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NASTAVENIi

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

Pak zkontrolujeme, zda je potieba nahrat do robota firmware®. Vychozi nastaveni totiz ukazuje na
displeji polozky Driver Control, Demos a sloty 1 az 4 pro programy. Pro pouZiti programu RobotC
musime nahrat jeho firmware, a to kliknutim na tlacitko Firmware Download. Na displeji se potom
zobrazi kromé Driver Control a Demos jesté polozky Auto Pgms a TeleOp Pgms (programy pro
autonomni jizdu a programy pro jizdu s pomoci ovladace).

Dale mlzZeme pristoupit ke konfiguraci robota (tladitko Motor and Sensor Setup).

Pokud stavime Clawbota podle navodu priloZzeného ke stavebnici, potom staci pouzit prednastavené
hodnoty (Clawbot IQ nebo Clawbot IQ With Sensors):

Nastaveni, co je kde zapojeno... Zde nahrajeme firmware, aby

RobotC mohl nahravat program. Pfednastavené konfigurace.
Zde napt. Clawbot se senzory.

Motor and 1
" "} Sensor Setup W Download =

Fimware =, Compile Download to
V' Progam Robot

VEX Start Page | Graphical002.rbg*

Motors and Sensaors Setup

Standard Models Datalogging Motors  Devices

Robot Configuration Model Type

(®) Standard Model Corfiguration
(O Standard Model Corfiguration with User Defined Names

Mode! Image

I Clawbot 1Q With Sensors - |
(O File Containing User Defined Model Configuration

| Browse
(O Custom Configuration
Model Description

Motor Ports:

VEX IQ Port l: leftMotor
VEX IQ Port &: rightMotor
VEX IQ Port 10: armMotor
VEX IQ Port 1l1: clawMotor

Sensor Ports:
VEX IQ Port 2: touchLED (Touch LED)
VEX IQ Port 3: colorDetector

(Color Sensor/Hue Mode)

VEX IQ Port 4: gyroSenscor (Gyro)
VEX IQ Port 7: distanceMM (Distance)
VEX IQ Port £: bumpSwitch

(Bumpexr Switch)

Zit Pozi Népovéda

1) Nékdy se stane, Ze mozek a senzory nebo motory nemaji uvnitf stejny firmware, tuto situaci robot
hlasi na displeji. Toto feSime pomoci VEXOS Utility, ktera se nainstaluje soucasné s instalaci RobotC,
pripadné je na webu vexrobotics.com. Navod k poufZiti na videu: https://youtu.be/4Ti89ErD3VI .




Pokud si zatim postavime jen podvozek podle navodu ze stavebnice, nebo podobny, jako je na
obrazku vpravo, staci z prednastavenych konfiguraci zvolit
Standard Drive Base, ale ukaZzeme si i, co kde nastavujeme,
pokud v sekci Motors volime motory rucné:

V prvnim sloupci Name si motory pojmenovavame. V ukazce je
vychozi anglicky nazev leftMotor, coz je v programovani dobry
pfistup. Zvolit mGZeme i jiné jméno, napf. levyMotor nebo
levyMotor je porad lepsi nez levy motor. Hlavni je, abychom se
pak ve svém programu vyznali.

Ve druhém sloupci Type u vSsech motor( vybereme VEX IQ
Motor.

Ve tifetim sloupci u jednoho motoru zatrhneme reversed, protoze je vici levému otoceny o 180°
a tocil by se dozadu. Drive Motor Side se pouZziva pouze u podvozku a vypliiujeme zde, zda jde o levy
nebo pravy motor. Pokud by Slo o motor ovladajici rameno nebo klepeta, nechdvame zde None.

Motors and Sensors Setup X
Standard Models Datalogging Motors  Devices

Port Name Type Reversed Drive Motor Side
mator] eft Motor VEXQ Motor v O Left -

motor2 ,7 No mator v
motor3 ﬁ No motor -
matord ﬁ No motor -
motor5 ﬁ No mator v
motorf W VEX IQ Motor - Right v
mator7 [ No motor -
motor8 ﬁ No motor v
motor9 ﬁ No mator v
motor10 ﬁ No mator -
metortt [ No motor -
motor12 ﬁ No motor -

Zust Poutit Napovéda

Nastaveni zalozky Devices se nas nyni netyka, pokud si stavime jen jezdici platformu, nebo
Clawbota bez senzorl apod., ale jakmile néjaké senzory zapojime, tak je zde nazveme a nastavime.

Podobné jako u motor( plati, Ze nazvy si volime sami, a ve sloupci Sensor Type vybirame, o jaky
senzor se jedna. Kde sviti Motor, tak na tuto polozku samoziejmé nesahame. Pfiklad nastaveni pro
Clawbota se senzory je na nasledujicim obrazku.




PRIKLAD NAzVU

PROGRAMUJEME MINIVEXE

Motors and Sensors Setup
Standard Models Datalogging Motors  Devices
Port Name Sensor Type Port
port1 I ' Motor port
port2 Itouch LED Touch LED port2
port3 IcolorDeledor Color - Hue portd
potd  [gmoSensor Gyro Sensor
portd
port5 I No Sensor
port6 I Motor port5
port7 IdistanceMM Distance (Sonar) port6
port8 lburnp Switch Bumper (Touch) port7
port9 I No Sensor - port8
port10 I Moator -
i port9
port11 I— Motor -
port12 I No Sensor v port10
port11
port12
2

Name
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Pouiit

Pfikazy vybirdme a pfetahujeme mysi z nabidky vlevo do ocislovanych radkd vpravo.

& ROBOTC

File Edit View Robot Window Help

Graphical Functions VEX Start Page | Graphical002.rbg*

,‘

V¥ Program Flow

(_1} forward (| 1], rotations ~|,| 50 |); |
2

repeat (forever)

i
if / else

~
S~ -+
g
m
3
+

KLIKNEME A
PRETAHNEME

¥ Variables

Variable [Number]
Variable [Value]

Variable [Expression]

V¥ Simple Behavior

; turnLeft v

< >

For Help, press F1 Robot VEX-IQ

Graphical002.rbg*

0 Errors, 1 Warnings




NAS PRVNiIi PROGRAM

Pretazenim ptikazu jsme vlastné vytvofili nds prvni program, nyni jej nahrajeme do robota.

Pfipojime mozek robota do USB potitale, zapneme jej a stiskneme Download to Robot?.
Pocitac nas v tuto chvili jeSté poprosi o ulozeni naseho programu (to se zkratka déla vidy,
neZz muZze dojit ke kompilaci a nahrani programu).

3]
'@ Mator and I Fimware =—_ _ Compi ! Downloadto
i 1.“'13 Sensor Setup B [ownload v 4 Prog a' Robot

B | VEXStart Page | GraphicalD02.rbg* |
]

(‘I}for‘ward( 1 |,| rotations ~|,| 50 |);
(2

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

Program samoziejmé muliZeme spustit i na mozku robota klavesou Enter .

Pozn. pfi této operaci mlze dojit k hlaseni, Ze nahrani se nezdafilo, nebo Ze selhalo propojeni
s robotem. Nejcastéji staci stisknout nahravani znovu. MUzZe se také stat, Ze uzivatel nezastrci
USB konektor do robota zcela. Popf. je tfeba nejprve provést Firmware Download (tlac. vedle).

Program Debug ? Pozn. V pfipadé chybovych hlaseni program

muze fungovat — stiskneme Continue to Debugger

Debug Status Refresh , .. o Y
2 — to plati pro chybu ¢idel. Naopak v pfipadé chyby
Start Suspend Step Into Cortinuous |v , — .
motoru musime toto nejdfiv opravit v Motor and
Clear All Show PC Show Datalog Sensor Setup. Chyba zapojeni motor( byva

hldsena i na displeji robota.

ROBOTC: Hardware Device Verification

Status

Hardware Configuration Error
Misr between software configuration and actual hardware. If the configuration is not fixed, then program

nas it s ' i e —> Good — vSe v poradku,

Fall as

-> Warning — OK, nepoutZili jsme

Port Brain Hardware User Software Status Comments

1 Motor Motor Good Proper configuration senzorv progra mu

2 Touch LED Touch LED Good Proper configuration

3 Touch LED Color - Hue Error Equipped device s different from user program configuration -> Error —hna po rtu 3 je nastaven
4 Gyro Sensor Gyro Sensor Good Proper configuration

5 Distance (Son... Warning  User program does not use device C0|0r5ensor’ ale v mozku je na

6 Motor Motor Good Proper configuration

7 Bumper (Tou... Distance (Son... Ermor Equipped device s different from user program configuration portu 3 TouchLED.

8 Bumper (Tou... Eror Program uses a sensor that is not equipped in hardware

9 .

10 Motor Motor Good Proper configuration -> Error - program ma nastaven
11 Motor Error Program uses a motor that is not equipped in hardware ,
12 Color Warning  User program does not use device motor na portu 11; ale ten neni

Abort Debugger Continue to Debugger zapojen

2) Tlacitko Download zaroven provede i kompilaci. Nemusime tedy mackat Compile Program.




Co uMi NAS PROGRAM?

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

<1Ffor‘ward( 1 |,| rotations ~|,| 50 |);
(2

Matematicky vzato jedna otacka kol odpovida néjaké vzdalenosti.
Mérenim muzZeme zjistit, Ze priimér kol VEXe je 63,7 mm a tedy podle vzorce pro obvod kruhu
0 =2 - Tt- r dostaneme, Ze robot ujel vzdalenost 2 - 3,14 - 31,85 = 200 mm>,

v

| < obvod kola

Jak mUZeme nastavit rychlost? Hodnota nabyva 0 — 100.

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

( ‘I#for‘ward (| 1 |,| rotations v|,| 50 |);
2 | degrees |

rotations

milliseconds
seconds
minutes

ZATACENI ROBOTA

Urcité vas napadne pouZit prikaz turnLeft. Ovsem pozor, timto zplsobem se neotacdi 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. Pro¢? Podivejte se na dalsi strané
(viz Ukol 5).

(1}tur‘nLeft( 1 |,| rotations ~|,| 5@ |);
2

3) Obvod kol je na nich pfimo uveden. Existuji kola 100, 150, 200 (zakladni) a 250 mm a 200mm omni.




NEKOLIK PRIKLADD K RESENI:

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

<1Ffor‘war‘d (| 5 M rotations v|,| 10 ‘);
(2% backward (| 1800 M degrees -M 100 ‘);
3y

5) Otocka, jizda a navrat do vychozi polohy: Otocte se s robotem celem vzad
(napf. o dvé otacky kol doleva, ale vase hodnota mize byt jind, musite zkouset).

(1%turnLeft( 2 |,| rotations ~|, 50 |);
2

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

(1}f0r‘ward( 2.5 |,| rotations ~|,| 50 |);
CQF turnLeft (| 2 |,| rotations ~|,| 50 |);
(3
<

forward (| 2.5 |,| rotations ~|,| 50 |);

—. . —

Mozna vas napadlo, pro¢ jsme jednoduse nezacouvali zpét? Zahy vsak zjistujeme, zZe tim, jak jsme se
na zacatku otocili, musime nyni po popojeti udélat znovu otacku ¢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:

(‘IFtur‘nLeft (| 0.5 ‘,| rotations v|,| 50 |),

(2 forward (| 1 |_,| rotations v|,‘ 50 ‘)3

turnRight (| =5 |,| rotations v|,‘ 50 ‘)3.

forward (| 3 |,| rotations ~+|,| 50 |);

forward (| 1 |,| rotations -.M 50 ‘)3

turnLeft (| .5 |_,| rotations v|,‘ 50 ‘),

F
F
F
Ftur‘nﬁight (| =5 |_,| rotations v|,‘ 50 ‘);
F
F
F
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forward (| 1 |,| rotations +|,| 50 |);

o

7) Nechte robota, aby nakreslil obrazec:




V4

RESENI PROBLEMU V PROGRAMU, HLASENI, KOMENTARE

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

forward (‘ 1 |,| rotations -M 50 |);
turnRight (| 0.5 |,‘ rotations v|,| 50 |);
forward (| 3 |, ~|5| 50 )3
turnRight (| 0.5 |,‘ rotations v|,| 50 |);
forward (‘ 1 |, _,| 50 |);

turnLeft (| 8.5 |,‘ rotations v|,‘ 50 ‘)
forward (‘ 1 |,| rotations v‘,| 50 |);

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

Ll

N TN Y T Y TN TN
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o

Program obsahuje fadu p¥ikazd, které maji ¢asto podobny vzhled, a miZeme se v ném ztratit.

HLASENIi NA DISPLEJI A ZVUKOVY DOPROVOD

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

displayText (| linel v|,| Starting up! |)3 ‘

playSound (| soundTada v|)3 ‘

IJ'J

(‘ID} turnLeft (| 0.5 |,| rotations v|,| 50 |); |
(‘I1Fforwar‘d (| 1 |,| rotations v|,| 50 |), ‘
62# turnLeft (| 0.5 |,| rotations v|,| 59 |)3 |
(13

PRIDAVAN{ KOMENTARD DO PROGRAMU

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




T ( HHAwesome maze solving robot! | |
C2F forward (,| rotations vl,] 50 [)5 |
(3} turnLeft (| 9.5 I,l rotations vl,l 50 |)5 |

m (4 forward ([ 2.7 |,[ rotations ~],[ 50 |); |

CS# turnRight (| .5 |,[ rotations ~|,[ 50 |); |

(_sip[Made it to the first checkpoint! | ]
m CTF forward (| 3.1 |,[ rotations ~|,[ 5@ |); |

(8} turnLeft (| 17 I,l rotations vl,! 50 |)3 |
V¥ Timing

CE} forward (E],| rotations ~|,[ 50 |); |

( 1ip[At the endll |

@)
s

¥ Simple Behaviors komentovani pi‘l'kazﬁ

l

Klikanim na cisla radkud je zakomentujeme:

i | Lz olsr
/7| Awesome maze solving robot! klikanim vznikaji
/ i el 36 |)J |

komentare
[l? turnLeft (| 0.5 |,| rotations v|,| 50 |)5 ‘ . e e
- _ jednotlivych radku
[{ > forward (| Ty |,| rotations v|,| 50 |), ‘
l[» turnRight (| ©.5 |,| rotations ~|,| 5@ |); ‘

%

%

#

HMade it to the first checkpoint!
}forwar‘d (| 3.1 ,| rotations « ,| 50 |); ‘
%

F

F

turnLeft (| 1.7 |, rotations v|, 50 |); ‘
forward (| 6 |,| rotations v|,| 50 |)3 ‘

VI e e e

A

SIGNALIZACE POMOCGI TOucH LED

Misto vypist na displeji a zvukovych signalll miZzeme nékterou ¢ast programu signalizovat pomoci
dotykové LED, napt. spusténi programu nebo podprogramu, signalizace vzdalenosti od prekazky:

setTouchLEDColor ([ touchLED +|,[ colorGreen +|); |- Po dotyku
touchLED se spusti

b M@ getDistanceValue(distance) vl >= vl 500 program a LED sviti
setTouchLEDColor (| touchLED «|,| colorYellow ~|); zelené.

Podle vzdalenosti
if etDistanceValue(distance || >= ~[| 300 v 1y
de ( ) od prekazky v mm
setTouchLEDColor (| touchLED ~|,| colorOrange ~|); L,
sviti touchLED

riznymi barvami.

stopAllMotors ( );




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° (redIné asi 0 30°; bez gyroskopu zde postradd smysl)*
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)

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

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

moveMotor (| motorle v|,‘ 1 |,| rotations v‘,| 50 ‘);

YY)

*ukazujeme, co nas muzZe zaskodit v zacatcich, niZe je vhodnéjsi prikaz

JizbAa Do GTVERCE

1 — opakujeme 4x stejné pohyby...
2 — jed dopredu o jednu otacku kol

3 —otoc se doprava o 0,7 otacky kol (u standardni Drive Base to odpovida cca 90°)*

5

4 |
F'For‘war‘d (m, rotations v|, 50 |);
}turnRight( 0.7 ,| rotations ~|, 50 ‘)5

B IWIN|—=

(o)

*zavisi na rozchodu kol

10



PRIKLAD PROGRAMU S VLOZENYMI KOMENTARI, OVLADANI VSTUPU DO
PROGRAMU POMOCIi DOTYKOVE LED

(2| Otaceni porad dokola

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

Lo (| 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 25 |)
setMotor (| clawMotor ~|,| 50 |);

4
-

Jed dopredu 5 sekund rychlosti 5@ I
forward (| 5 |,| seconds ~|,| 5@ |);

Otevri klepeta na 3 sekundy rychlosti 58 I

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

11



DETEKCE CERVENE A PODLE TOHO ZASTAVI

1 — program bézi neustale, a proto je tfeba jej prerusit tlacitkem k¥izku na mozku robota!
2-3 — jestlize barevny detektor vidi ¢ervenou, zastavi motory

4-7 — na displeji zobrazuje, jakou vidi barvu (opravdu dilezité podle osvétleni) a jede vpred rychl. 50

88 getColorName(colorDetector) ~§| == ~ colorRed v

displaySensorValues (| linel ~|,| color ~|);

setMotor (| leftMotor v|,);
setMotor (| rightMotor v|,| 50 |);

DETEKCE VZDALENOSTI BAREVNYM SENZOREM

Program ma za Ukol pohlidat, Ze robot nespadne ze stolu. Senzor barev miti doll a rozsviti se jeho
dvé bilé LED a prostfedni infratervena LED méfi odraZzeny signal (na Skéle 0 .. 1023). KdyZ je prekazka
(napf. deska stolu) blizko, mnozstvi odrazeného infracerveného signalu je velké, naopak od
vzdalenych prekazek, napf. od zemé, se odrazi svétla jen malo.

1 —testuj stale dokola
2-4 — kdyzZ je hodnota z barevného senzoru velka (= prekazka je blizko), tak jed dopredu

5-6 — jinak zastav

setMotor (| leftMotor ~ ,)3
setMotor (| rightMotor ~ ,| 50 |);

12



VYUZITIi GYROSKOPU

Pti jizdé dopredu detekuj, jestli jsi nenajel na strmy svah. Pokud ano, couvni.

@ resetGyro (| gyro ~|);
((2pwait ([ 1.5 |,[seconds ]);
( } setMotor (,li,);
setvotor ([righthator -], 50 )3
getGyroDegrees(gyroSensor) vl > vl 30 Zﬂ
6, setMotor (,);
7} setwotor ([rignthotar =], 50 ));
G LR SRR getGyroDegrees (gyroSensor) vl < vl 30 :m
9, stopAllMotors ( );

~ !

2
3
4

Kdyz je svaZitost mensi nez 20° jed rychlosti 100, jinak zpomal na 50. KdyZ je sklon nad 30°, zastav.

gyro ~|);

e repeat (forever ) {
L@ getGyroDegrees(gyroSensor) vI < vl 20 :

DOTYKOVY SENZOR

Pti dotyku s pfekazkou zastav. Hodnota senzoru muze byt true / false neboli0/ 1.

c setMultipleMotors (| 50 |,| leftMotor v|,| rightMotor ~|,| noMotor v‘,| noMotor v|)5 |
ewaitl.lntil( getTouchLEDValue(touchLED) «~[|== ~|| true ~
37 stopAllMotors ( ); |

(4

13



JizDA 5 VYUZITIM GYROSKOPU

1 —vyckej, dokud se uZivatel nedotkne LED
2 —rozsvit dotykovou LED zelené
3 —jed dopredu o jednu otacku kol

4-6 — otacej se vlevo, dokud gyrosenzor nezaznamend hodnotu 90°
(pro otaéeni doprava znaménko minus, napf -90)

7 — zastav otaceni

8-9 — pohni klepety

-

getTouchLEDValue(touchLED)

true

o =l T

(BF moveMotor (| clawMotor ~|, 0.5 |,| seconds ~|,| 20 |);

JiZzDA, DETEKCE BARVY A PODLE Ni ZASTAVENIi A ROZJETI

1 — program se opakuje stale dokola (testuje barvy, které vidi ¢islo)
2 — ¢eka, dokud neuvidi zelenou
3 — jakmile vidi zelenou, rozjede se rychlosti 50

4-5 — jakmile vidi ¢ervenou, zastavi

ﬂ repeat (forever ) {

wa1tUnt11( getColorName(colorSensor) - colorGreen

waitUntil ( getColorName(colorSensor) = ),

stopMultipleMotors (| motorl v|,| motor6 - ,| noMotor ~|,| noMotor ~|);

14



JiZzDA, DETEKCE BARVY A PRACE S KLESTEMI

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

2 —testuje, zda neuvidi cerveny objekt

3 — jakmile jej uvidi, zastavi vSechny vybrané motory (v nasem pfipadé tedy 1 a 6)
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|,| motoré v|,| noMotor v|,| noMotor v|)3 ‘

| getColorName(colorDetector) ~ \:} colorRed

stopMultipleMotors (, , , WW‘
moveMotor (| motorll =~ ,,W‘,m); ‘

forward (W,W\,W);
moveMotor (| motorll v|,| 0.4 |,| rotations v|,| 50 |), ‘
backward (M, rotations ~ ,ﬂ);
moveMotor (,@,@ations v|,| 50 |), ‘
backward (W\,]W{,W);

'
N

YV Y Y Y Y Y
DO O |~ |W
I L I R I I I I B

AUTONOMNI JizZzDA V PROSTREDI S PREKAZKAMI

1 — opakuje stale 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 — dotykova LED se rozsviti zelené

4 — ¢eka, dokud cidlo vzdalenosti nezaznamen3, Zze méné nez 150 mm (15 cm) od néj je prekdzka
5 —v 15 cm od prekazky zastavi motory

6 — nastavi dotykovou LED na ¢ervenou

7 — pootoci se doleva a zkousi se opét pohybovat, pokud do 15 cm od néj neni prekazka

F setMultipleMotors (| -50 |,| motorl v|,| motoré v|,| noMotor v|,| noMotor v|)5 ‘
setTouchLEDColor (| touchLED v|,| calorGreen v|)5

getDistanceValue(distanceMM) vl< ~| 150
stopMultipleMotors (| motorl v|,| motoré v|,| noMotor v|,| noMotor v|)3 ‘

F setTouchLEDColor (| touchLED v|,| colorRed v|)3 ‘

Ftur‘nLeft (| 0.7 |,| rotations v|,| 50 |)3 ‘

]

O o~ b (W[ | —
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JizbA, ZVEDANI DRZAKU S KLEPETY A SIGNALIZACE GCASTI PROGRAMU
POMOCI DOTYKOVE LED

1-5 jede dopfedu, zvedne drZzak a polozi ho, detekuje tuto ¢ast rozsvicenim ¢ervené na LED
6-9, 10-13 opakuje pouze detekce je barvou Zlutou a zelenou

14 vrati se do vychoziho bodu

(Program lze zjednodusit pomoci cyklu, pfi vynechani barvy LED je to tedy jednoducha uloha)

(1%wait (,| seconds v|)3 ‘

(2 forward (| 2.5 |,| rotations v|,| 50 |)3 ‘

moveMotor (| armMotor «|,| 1 ,| rotations v|,| 50 |)3 ‘

moveMotor (| armMotor «|,| -1 |,| rotations ~ ,| 50 |), ‘

setTouchLEDColor (| touchLED v|, colorRed ~|); |

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

moveMotor (| armMotor ~ ,i,| rotations v|,| 50 |), ‘

9, setTouchLEDCalor (| touchLED v|, colorYellow v|)3 |
(10 forward (| 2.5 |,| rotations v|,| 50 |);
(11 moveMotor (| armMotor ~ ,I,| rotations v|,| 50 |), ‘

(12 moveMotor (| armMotor ~|,| -1 |,| rotations ~|,| 5@ |);
63 setTouchLEDColor (| touchLED ~|,| colorGreen v1)3
) |

¢
¢
¢
¢
¢
¢
%moveMotor( armMotor «|,| -1 |,| rotations v|, 50 |), ‘
¢
¢
¢
¢
¢
¢

(14 backward (| 7.5 |,| rotations v|,| 50

(155

TRIDIGKA BAREV

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

u repeat (forever ) {

5| getColorName(colorDetector) «|| == ~[| colorRed

stopMultipleMotors (| motorl v‘, motor6 «|,| noMotor «|,| noMotor «~|);

forward (| 0.4 ‘,| rotations v|,| 20 |); |
turnLeft (| 0.8 ‘,| rotations v|,| 50 |); |

o)

N

(o]

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

o]

LEN@ getColorName(colorDetector) vl = vl colorGreen
stopMultipleMotors (| motorl v‘,lm‘_d noMotor q,mMGtcr v|)3 |
forward (| 0.4 |,| rotations v|,| 20 |);
turnRight (‘ 0.8 |,| rotations v‘,| 50 |); |

turnLeft (| 0.8 |,| rotations ~+|,[ 50 |); |

} else {

L7 (| getDistanceValue(distanceMM) vI > vI 1000

stopMultipleMotors (| motorl v‘,mtoqu, noMotor ~ ,| noMotor v|); ‘

—
o

—
—_

-
]

—
W

—
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—
w

—
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-
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OVLADACG A CLAWBOT (V REZIMU TELEOPERATED!)

Standardni pohyby motori v pfednastaveném rezimu Driver Control jsou pfilis rychlé. Proto je
upravime pomoci vlastniho programu v reZzimu TeleOperated. Na ten je nutné se prepnout v nabidce
Robot — VEX IQ Controller Mode.

Program nejprve signalizuje, Ze je v chodu (touchLED sviti zelené).
Pohyb paZe a klepet ovldadame na prednich tlacitkach vlevo a vpravo.

Jizdu doprfedu a dozadu zajistuji proménné cislo1 a cislo2, které jsme si sami zavedli a hodnoty do
nich se vycitaji podle vyklopeni pak ve sméru A a D.

Pokud naklopime na joysticku ovladac A nebo D jen trosku, hodnota v proménnych cislo 1, 2 bude
mald a motory pojedou malou rychlosti. Pokud joysticky naklopime vice, pojedou rychleji.

(Vice k umisténi tlacitek na ovladaci a vysvétleni ¢innosti je nize a na ndsledujici strané).

17 setTouchLEDColor (\EuchLED v|y| colorGreen ~|);

e repeat (forever ) {
armControl (| armMotor ~|,| BtnLUp ~|,| BtnLDown ~ ,[ 50 |);

armControl (| clawMotor |B1:nRUp v|,| BtnRDown ~|,| 20 |);
get]oystlckValue(ChA) d 5

cislo2 ~ getJoystickValue(ChD) ~
setMotor (| leftMotor ~ ,[ cislol |);

setMotor (| rightMotor ~|,| cislo2 |);

| Robat | Window Help

POZOR PROGRAM SE :fi Compile and Download Program F5 l R Complle |
;s v Compile Program F W Dovinload \/ |
NAHRAVA V REZIMU
TELEOP | VEX 1Q Controller Mode 'l EI TeleOp - Remote Controller Required
\ | Compiler Target 4 ﬂutanomous - No Controller Required

\

PREHLED OVLADACGICH PRVKU A TLAGITEK NA DALKOVEM OVLADACGI

RobotC ptijima data vysilana ROBOTC can access all
of the data from the
VEX 1Q Remote Control
ovladac a tlacitek oznacenych by referencing the

dalkovym ovladacem z pakovych

f buttons and axes by
ismeny.
P Y their described names.
Joysticky (pakové ovladace) Joylfstick?uttons return
y L values of...
A az Dvnabyvajl hodnot _ - p
-100 az +100 — 0 - Not Pressed/Released

v . . L. Joystick Axis return values
Tlacitka jsou interpretovana jako of...

‘ - -100 to +100
1 = stisknuto (0 when centered)

BtnLUp
BtnLDown

BtnRUp
BtnRDown

0 = nestisknuto / pusténo
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PROGRAMOVANI OVLADACGE

Tento program je vytvoren pro vylepSeného robota Stretch (zde robot ,Paraplicko” s blinkry :-)

Robot Paraplicko, neboli upraveny Stretch s blinkry. Dotykova LED je zde celkem tfikrat. Horni se spousti
a signalizuji programy a dvé jsou po stranach.

| Robot | Window Help

POZOR PROGRAM SE i ¥} Compile and Download Program F5 § Eowee -V Complle |
sz v [¥¥ Compile Program W Dovnload
NAHRAVA V REZIMU

TeleOp - Remote Controller Required
Autonomous - No Controller Required

| VEX 1Q Controller Mode

TELEOP
\ | Compiler Target

d
~ -

Tlacitka vpfedu vlevo a vpravo ovladaji pazi (motor 4) a klepeta (motor 10) robota Stretch.

JestliZze hodnota naklonéni koliku A je vétsi, neZ 50, leva dotykova LED se rozsviti zelené (u robota na
obrazku je to tedy tzv. levy blinkr) a levy motor se rozjede rychlosti 50. Podobné pfi naklonu dold (do
-50) se motor rozjede dozadu rychlosti -50 (pro prehlednost zde neni programovdn i motor vpravo).

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

a repeat (forever ) {
armControl (| motor4 ~ ,| BtnLUp ~|,| BtnLDown ~|,| 75 |);
armControl ([ motor1e ~|,[BtnRUp ~|,[BtnRDown ~|,[ 25 |);

Rl getJoystickValue(ChA) ~[ > N ) {
setTouchLEDColor (LbllnkL v|,| colorGreen ~|); |

setMotor (| motorl :|, 50 [); ‘

sl getloystickValue(ChA) ~ll < ~l -50
setTouchLEDColor (| blinkL «~|,| colorGreen «|);

setMotor (| motorl :|_, -50 |); ‘

L8N getloystickvalue(chA) ~M == vl o PIE|
setTouchLEDColor (| blinkL +|,| colorRed v|);

stopMotor (| motor‘l_v‘);
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JizbDA PO CARE, ZAKLADNI

Je tfeba predeslat, Ze zatimco miniroboti typu ozobot jsou pfimo predurceni k jizdé po ¢are a uz se
tak ,narodili“, tak roboti ze stavebnic typu LEGO nebo VEX to primarné neumi a musi jet podél ¢ary
jakoby vinivym pohybem, pficemz se drzi jednoho z okraja cary.

U téchto programd je tfeba zjistit prah detekce ¢erné a bilé (napt. nékde mezi 50 a 150)
a nastavit barevny senzor na Greyscale! (Motor and Sensor Setup — Devices — Color-greyscale)

repeat (forever ) {
CLEBERE getColorGrayscale(colorDetector) vl< vl 120
setMotor (‘ leftMotor v‘,| 50 |),
setMotor (‘ rightMotor v|,‘ 0 ‘);

TR getColorGrayscale(colorDetector) vl >= vl 120
setMotor (‘ rightMotor v|,‘ 50 ‘);

setMotor (‘ leftMotor v‘,| @ |);

JizDA PO CARE S VYUZITIM VHODNEHO PREDPRIPRAVENEHO PRIKAZU
Pro ucely jizdy po Céare je ale pfimo pfipraven prikaz lineTrackLeft (nebo lineTrackRight).

repeat (forever ) {

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

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

OPAKOVANE SPUSTENI A ZASTAVEN|I PROGRAMU TLACGITKEM

Po stisku tlacitka se rozjede a LED sviti zelené. Dalsi stisk = LED Cervené a zastaveni. A to pofad dokola.

ﬁ repeat (forever ) {
CERRAESBEE petBumperValue(tlacitko) vI == vI true

wait (| 0:2 |, seconds <D;
true PR

LIRS B getBumperValue(tlacitko) ~

setTouchLEDColor‘( touchLED ~ ,M),
setMultipleMotors (| 5@ |,| leftMotor vl, rightMotor v|,|n0Mot0r' v|,\ noMotor v|)5 ‘

stopAllMotors ( );
setTouchLEDColor (| touchLED «+|,| colorRed ~|); |

wait (’T\,| seconds_v‘)_; ‘
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