I @~ e ¥ S © W ¢ vercoderrojent w-0-
Ton P AL E

EONTROLLEE BRAIN

. Motion

Kaban

03 — ovladac s VEXcode 1Q




VEX IQ
popis ovladace

Kazdé tlacitko vraci
dvé hodnoty:

stisknuto=1
uvolnéno=0

Hodnoty joysticku
A a B nabyvaji hodnot
od -100 do +100
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VEX IQ
pridani ovladace

Zarizeni

Ve VEXcode IQ pres ikonu
zarizeni

-> zvolime pridat zafizeni
-> vybereme ovladac
(controller)

Zarizeni

Controller

Vyber tlagitka pro nastaveni akci

klepeta

=S i ¢ - | -
Pokud planujeme ovladac _— e
stiskneme Hotovo (program O&) QPO

L3<\'_>O(SE F;O&/RJ

viz posledni stranky)
-> jinak pokracujte
nastavenim na nasledujici

strane...

< ZPET ZRUSIT HOTOVO V E X Ia




VEX IQ Contrailer

nastaveni ovladace
pro jizdu bez Vyber tlacitka pro nastaveni akci
nutnosti jeho

programovani

Opakované klikame na
tlacitko, az mame vybranu
metodu ovladani.
JOYSTICKY
4 zptisoby:

- levé ovladani

Priklad pro vozitko nebo . f 4z s
- pravé ovladani

- rozdélené ovladani
- tank control

clawbota s dvéma motory
(DRIVETRAIN 2-motor)

L3 / R3 available on IQ Controller (2nd gen) only
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VEX IQ

nastaveni ovladace
pro jizdu bez
nutnosti jeho
programovani

TLACITKA

Prirazeni motoru
k tlacitkiim

Controller

Vyber tlacitka pro nastaveni akci

L3 / R3 available on 1Q Controller (2nd gen) only

klepeta

Klikame na tlacitka
a cekame, az se
nabidne spravny
motor.
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VEX IQ

prikazy

k programovani
ovladace

Po pridani ovladace vidime
v seznamu prikazt dva nové
prikazy pro ovladac.

Vnimani

Devices m
[ v
=E]= Drivetrain &n &n

E ArmMotor
Controller

Add a device
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VEX IQ
Program pro
klepeta a rameno

Pro robota Clawbot:

https://content.vexrobotics.com/stem-
labs/ig/builds/clawbot/clawbot-rev4.pdf

V zarizenich pfidame DRIVETRAIN
2-motor (zvolime porty motort —
levy 1 a pravy 6 — gyroskop
zvolime ,,setrvacnikovy mozek”

a kola 200 mm)

V zarizenich pridame motory

(v ukazce nazvané ,rameno”

—v portu 10 a ,klepeta” — port 4)
Pozor na smér otadceni, v pripadé
potfeby zvolime ,couvat” misto
,normalni“)

Naprogramujeme otaceni ramene a klepet nami nastavenou rychlosti.
Po zvednuti se ma rameno zastavit v nastavené poloze.
Klepeta se po uvolnéni tlacitka také zastavi a pevné drzi v nastavené poloze.

==

nastav rychlost Klepeta na @ % zastav Rameno

nastav rychlost Rameno na @ % nastav zastaveni Rameno na drzet

otacej Rameno

zastav Klepeta

nastav zastaveni Klepeta na drzet

otacej Klepeta Zavreni

zastav Klepeta

’ e nastav zastaveni Klepeta
otacej Klepeta Otevieni P



