrayscale(colorDetector) vl >= vI 120
setMotor (‘ rightMotor v‘,‘ 50 ‘),
setMotor (‘ leftMotor v|,‘ 0 |);

JizDA PD BARE S VYUZITIM VHODNEHO PREDPRIPRAVENEHO PRIKAZU

Ptikaz lineTrackLeft (nebo Right) umoznuje sledovat okraj ¢ary a pini stejnou funkci

lineTrackLeft (| colorDetector v|,| 120 |,| 50 ‘,| 0 |);

displaySensorValues (‘ linel v|,| colorDetector v‘);




PRIKLAD PROGRAMU S VLDOZENYMI KOMENTARI, OVLADANI VSTUPU DO
PROGRAMU POMOGCIi DOTYKOVE LED

[/p| Otaceni porad dokola

a repeat (forever ) {
Kdyz TouchLED stisknuta (hodn 1)

03§ getTouchLEDValue(touchLED) ~ = ) {

Zapni motor klesti na rychlost 25
setMotor (| clawMotor ~«|,| 25 |);

Resetuj GyroSensor I

resetGyro (| gyroSensor «|);

Delej dokud je otocka robota pod 180

Pomalu otacime robota doleva
setMotor (| leftMotor «|,| -25
setMotor (| rightMotor 5| 25
setMotor (| clawMotor ~|,| 5@ |);

4

Jed dopredu 5 sekund rychlosti 58 I

forward (| 5 |,| seconds ~|,| 5@ |);

Otevri klepeta na 3 sekundy rychlosti 580 I

moveMotor (| clawMotor «|,| 3 |,| seconds ~|,| -50 |);




PROGRAMOVANI OVLADAGE

Tento program je pro robota Stretch s Upravami s blinkry, tzv. Paraplicko :-)
Tlacitka vpfedu vlevo a vpravo ovladaji pazi (motor 4) a klepeta (motor 10) robota Stretch.

Jestlize hodnota naklonéni koliku A je vétsi, nez 50, dotykova led vlevo se rozsviti zelené (na nasem
Stretchi tato TouchLED ptidana jako tzv. levy blinkr) a levy motor se rozjede rychlosti 50. Podobné pfi
naklonu doll (do -50) se motor rozjede dozadu rychlosti -50 (pro jednoduchost zde neni
programovan i motor vpravo).

Pokud je kolik v nulové poloze, dotykova LED sviti Cervené.

n repeat (forever ) {
armControl (| motord «|,| BtnLUp ~|,| BtnLDown ~|,| 75 |);
armControl ([ motor1e ~|,[BtnRUp ~|,[ BtnRDown ~|,[ 25 |);

LRl getloystickValue(ChA) ~ 50 PIEH
setTouchLEDColor (| blinkL v|,| colorGreen ~|); |
setMotor (| motorl v|,| 50 |)_; ‘

8@ getloystickvalue(ChA) ~l < ~l -50
setTouchLEDColor (| blinkL ~|,| colorGreen ~|);

setMotor (l motorl :|_, -50 [); ‘

LRl getloystickValue(ChA) ~[ == ~ n) {
setTouchLEDColor (| blinkL ~|,| colorRed vl);

stopMotor ([ motorl +|); ‘

Robot Paraplicko, upraveny Stretch s blinkry. Dotykova LED je zde celkem tfikrat.
Jednou se spousti a signalizuji programy a dvé jsou po stranach.
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Remote Control - Names

ROBOTC can access all
of the data from the
VEX 1Q Remote Control
by referencing the
buttons and axes by
their described names.
Joystick buttons return BtnEDown BtnFDown
values of...

— 1-Pressed

— 0- Not Pressed/Released
J(;ystick Axis return values
GF...

— -100 to +100
(0 when centered)

BtnRUp
BtnRDown




