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VEX IQ
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VEX IQ - stavebnice Super Kit (1. generace)




VEX IQ Programovatelné ¢asti a ¢idla /11

mozek robota 4 motory

snimac barev

(color senzor) %

ovladad

ultrazvukovy
snimac vzdalenosti

. $

(distance senzor)

12 rovnocennych vstupu
(vstup i vystup) senzor naklonu

v

dotykova LED
(touch LED)

& Hagitko - ndraznik
(bumper)

(gyro senzor)

Podrobné informace o Cidlech a vyuziti na strankach na konci.




VEX IQ Priklady robotu

Vychozi roboti dle navodu ve stavebnici

e ol ae A B 'lfb _ S
https://www.vexrobotics.com/ig/downloads/build

‘fi;‘it. 2t SR | =
-instructions


https://www.vexrobotics.com/iq/downloads/build-instructions

VEX IQ Dalsi navody - zenista




VEX 1Q Dal3i navody N2,

PO rtél VeS k0|e .CZ = ‘ VZDELAVANI v DUMY GLANKY » [ |
-> Navody

e seznam dill

Navody

e clawbot - navod
k sestaveni

o uzivatelska pfiru¢ka

» prirucka pro ucitele
o robotice a VEX 1Q

> \sa
a4 L4 4 -
L4 rOZSI ruJ I CI m etOd I ky Metodika VEX 123 - pracovni tlohy ~ Metodika VEX GO - pracovni tlohy ~ VEX1Q_Super-Kit-obsah

Seznam dili VEX GO VEX 1Q Clawbot - ndvod k sestaveni

VEX 1Q - uzivatelska priru¢ka fidiciho systému

v W4 V' . VEX 1Q Vzdélavaci pfirucka k robotice
Doplnujici aktuality el VEX 0 oy o 2 it i

VEX Challenge Pitching_In 2022

https://elixirict.cz/vex



https://elixirict.cz/vex
https://www.veskole.cz/navody/

NS

VEX IQ PFiprava robota /I

« nainstalovat programovaci prostredi VEXcode 1Q
(Ize i bez instalace na codeiq.vex.com)

. nainstalovat program VEXos Utlility™
(pro aktualizace firmware mozku a Cidel)

1. pfipojit k mozku robota do vSech portt Cidla + také ovladac
modrym kabelem -> pak mozek pfipojit USB kabelem k pocitaci

2. spustit program VEXos Utlility

3. zapnout mozek robota

4. nechat nainstalovat nejnovéjsi firmware (viz obr. na dalSi strané)

* Primy odkaz na setup: https://link.vex.com/vexig/downloads/vexos-utility-setup

Infostranka k VEXOS: https://www.vexrobotics.com/ig/products/vexos



https://link.vex.com/vexiq/downloads/vexos-utility-setup
https://www.vexrobotics.com/iq/products/vexos
https://codeiq.vex.com/

VEX |Q VEXOS Utility - stazeni

1 - vSe propojit

2 - zapnout mozek

3 - stisknout Install

4 - pockat az vse zelené

% VEXos Utility - ¥

.@ Robot Brain Name: 314918

All connected VEX products are up to date.

If you connect or remove devices, click Refresh to update the

screen.
Techmical Support Websites
Engiish M User Guide VEX IQ Forum
VEX EDR Forum
o J[owe | Cememen
[_ofine_] N e
VX ad VEX Rcbosics ave raxdsnarks or Service marks of knovaiion First iesresond, . 2017/8/25.9

Copyright © 2002-2016. Al Righes Reserver, VEX Roboscs, Inc. s 3 submickary of imovasion Firs! Imermosiore. Inc p26




VEX IQ Mozek robota

System info = informace o systému
« nabiti baterie (pfesny stav)
« ID robota (pro WiFi nahravani)

Settings |

[evice Info

Sound On

Calibrate Controller
Start att Home
ESelect  IPFodrans

Device info = informace o zarizeni

e kontrola umisténi vSech snimacu Stiskem KFizku

Sound = zvuk se z uvodni
) g Obrazovky
« On - zapnuty Settings v ne.. M@ dostaneme
e Off - vypnuty Sustemn ]m- 0 -k rozsifujicim
[:'E"-.-‘ j.:l'_'-E' IHFD i informacim

Calibrate Controller = kalibrace joysticku Soukicl Or

Calibrate Eantraller
Start at: Home

ESelact ;;EﬂPrngrams

* Tovarni reset mozku -> viz posledni stranka

Start at = v které ¢asti menu zadit

Reset mozku *

Smazani programu




VEX 1Q Princip robotiky - prace s zaky / | J

premyslime a vytvarime
navrh robota

stavime robota
testujeme jeho chovani
vylepsujeme

testujeme



VEX IQ Programovani: VEXcode IQ

https://www.vexrobotics.com/vexcode/install/iq

https://codeig.vex.com/

android

VEXcode 1Q Vi

JOJRNC]


https://www.vexrobotics.com/vexcode/install/iq
https://codeiq.vex.com/

VEX IQ Programovani: VEXcode IQ

== Dblokoveé programovani == textove programovani

® Anesome Code
<> Cod
1 // Include the IQ Librar
Turn for . ° - Y
e driveitorard) 2. e Mase.
Rotates the Drivetrain for a given distance. Y o 3
Driving Forward and Tuming Right ° e 4 4/ Allows for easier use of the VEX Library
5 using namespace vex;
torwara = tor (@) rom =+ ® - . o
o A B .
vight = for () degross » How To Use & | Drivitraln.eaFriright, 39, segrass 7 // "when started” hat block
=P y—ry { & int main() {
Driving Farward and Tuming Left Chocse which direction the Diwetran wil tum R RurnTokeading(99, degrees)) 9 calibrateDrivetrain();
[ — e 10
o ) oo » JE D e L DL G D 11 | /7 Driving Forward and Turning Right
- 12| Drivetranedriverort e ey 200, 10, true) i
13 | Drivetrain.turnFor(right, 98.8, degrees, true);
Drdvetrain. setdrlvevelocity(sh, percent] 14 | /7 Driving Forward and Turning Left
w Driving Reverse and Tuming Left Drivetrasn, setTuravelocity (50, percentds 15 Drivetrain.driveFar( ard, 200.0, m, true);
“The Drve forblock can accept decimas,integers,or Pumens blocks. 16 | Drivetrain.turnFor{loft, 98.8, degrees, true);
_ 18 | Drivetrain.driveFor(reverse, 200.0, =1, true);
. Drivetrain. setTinsout (1, seconds)
m Drivetrain sethesding(o, degrees); 28 // Driving Forward and Turning Right
Driving Forward and Tuming Fight B dS180IL Offer Diccks will wa LATA the Devetrain i done 1ming. 21 Drivetrain.driveFor( , 200.0, =, true);
m You can selec the arow 10 expand and dont wat - this il case B et eie L 22 | Drivetrain.turnFor(right, 90.8, degrees, true);
= s i oot e 1 ‘ = | orivetrad
eatibratenrivetrain(); ]
> 24}
st | g+ e () dore >
a Locks 25
=
= ons e a2

pretahujeme bloky s pfikazy
princip Scratch (stejny vzhled)

|IQ 1. generace pouze C++



“U| VEXcode Uvodni obrazovka

B vixcode 10

IQ ©-~

Soubor 2
NAVODY

p=] c

VRATIT  PROVEST ZNOVU sLOT

Q- &

MOZEK

@ jizda-ctverec

Ulozeno

slot, do néhoz se program nahraje  ADK
_~"(po propojeni kabelem USB nebo WiFi -
4

STAHNOUT  SPUSTIT

ZASTAVIT SDfLET ZPETNA VAZBA

M - 2 v .
o K0d ) navody mozek - pfipojeni y
® ...,  Vulozeni/ (infoikona)
Podvozek OCvoZe uka’zkové . .
_ ] neprlpOJen
O ETERA soubory aj nazev s S stazeni
wpripojen
° souboru Pripoj do robota |
Zvuk jed  dopfedu * o @ mmwv neaktUélnl’ ) .
® ~Hfirmware spusténi / napoveda,
SETISS Olocse  vpravo v P zastaveni ukazky
ouziti
ngam’ ofotse vpravo * o @ stupfia » prog ramu EIOkLoj
@ T Siaia v
Vnimani bIOky k pretazenl jed s o | o @ mm - > prldanl
R rogramovani
Ope%ory (p g ) oto€se vievo v o @ stupria » pOdVOOZkU
motoru
o . B nastav rychlost pohonu na @ % - é|de|
romenne )
Moje bloky nastav rychlost otaceni na @ % - prInC|Qprace S apllkaC[
UloZime soubor na disk, pfetahovanim blokd tvofime program. @
Komentare nastav zastaveni pohonu na brzda = WDE'I'EI'D.O SlOt a ﬂaéiﬂ(em Download Stahl.ljeme dO I'Obota
Ihned muZeme otestovat program tlacitkem Run a zastavovat Stop. Q
Pfidani soucastek resime tlacitkem vpravo, stav pfipojeného mozku vidime nahofe,
nastav pozastaveni pohonu na o vtefin (ikona je bila = nepfipojen, Zluta = neaktualni firmware, zelena = vie OK). _
- | Zakéteénik mizZe vyuZit hotové programy (File -> Open Examples nebo ndvody - Tutorials).

Vzhled



8 VEXcode Ukladani a Nahravani  (yaqani - prabesne N,

I ©~ soubor ¥ G @ prvni_program

NAVODY VRATIT SLOT SDILET ZPETNA VAZBA

o K6d W) @ E E

@ \Vzled
Podvozek Vy'tISan

(4 sloty v mozku) EEEEEEEE
. ceke) o viefin
O nastav kurzor na radek o sloupeéek o na DBrain » vytiskni na Brain *

Propojeni kabelem USB
vybereme slot =~ rychlejsi nez WiFi

Zvuk

Udalosti Kopirovat
Ovladani
Vnimani Vratit NN
. i
(o= 101" vymaZ vSechny radky na Brain « X
ravym
. Pridat poznamku p yv .
o s E na blok
Mo ioky - Zyuk pravy klik v plose Q
Komentafe ROGEETIAL LT (1 IR d

piehrajnotu C » cely »

{
v
I

lldalneti



VEX IQ Prvni program - ukol

Po spusteni programu se
1) ozve zvuk, ze se program spustil
2) nastane kratka pauza

3) na displeji mozku robota objevi napis Start programu
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VEX Q. Prvni program - postup prace /L,

ADKU
M vixcode 1Q — m] X
= 1) Pretahujeme bloky
: DGO 2) Zkontrolujeme slot
o REER = a zménime nazev

3) Nahrajeme do robota
(Stahnout)

4) Spustime tlaCitkem
nahore
nebo na mozku (v)

5) Zastaveni programu
(na mozku ¢ )

n) (@) (®



VEX IQ Prvni program - vysledek

play sound tada =

L1

Pl Start programu




VEX |Q Podprogram

pii spusténi kdyz tlagitko Mozku Nahoru = stisknuto v

prehraj zvuk tada = vysli zpravu podprogram «
gokej o vitefin
MG Start programu BEREETET IR SR 2

po obdrZeni zpravy podprogram =

vymaz viechny fadky na Brain «

nastav kurzor na fadek o sloupecek o na Brain »
MELGIN podprogram noty JMaERENETe=TIe 4 >

pfehrajnotu C » cely =
prehrajnotu E + cely =

prehrajnotu G = cely »




VEX'1Q Jezdime: pfidat Podvozek (Drivetrain s 2 motory) N,

D
Zarizeni m

‘®- »
IQ &~ sowor ¥ = = @ prvni_program Uozeno LA~ & P [ ] e =
NAvopy VRATIT  PROVEST ZNOVU sLot MOZEK STAHNOUT SPUSTIT  ZASTAVIT SDfLET  ZPETNAVAZBA

= Kod 1) Zarizeni m >

@ Vzhied o Pridat zafizeni
Vzhled Vytiskni ‘ n IQ Robot Brain

Zv3< vytiskni na Brainv » prehraj z

) Vybrat zafizeni

Udalosti

0 Pridat zafizeni

(oo CYE:E 0 & =)

GYRO
MOTOR BUMPER DISTANCE DISTANCE

Gyroskop - Vybrat port \ (15t ge) (2nd ger)
. P N

ports (vjonon B0 ..~ ~ (=~
portu (vychozi s gyro

1 |evé, 6 pravé) n n nebO beZ TOUCHLED COLOR VISION OPTICAL

viz pozdéji

nastav kurzor na fadek o sloupeéek o na Brain ¢

Ovladani  _

PN\ P o~

DRIVETRAIN DRIVETRAIN MOTOR
2-MOTOR 4-MOTOR GROUP

< ZPET ZRUSIT

oven




- Dri in - Kk bo b N,
VEX 1Q Podvozek - Drivetrain - s gyroskopem nebo bez ADKU

Vychozi port: gyroskop do portu 4 Bez gyroskopu: Vychozi ¢tyrkolak s dvéma motory
v portech 1 a 6 ma kola, ktera na jednu
otoCku ujedou 200 mm a Sifku kol 173 mm

(™) oo E;BCb

Nastaveni podvozku

Zarizeni

=E]= Drivetrain & E}n

Nastaveni podvozku

Velikost kola (Circ.)
Velikost kola (Circ.) I v .

200mm - Sitka trasy
mm -
Prevodovy pomér
Rozvor
1 ] 1
76 mm -

Vstup Vystup
Prevodovy pomér

1T

Vstup Vystup

*pro MiniVEXe nastavte Sitku kol 144 mm



VEX |Q Podvozek - Popojed o 20 cm

Navrhnéte sami programy.

VEX |Q Podvozek - Zmena rychlosti jizdy

Reseni je na dalsim snimku.

jed  dopfedu =

jed dopfedu * o @ mme P

>
O
P

NS



VEX |Q Podvozek - Popojed 0 20 cm /1 1.

s

jed dopfedu * o @ mmw = P

VEX |Q Podvozek - zména rychlosti jizdy

nastav rychlost pohonu na @ % w nastav rychlost otaceni na @ % -

jed  dopfedu v o @ mmev p otoEse vpravo * o @ stupid »

NizSi rychlost, zvlasté pfi otaCeni zajisti max. presnost.




VEX IQ Senzor vzdalenosti Nl

ADK
Pripojime ultrazvukovy senzor do portu 7.
Zaizeni ) »1 Nyni zkusme naprogramovat robota, aby na displeji
mozku vypisoval vzdalenost v mm, kterou vidi senzor.
0 Pridat zafizeni
r (FeSeni na dalSi strané)
Vybrat zafizeni m CidloVzdalenost ‘\
<
@ ybrat port ,
wore T~ nazev

= |maaaEe

DISTANCE

Nazvy doporuCujeme
ey

@ é n n bez diakritiky a bez mezer.

Casto se pouziva spojenych slov
s velkym pismenem uvnitf.

TOUCHLED COLOR VISION OPTICAL

< ZPET ZRUSIT HOTOVO

GvYen




VEX 1Q Senzor vzdalenosti / I 1

Vypis vzdalenosti: Nekonec€ny cyklus je potfeba - robot je velmi rychly a musi se
neustale divat, jakou hodnotu Cidlo vidi. Pro aktualni hodnotu také musime vymazat
displej po kazdém mérfeni a umistit kurzor na zaCatek radku.

opakuj stale

Nyni naprogramujeme robota,
aby jel a zastavil, kdyz je méné
nez 15 cm od prekazky.

vymaz viechny fradky na Brain =

nastav kurzor na radek o sloupeéek o na Brain v

vytiskni Vzdalenost + vzdalenostvy mm + na Brain » >




VEX 1Q Senzor vzdalenosti - zastaveni u prekazky Ry

Vidime novy typ cyklu - repeat until - opakuj dokud neni splnéna podminka.
Robot couva (Cidlo je vzadu), dokud neni méné nez 150 mm od prekazky.
Pak se cyklus preruSi a je splnén prikaz pod nim, tedy Zastav motory.

Poprvé také vkladame matematicky operator - zde mensi nez.

pri spusténi

opakuj dokud nenastane Vzdalenost v vzdalenostv mm = < @

jed dozadu =

zastav pohon



VEX IQ Dotykovy senzor - tlaCitko (Bumper) / |J

Pripojime tlaCitko do portu 8.

Zarizeni

dab

< ZPET

tlacitko

Vybrat port

ﬂ

ZRUSIT

= RO

HOTOVO

=

Naprogramujeme robota, aby pfi jizdé
dopfedu zastavil, jakmile narazi
na prekazku. Poté muze vycouvnout.



VEX 1Q Dotykovy senzor - tlacCitko (Bumper)

pii spusténi
opakuj dokud nenastane je tlacitko » stisknut?
jed dopiedu =
Zkuste program vylepsit:

Program se spusti
az po stisku tlaCitka.

zastav pohon

>
O
P
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VEX |Q Dotykovy senzor - tlacCitko (Bumper)

kdyz tlacitko = stisknuto »

cekej @ vtefin
opakuj dokud nenastane @ je tlacitko * stisknut?

jed  dopfedu =

zastav pohon

nastav rychlost pohonu na @ % v

jed dozaduw o @ mmwe P

>
O
P

NS



VEX IQ Podvozek - Jizda do &tverce /I

S vyuzitim gyroskopu naprogramujte robota, aby objel Ctverec.

Snazte se o co nejkratsi feSeni (3 bloky).

Nejprve pridejte gyroskop do portu 4 a nastavte Drivetrain.

O
N

NS



NS

VEX IQ Podvozek - Jizda do &tverce /|

V nastaveni volime
podvozek s gyro
v portu 4.

Pro pfesné zataceni by se mél
po spusténi programu objevit
na displeji napis kalibrace gyroskopu.




VEX IQ Dotykova LED (Touch LED) / |,|

Zapojime dotykovou LED do portu 2.

Zarizeni

@ dotykLED

Vybrat port

2808

W VYMAZAT

o Jof ]

ZRUSIT HOTOVO

LED umi svitit, pomalu zhasinat,
dotykem muizeme spoustét programy.

Vytvofrme program, kdy po zapnuti
sviti LED Cervené a pote, co se ji
dotkneme, rozsviti se zelené.



NS

VEX 1Q Dotykova LED - rozsviceni a spusténi dotykem /l

Vidime novy prikaz
wait until - Cekej dokud neni splnéna podminka.

nastav barvu dotykLED * na cervenda =

Nyni mizeme LED vyuzit k signalzaci, v jake

T IR EEE zolon: ~ casti béhu programu se nachazime - napfiklad

- kdyZ robot couva a ultrazvukovy detektor
zaznamena prekazku, robot zastavi a LED se
rozsviti Cervené.

(alternativné zkuste semafor - LED je za jizdy zelena, pfi pfiblizeni pfekazce oranzova,
pfi zastaveni zCervena)



. ] . : N,
VEX |Q Dotykova LED - barva podle vzdalenosti ADKU

Vidime, Ze jsme pro oranzovou barvu LED museli pouZzit rozhodovaci podminku Kdyz (If)

pii spusténi pii spusténi

nastavbarvu dotykLED v na &ervena v nastav barvu dotykLED * na cervena =

E:ekej dokud nenastane je dotykLED » stisknuto? t':ekej dokud nenastane je dotykLED w stisknuto?

nastavbarvu dotykLED v na zelena w nastav barvu dotykLED * na zelena =

opakuj dokud nenastane Vzdalenost * vzdalenost v opakuj dokud nenastane Vzdalenost v vzdalenostv mm » < (@]

jed dozadu = jed dozadu =

kdyZz Vzdalenost + vzdalenostv mm « < @ tak

zastav pohon
nastav barvu dotykLED * na oranzova =

nastav barvu  dotykLED *+ na &ervena =

zastav pohon

nastav barvu dotykLED * na cervena =




VEX IQ Dotykova LED - moznosti

kdyz dotykLED = stisknuto +
nastavjas dotykLED * na @ %

nastav barvu dotykLED * na zelena =

kdyz dotykLED = uvolnéno «

nastav slabnuti dotykLED *+ na pomalu »

nastav jas dotykLED * na o %

>
O
P

NS



VEX |Q Color senzor - senzor barevV / odstina sedé / vzdalenosti / I J

Zapojime do portu €. 3

Zarizeni m >

| ﬂ. | senzorBarev

Vybrat port

o Jofn] e

< ZPET ZRUSIT HOTOVO

Prvni program: zkusme vypis nazvu
detekovanych barev na displej - hodi
se pfi rizném osvétleni jako test.

Potom muzeme nechat robota jet

k barevné prekazce a zde zastauvit,
nebo se rozjet na zelenou a zastavit
na cervenou.



_ - VWD N1,
VEX 1Q Color senzor - senzor barev - vypis a semafor ADKU

Vypis barvy na displej Je-li zelena*, jed. Na €ervenou std,.

pri spusténi pfi spusténi

opakuyj stale opakuj stale

vymaz vSechny fadky na Brain +

nastav kurzor na fadek o sloupeéek o na Brain =
Mskmm o Ao

kdyz senzorBarev * zaznamenava zelena* ? _ tak

jed  dopfedu =
jinak
nazev barvy senzorBarev w

kdyz senzorBarev ¥ zaznamenava cervena v ? _ fak
zastav pohon

vytiskni nazev barvy senzorBarev = na Brain =
Gekej @ vtefin

Pfikaz wait 0.2 seconds zajisti,
ze mozek ¢te barvu 5x% za sek.

*Ve stavebnici je pfiruCka s oranZovym pruhem
Control System User Guide - zde na deskach
barevna skala.




VEX IQ Vice motoru soucasné / |,|

V bézné praxi nebo napr. na soutézi potrebujeme, aby robot jel a jakmlle
detekuje vhodny pfedmét, zareagoval na néj, napf. jej nabral klepety.

Zkusme naprogramovat, zZe robot jede a jakmile detekuje modry predmeét,

rozevre klepeta, zpomali jizdu a po chvili sevie pfedmét. Na tento ukol je tfeba
osadit klepety napf. podle navodu na robota MiniVEX nebo Clawbota.




; | SoUEEsnE N,
VEX 1Q Vice motoru soucasne ADKU

Robot jede a jakmile zaznamena modry predmét, zaCne pohybovat klepety.

¢ekej dokud nenastane senzorBarev * zaznamenava modra v ?

Cekej @ vtefin

klepeta =

jed dopiedu =

zastav pohon

nastav rychlost pohonu na o % -

jed  dopiedu = o@ mme p

oto¢ motorKlepeta = dopfedu *+ o @ stupfid + P




VEX1Q Programovani ovladace

Pfidani ovladace a nastaveni funkce joystickl - 4 moznosti Fizeni

Zarizeni

Controller

Vyber tlacitka pro nastaveni akci

1

_

_
&

Laq‘)o:E

< ZPET

W
(G

<@

F;O‘PR3

ZRUSIT HOTOVO

LS(“PO‘E F‘O&PRS
O <
BCOE FeO TR



., . /i 1.4,
VEXIQ Programovani ovladace ADKU

V nabidce Soubor - zvolte OtevFit ukazky - nahofe v Sablony - vyberte Clawbot with Controller

pi spusténi
nastav rychlost LefiMotor + na pozice OvladaCe A = % w

nastav rychlost RightMotor + na pozice Oviladace D + % =

otace] LeftMotor = forward =

otace] RightMotor «= forward =




VEX 1Q Cidla podrobné

: S . ST Specifikace a pouZiti
Nazev snimace Obrazek snimace snimate

Spinac
narazniku

Dotykova LED

Snimact
vzdalenosti

Umoznuje snimat dotyku
na platformé VEX 1Q.
Detekuje sténu, prekazku
nebo pohyb omezovaciho
mechanismu.

Inteligentni snimaé s
Cervenymi, zelenymi,
modrymi LED diodami.
Neustale sviti, je vypnuty
nebo blika libovolnou
rychlosti. Dotykovy snimac
s vystupkem pro
komunikaci.

Pouzivéa ultrazvukoveé viny
pro méfeni vzdalenosti.
Mé&fi vzdalenost od 1 palce
do 10 stop. Obvykle se
pouziva k vyhybani se
prekazkam.

Vychozi funkce

Pomoci spinaée narazniku
v portu 2 se vypne / zapne
inteligentni motor v portu
4.

Aktivuje a deaktivuje
autopilota nebo
podobného robota se
spusténym programem
Driver Control, kdyz
klepnete na snimac. Pfi
aktivaci sviti zelené, pfi
deaktivaci Cervené.

Zpomali pohyb a nakonec
jej zastavi, kdyz se
autopilot nebo podobny
robot se spusténym
programem Driver Control
pfiblizi k pfekazce.



VEX 1Q Cidla podrobné

/I,a

Snimac barev

Gyro snima&

Detekuje barvu pfedmétu.
Opatreni nezavisle
cervenou, zelenou a
modrou v 256 urovnich.

Méfi stupen otoCeni a
vypocitava smér. Casto se
pouziva pfi autonomni
navigaci a otaceni robota.

Kdyz snima¢ .zobrazi*
Zelenou kartu (povoleno)
nebo Cervenou kartu
(zakazano), aktivuje nebo
deaktivuje autopilota nebo
podobny robot se
spusténym programem
Driver Control.

U autopilota nebo
podobného robota se
spusténym programem
Driver Control vrati robota
do puvodniho sméru, kdy2
se jeho pojezd zastavi.



VEX1Q Zamrznuti mozku - feseni (HW RESET) | /1.1 4.

Vyndat baterii,
opét zandat

Stisknout souCasné
Sipky nahoru, dolu
a zapinaci tlacitkov

Pripojit k PC USB kabelem
a pomoci VEXOS nahrat firmware

https://www.vexforum.com/t/brain-stuck-on-vex-loading-screen/1675



http://www.vexiqforum.com/forum/main-category/main-forum/9826-brain-stuck-on-vex-loading-screen
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