Operacni kédy programovaciho jazyka KemoPro (OPK)

nevyzkouseno, neschvaleno pro namluveni ,kod ten a ten”

Registry: BO1 aZz B20

Registry pouzivané programatorem — pozor na vyuziti
jednoho registru pro dvé nezavislé udalosti!
Je dobré udélat si tabulku vyuziti a aktualizovat ji!

Stavové registry: S01, S02, SO3 Tady jsou vysledky zpracovani bez zadosti programatora
AOl*aaaaa Jméno programu

A02*bbbbb Podadresar se soubory programu — musi byt ukonéen /

000*xxx Program se zastavi na xxx vtetin, pak pokracuje dal (to samé déla kéd 362)
001 *v*xxx/Bxx Jed vpred xxx vtefin, v=1 — automat. vyrovnavani azimutu,v=0 - bez vyrovnani

002 *yy*v*xxx/Bxx

003

004*v*xxx/Bxx

005 *yy*xxx/Bxx

006*yy*xxx/Bxx

007*n*m

011*v*xxx/Bxx

012*v*xxx/Bxx

x=0 spusti motory, ale jejich zastaveni kddem 003 je na programatorovi!
Parametry jizdy lze nastavit individuelné kédem 401.

Jed, pti yy=11 vpred, 10 vlevo, 01 vpravo, 00 zpét,
v=1 s vyrovnanim, v=0 bez vyr. (vyrovnani jen pfi jizdé vpred a vzad)
v délce xxx cm nebo obsahu registru Bxx

motory STOP

Jed vzad xxx vtefin nebo podle Gdaje v registru Bxx , v=0/1 — vyrovnani
azimutu

Toc€ yy=10 vlevo, yy=01 vpravo - po dobu xxx vtefin nebo obsahu reg. Bxx

Toc yy=10 vlevo, yy=01 vpravo - po dobu xxx impulzi nebo obsah reg. Bxx.
Zména parametrtd motor( 406*LL*PP*xxx nebo 406*D = default hodnoty

Rucni pojizdéni robotem ovladacem 433MHz (privések ke klicim):

n=1 zapnout pojizdéni, n=0 pojizdéni vypnuto

m=1 robot jede, dokud je trvale stisknuto tlacitko

m=2 na stisk tlacitka robot jede, na dalsi stisk se robot zastavi

m=3 na stisk tlacitka A, B, C trvaly ON, ostatni tlacitka automaticky OFF,
exit ze smycky stiskem D — pro ON tl. D se toto musi drzet.

A - vpfed, B - vzad, C - vlevo, D — vpravo. Pro konec pojizdéni stisknout kl. C

na klavesnici 4x4, aktivovat dotykové Cidlo nebo pro m=1, 2 stisknout 3x za

sebou klavesu D na ovladaci. Pro m=3 je ukonceni pouze po C na klavesnici

4x4 nebo aktivaci dotykace.

Jed vpred, dokud je méfena délka vpravo < srovndvaci délka xxx nebo obsah
registru Bxx, v=1 s vyrovnanim azimutu, v=0 bez vyrovnani

Jed vpred, dokud je mérend délka (MD) vpravo > srovnavaci délka (SD) xxx
nebo obsah registru Bxx, v=1 s vyrovndnim azimutu, v=0 bez vyrovnani



013*v*xxx/Bxx

Jed vpred, dokud je méfena délka (MD) vpfed > zadana délka xxx nebo obsah
registru Bxx, minimalni vzdalenost je 20 cm, mensi hodnota bude prepsana.
v=1 s vyrovnanim azimutu, v=0 bez vyrovnani

014*v*xxx/Bxx Jed vpred, dokud je mérend délka (MD) vlevo < srovndvaci délka (SD) xxx
nebo obsah registru Bxx, v=1 s vyrovnanim azimutu, v=0 bez vyrovnani
015*v*xxx/Bxx Jed vpred, dokud je mérend délka (MD) vlevo > srovndvaci délka (SD) xxx
nebo obsah registru Bxx, v=1 s vyrovndnim azimutu, v=0 bez vyrovnani
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017*xxx/Bxx jed vzad, dokud vzdal. vpravo nebude >= xxx cm nebo obsahu registru Bxx
018*xxx/Bxx jed vzad, dokud vzdal. vpravo nebude <= xxx cm
019*xxx/Bxx jed vzad, dokud vzdal. vpred nebude >= xxx cm
020*xxx/Bxx jed'vzad, dokud vzdal. vlevo nebude >= xxx cm
021*xxx/Bxx jed vzad, dokud vzdal. vlevo nebude <= xxx cm
022 Vpravo vbok
023 Vlevo vbok
024*xx Celem vzad, xx=10 to€ vlevo, xx= 01 to€ vpravo
025*Bxx Uloz délku vlevo z UZ dalkoméru do registru Bxx
026*Bxx Uloz délku vpfed z UZ dalkoméru do registru Bxx
027*Bxx UloZ délku vpravo z UZ dalkoméru do registru Bxx
033 Zacni pocitat impulzy kol — nelze pouZit s operaénimi kédy, které samy pocitaji
impulzy (napf. OPK 002)
034*Bxx*Byy UloZ pocet impulz( levého kola do Bxx, pravého kola do Byy — pribézné zpracovani.
035*Bxx*Byy Konec pocitani impulzd, jejich pocet pro levé kolo uloZ do Bxx, pro pravé kolo do Byy.

Pti pouziti OPK 033 je ukonceni pocitani impulzi kédem 035 povinné. Instrukce
smaze frontu udalosti, jinak pfi opétovném pouziti OPK 033 dojde k chybé.



036*A*S*DDD/Bxx Parametry pro 036*B, S=1 vprfed, S=0 vzad, DDD/Bxx — délka drahy vcm
v pfikazu nebo v registru Bxx.

036*B*PLM/Bxx*PPM/Byy Ujede drahu s parametry z 036*A, s vykonem levého motoru PLM
a pravého PPM z prikazu nebo z registr(i Bxx, Byy

037 Ukonceni pocitani impulzl pro 036

041*xxx/Bxx  Otoc se na robotem predem urceny (program ¢. 1) azimut xxx nebo podle obsahu
registru Bxx (+- 2°). Pouzity elektronicky kompas, snad kromé sméru na sever,
neposkytuje v celém rozsahu 360° spravné hodnoty. Tento op. kéd lze pouzit
v situaci, kdy azimut dopredu uréime pro konkrétni misto postaveni robota mérenim
v programu ¢. 1. Pak tento azimut, pouzitelny pouze v tom samém postaveni robota,
vloZzime do programu. Ve stavovém registru SO2 bude 0, je-li operace provedena
Uspésné, v S02 bude -1, pokud dojde k preruseni otaceni dotykovym spinacem.
Upozornéni: Elektronicky kompas je velice citlivy na okolni magneticka pole, napf. na
zmagnetované nastroje, kabely pod proudem, ocelové zarubné, apod. V takovém
pfipadé je tfeba takto “postizend” tzemi prekonat jinym zplsobem — mérenim a
udrzovanim vzdalenosti k okolnim plocham, zmérenim azimutu za postizenym
Usekem, abychom po prejeti problematického Useku nefizenym zplsobem (OPK 001,
002) mohli obnovit plivodni smér.

042*xxx/Bxx  Otoc se na azimut xxx nebo podle obsahu registru Bxx (+- 2°) kalibrovaného
elektronického kompasu. Hodnota zadaného azimutu bude pred otocenim nahrazena
podle kalibracni tabulky. To by mélo zajistit presnost otoceni minimalné na azimuty
45, 90, 135, 180, 225, 270, 315 a 360. Operacni kéd 042 tedy pouzijeme ve chvili, kdy
chceme, aby se robot otocil do konkrétni polohy v prostoru tak, jako pfi pouziti
klasického kompasu. Ve stavovém registru S02 bude 0, je-li operace provedena
uspésné, v S02 bude -1, pokud dojde k preruseni otaceni dotykovym spinacem.
Upozornéni: viz dtto vyse u OPK 041

043*Bxx Urci azimut a hodnotu zapis do registru Bxx.

044*Hyy*Bxx Vyhleda azimut pro hosta Hyy a uloZi ho do reg. Bxx. Z tabulek “misto_host.txt“ a
“misto_azimut.txt” ziska azimuty a identifikace divakd, na které se bude robot
otacet, az je bude oslovovat.

045*

046*y*text %a%  Vypis aktualni azimut na LCD displej, y=1, 2, 3, 4 — Cislo radku LCD
text max. 20 znaku, fetézec %a% bude nahrazen azimutem

051*Bxx/xx oto¢ hlavu vpravo na Uhel xx° (z pohledu Kamila), max.+/- 60°
052* Bxx/xx  oto¢ hlavu vlevo na Uhel xx°

053* Bxx/xx  sklor hlavu dold na Ghel xx°

054* Bxx/xx  zvedni hlavu nahoru na uhel xx°

055 nastav hlavu pfimo

056™xxx*k Spusti vedlejsi vldkno a bude v ném provadét instrukce paralelné s hlavnim viaknem.
Instrukce musi byt dopredu pfipraveny v Pythonu podle danych pravidel s ¢islem
scénare xxx (napr. pohyby hlavou, mrkani, popojizdéni...) Zkratka doplriky k pfibéhu.
Pokud k=0, vlakno se ukonci s koncem 056, je-li k=1, vldkno zUlstava v ¢innosti a je



tfeba ho ukoncit pozdéji kédem 057. (Podobné kona kdd 115, jen jede v hlavnim
vlakné).

057 Ukonci vedlejsi vlakno spusténé kddem 056

061*x x=0 - zakaz pojizdéni robota (pro testy a zabranéni nechténého pohybu)
x=1 — pojizdéni robota povoleno

062*Bxx dotaz na stav priznaku zakazu pojizdéni - Bxx = 0 — pojizdéni zakdzano,
Bxx=1 pojizdéni povoleno

063 hlasové upozornéni, Ze pohyb robota je zakdzan

064*Bxx*Byy dotaz na stav dotykovych cidel. Bxx = 0-bez kontaktu, 1-kontakt
Byy = cas posledniho kontaktu

065*k k=1 zapnuti ¢idla pohybu pted Kamilem PIR, k=0 vypina funkci ¢idla

071*Bxx/Axxx Prehraje zvukovy soubor, jehoz jméno je v registru Bxx nebo pfimo v pfikazu jako
Axxx. Jméno souboru se uvadi bez pfipony (nejprve se zjistuje existence souboru s
priponou OGG, neexistuje-li, pak existence souboru MP3). Instrukce je ukoncéena az
po dokonceni prehravani.

072*Bxx/ Axxx prehraje zvukovy soubor, jehoZ jméno je v Bxx nebo pfimo v pfikazu jako
Axxx. Jméno souboru se uvadi bez pripony. Nejprve se zjistuje existence souboru s
priponou OGG, existuje-li, pak existence souboru MP3). Program pokracuje dal,
zatimco probihd prfehravani. Spusténi jiného prehrdvani prvotni prfehravani ukondi.

073 Zastav okamzité prehravani souboru, pokud bylo spusténo kédem 072

074*x Zastav okamzité prehravani souboru se zeslabenim béhem x vtefin (fade out), pokud
bylo spusténo kddem 072

075*p* Bxx/Axxxx prehrani souboru videa Axxxxx.avi/mp4 prehravacem VLC, p=1 — ¢eka na
dokonceni prehravani, p=0 - neceka dodélat Bxx

076*Bxx/Axxxx  Ptehrani zvukového souboru ve vedlej$im vlakné s animaci mluveni. Logika jmen
soubor( je jako u OPKu 072). Vlakno je tfeba ukoncit instrukci 077. dodélat Bxx

077 Ukoncéeni vlakna zfizeného kddem 076

078*x*yyy*zzz  Nastaveni mezi pro animaci Ust

079*x.x Nastaveni hlasitosti zvuku, x.x= 0.1-1.0, O=beze zvuku

080 Vraceni default hodnoty zesileni zvuku

081 *xx/Bxx pipni kratce xx krat dodélat Bxx

082*xx/Bxx pipni dlouze xx krat dodélat Bxx



083*x

x=1 - zapnuti pipani (default), x=0 - vypnuti pipani

084*x x=1 - pfi stisku kldvesy jeji hodnotu fekne Iva, 0 — zruseni nastaveni (default)
085*x Laserové ukazovatko u fotorezistoru v podvozku - x=1: laser ON, x=0: laser OFF
091*x*y Ovladani zasuvek (vystup): x = ¢islo zasuvky 1, 2, 3, y = 1 zapni zadsuvku, y = 0 vypni
zasuvku
095*Bxx*BBB Po spusténi instrukce ¢ekdme na stisk tlacitka na vysilaci 433MHz (privések na klice).
Obsah SO1 = 0: zadna akce, obsah SO1 = 1: ¢ekani na stisk tlacitka, obsah Bxx = A, B, C
nebo D: Tlacitko, které bylo stisknuto.
096 Zastaveni robota tlacitkem na privésku ?????
101 *xx*ttt mrkni obéma ocima xx krat dodélat ¢as mrknuti
102*BB*xx mrkni pravym okem xx krat
103*xx mrkni levym okem xx krat
104*xx mrkej stfidavé xx krat
105*xxx zavri o€i na xxx vterin nebo do ,any key”
106*xx fantom zablika xx krat (vSechny diody oci a Ust jsou stfidavé ON a OFF)
107*xxx fantom sviti stale na xxx vterin nebo do ,any key”
108 vSechny diody oci zhasnou
109 vSechny diody Ust zhasnou
110 oci normal
111 pusa normal
112*xx*yy*ppp LEDKy v uchu sviti (z pohledu Klamila): “11“ obé, “00“ Zadna, “10“ leva, “01“
prava
yy=kolikrat blikne s periodou ppp, yy=00 sviti stale v délce ppp
s periodou ppp
113*x*yyy*ttt  Fizeni 9 diod na hrudi Kamila, x je Cislo diody 1-9, yyy = 1/0 dioda sviti/nesviti,
pfi yyy=1 a ttt = 0 — sviti trvale, jinak ¢as mezi bliky (.25)
114*y*xxx/Bxx  zobrazeni xxx na diodach binarné, y=1 oddélovaci oranzova dioda ON, y=0
oranzova dioda OFF
115*xxx*yyy/Bxx Zobrazeni hry LEDek z knihovny. Xxx - Cislo scény, yyy - pocet opakovani.

Podobné kédu 056, kde je tatdz moZnost zobrazeni LEDek ve vedlejSim vldknu

paralelné s hlavnim programem.

121*p*xxx/Bxx

Zobrazeni odpoctu od xxx k nule na 7seg. displeji
e p=0 bez pipani, p=1 pipani s kazdou vtefinou, p=2 pipani poslednich 10 s
e xxx/Bxx - pocet vtefin do nuly nebo obsah registru Bxx
e S502=1 - probihd odpocitavani, S02=0 - odpocitavani normalné ukonceno,
S02=2 - odpocitavani preruseno



131*Bxx*Byy do Bxx uloZi datum (datetime.datetime()), do Byy cas (time.time())
132*Bxx*Byy do Bxx vrati aktualni hodinu HH, do Byy minutu MM

133*Bxx*Byy do Bxx vrati aktualni vtefinu SS, do Byy den DD

134*Bxx*Byy do Bxx vrati aktualni mésic MM, do Byy rok RRRR

135*Bxx*Byy do Bxx vrati aktualni den xx, do Byy den slovné ,pondéli“...

141*xxx/Bxx  zapni lelkovani na xxx MINUT nebo podle obsahu registru Bxx,
ukonceni lelkovani na ,any key“ nebo uplynutim casu.

142*xx zapni ¢erpadlo na xx vtefin nebo do ,,any key“ (mas v nadrzce vodu?)

143*xx simulace zapnuti cerpadla pro zkousky bez vody na xx vtefin nebo do ,,any key“
144*xxx zapni ,,Kamil té slysi“, trvani xxx vtetin nebo ukonéeni stiskem ,,C“ na klavesnici
145

146*xx*yy vychylka hlavy xx pro pravy krofon, yy pro levy — i zaporné hodnoty —xx -yy
147*xxx*yyy interval citlivosti xxx minimum, yyy maximum (rozdil P a L ucho)

148*xx*yy rozsah otaceni hlavy xx vlevo, yy vpravo
149 hlavou automaticky neotacet
150 hlavou automaticky otacet

151*Bxx*Byy hodnota signalu z levého mikrofonu do Bxx, z pravého do Byy
152 ukonceni OPK 151

161*xxx*k Spusti vedlejsi vlakno a bude v ném provadét instrukce paralelné s hlavnim vlaknem.
Instrukce musi byt dopredu pfipraveny v Pythonu podle Cisla scénare xxx (napf.
pohyby hlavou, mrkani, popojizdéni...) Zkratka doplriky k pribéhu.

Pokud k=0, vlakno se ukonci s koncem 056, je-li k=1, vldkno zlstava v ¢innosti a je
tfeba ho ukoncit pozdéji kodem 162. (Podobné kona kéd 115, jen jede v hlavnim

programu).
162 Ukondi vedlejsi vlakno spusténé kédem 056
171*x x=1 - zapni podsviceni displeje, x=0 vypni podsviceni displeje
172*x x=1 - displej je jen mQj, Zzadné vypisy od robota, x=0 — vraceni displeje robotovi
173*x Napajeni LCD displeje: x=1 zapnuto, x=0 vypnuto
174*x Napajeni HDMI: x=1 zapnuto, x=0 vypnuto
181*Bxx text z kldvesnice 4x4 do registru Bxx
201*text_1/Bxx Text do prvniho radku displeje, ale max. 20 znakd, jinak pretece do dalsiho

radku. Vypise text z prikazu nebo z registru Bxx.

202*text_2/Bxx Text do druhého radku displeje, ostatni dle OPK 201.
203*text_3/Bxx Text do tretiho radku displeje, ostatni dle OPK 201.
204*text_4/Bxx Text do ctvrtého radku displeje, ostatni dle OPK 201.

205 smazani LCD displeje



206*text/Bxx
207*Bxx*Byy
208

209

210

211*x

212%*x

221*AAAA
222*xx*yy
223
224%x
225%*x
226*x
227*x
228%*x
229%*x
230%*x

241*ss*Bxx

vypis textu na konzoli Raspberry

vypis registri od Bxx do Byy na konzoli Raspberry
vypis vsech registrl na konzoli

vypis registrd po kazdém radku kodu

zruseni vypist zapnutych kédem 209

x=1 - na konzoli se budou vypisovat radky adresare a operacnich kadU
x=0 — bez vypisl

x=1 - na LCD 4x20 se budou vypisovat radky op. kodu

x=0 — bez vypisl

text se zobrazi na 7seg. ctyfznakovém LED displeji (pokud ho lze zobrazit)
pro Ciselné skore (xx:yy) - i 222*Bxx*Byy

vymazani 7seg. LED displeje

zobrazeni hodin — x=1 zapnuto, x=0 vypnuto

teplomér

vihkomér

tlakomér

ampérmetr motorU

ampérmetr 3V (mimo Raspberry)
ampérmetr 5V (mimo Raspberry)

Najdi stfed svételného majaku v okruhu 360°, ss="10“ — toc€ vlevo, ss="“01“ —to¢
vpravo, azimut stfedu majaku uloZ do Bxx. Pokud majak nebyl nalezen (svétlo nesviti,
je moc daleko nebo $patné umisténo), nabidne Kamil opravny postup a druhé kolo
vyhleddvani. Pokud i pfesto majak nenajde, da do registru Bxx -1.

242*yyy*Bxx  Najdi stfed svételného majaku, zacni hledat o yyy stupni vlevo od soucasné pozice.
Urceny azimut uloZ do Bxx. Pokud i presto majak nenajde, da do registru Bxx -1.

243*Bxx Pokud jsem na sviticim majaku, uloZi do Bxx azimut, pokud jsem mimo, v Bxx bude -1.

244*yyy*Bxx  Provadi jen vypocet: aktualni pozice je start, yyy je cilovy azimut. Do Bxx uloZi smér
otaceni na kratsi cestu k cili: “10“ vlevo, “01“ vpravo

261 spust na Krasném modrém Dunaji

262*xxxx kdd uspi Kamila, xxxx je hodnota signalu z mikrofonu, pfes kterou se Kamil probudi.
Probudit jde i jakoukoliv klavesou.

27 1* BXX/XXXXXXX Iva vyslovi Cislo uloZené v registru Bxx

272*Bxx



281 *xx

282*Bxx

300* Nxxx

301*Nxxx

Détem nepfistupno - statické nastaveni pred spusténim programu
xx = -1 neni znamo, zda jsou néjaké (default v programu), xx=0 déti nejsou,
xx=10/12/15 podle véku. Na nastaveni se lze dotazat OPK 319.

Kamile, zeptej se divak(, zda jsou pritomny déti a pamatuj si to v registru Bxx.
Na nastaveni se Ize dotazat OPK 319

Dotaz 319*Nxxx Pokud jsou pritomny déti, sko¢ na ndvésti Nxxx, jinak
pokracuj dalsi instrukci

Navésti — pojmenované misto Nxxx (prvni musi byt N a pak i pismena!), kam mohu
skocit z jiného mista programu
Bezpodminecny skok na ndvésti Nxxx

302*Nxxx*P1/P2 skok na podproceduru s moznym parametrem

303

navrat z podprocedury za misto volani

304*00/P1/P2*Nxxx v podprocedure - pokud souhlasi parametr, skok na Nxxx

306*Asoub

307*B/Nxxx

311*

provede spusténi externiho programu Asoub.txt.
Volani externiho programu z externiho programu neni dovoleno.

Navrat z externiho programu - musi byt uveden jako jeho posledni instrukce. Je-li
zaddno B, vraci se tizeni za OPK 306 volajiciho programu. Pokud je uvedeno navésti
Nxxx, vrati se za toto naveésti.

312*Bxx*Byy*Nxxx jestlize je obsah Bxx > Byy, sko€¢ na navésti Nxxx

313*Bxx*Byy*Nxxx jestlize je obsah Bxx >= Byy, skoC na navésti Nxxx

314*Bxx*Byy*Nxxx jestlize je obsah Bxx = Byy, sko¢ na navésti Nxxx

315*Bxx*Byy*Nxxx jestlize je obsah Bxx != Byy, sko€ na navésti Nxxx

316*Bxx*Byy*Nxxx jestlize je obsah Bxx < Byy, sko¢ na navésti Nxxx

317*Bxx*Byy*Nxxx jestlize je obsah Bxx <= Byy , sko€ na ndvésti Nxxx

318*Bxx*Z*Nxxx jestlize je obsah Bxx = Z, sko¢ na Nxxx — Z je néjaky znak

319*Bxx*Byy

320*Nxxx*Bxx

Nejprve se prehraje audio, jehoZz jméno je pfipraveno v Bxx. Pak je uZivatel
vyzvan ke stisku tlacitka A, B, C nebo D na privésku na klice. Volba se uloZi do
Byy. Pfi odmitnuti volby stiskem kl. C na kl. 4x4 bude v Byy znakova nula.

Pokud jsou pritomny déti, sko¢ na navésti Nxxx, jinak pokracuj dalsi instrukci.
Volba se provede stiskem tlacitka A, B, C nebo D na privésku na klice (A = déti
do 10ti let, B = déti do 12ti let, C = déti do 15ti let, D = dospéli). Volba se ulozi



do Bxx. Pri odmitnuti volby stiskem kl. C na kl. 4x4 bude v Byy znakova nula.

331*Bxx*Xxxx do registru Bxx uloz Cislo xxxx (float)

332*Bxx*xxxx/Byy pricti do Bxx hodnotu v Byy (float)

333*Bxx*xxxx/Byy odecti od Bxx hodnotu v Byy (float)

334*Bxx*xxxx/Byy vynasob Bxx hodnotou v Byy, vysledek uloz do Bxx (float)
335*Bxx*xxxx/Byy vydél Bxx hodnotou v Byy, vysledek uloZ do Bxx (float)

336*Bxx*y zaokrouhli hodnotu v Bxx na y desetinnych mist

337*Bxx*A do registru Bxx uloZ jeden znak

338*Bxx*text do registru Bxx uloZ text

339*Bxx*Byy do reg. Bxx uloZ obsah reg. Byy

340*Bxx*Byy do reg. Bxx uloZ celociselnou ¢ast obsahu Byy

341*Bxx*Byy do reg. Bxx uloz zbytkovou ¢dst obsahu Byy

342*Bxx*yyy*zzz do reg. Bxx uloZ nahodné Cislo z intervalu yyy-zzz

361*xx stop programu, pokracovani za xx vtefin po "any key"

362*xx pockej xx vtefin — totéz jako 000*xx

363*xx mezi fadky op. kddl bude od zadani kédu pauza xx vtefin, 00 — bez pauz
364*xx mezi radky op. kodl bude od zadani kédu 364 automaticky STOP, pokracovani

za xx vtefin po ,,anykey”, 364*0 — zruseni STOP

4xx*D navrat defaultnich hodnot

401*LL*PP*xx wvykon motord pro OPK 001, LL - levy, PP — pravy, xx — ¢as prace
402*LL*PP vykon motord pro OPK 002, LL - levy, PP - pravy

405*xx*yy*tttt nastaveni motort méd JM (default hodnoty jsou 58, 40, 0.2)
406*xx*yy*tttt nastaveni motort méd S (default hodnoty jsou 58, 40, 0.15)

411*LL*PP vykon motor( pro OPK 011 (default hodnoty jsou 55, 62, 1)
412*LL*PP vykon motor( pro OPK 012 (default hodnoty jsou 55, 62, 1)

402 *xx*yy*tttt nastaveni motort mod JV (default hodnoty jsou 58, 40, 0.2)
403 *xx*yy*tttt nastaveni motort méd V (default hodnoty jsou 58, 40, 0.15)
404*xx*yy*tttt nastaveni motord méd M (default hodnoty jsou 58, 40, 0.2)

407*xx*yy*tttt nastaveni motor( pro jizdu vpred
408*xx*yy*tttt nastaveni motord pro jizdu vpravo
409*xx*yy*tttt nastaveni motord pro jizdu vlevo
413*xx*

??? 404 ¥ttt *ttt nastaveni ¢asu 4 a 5 pro zpresnéni azimutu (def. 0.15, 0.1)
997 ukonéeni programu Robot Kamil
998 restart Raspbianu

999 shutdown Raspbianu

Zvukové soubory:



A001 Ahoj, ja jsem robot Kamil
A002 Beatles



