Zakladni ovladani

Pohyb - Movements

Roboticka koule Sphero je vybavena dvéma motory. Jejich ovladani je ve vétsiné blokl spole¢né, je vSak
k dispozici i pfikaz pomoci kterého mizete ovladat kazdy motor nezavisle.

rychlost a dobu, po kterou se ma koule pohybova
await roll (0, 0, 0)

o]
roll 0 af 0 speed for Os Zakladni prikaz, pomoci kterého urcite smeér, J
t

Tyto pfikazy nastavi nastavi rychlost a smér robotické koule
a ponechaji je takto nastavené az do dal$i zmény, nebo do
ukonéeni programu.

setSpeed (0) setHeading (0)

Prikaz, ktery robotickou kouli oto¢i o zadany uhel za uréeny &as.

await spin(0, 0)

Ovladani jednotlivych motord. Zadavate

rychlost a ¢as, po ktery se ma motor otacet.
await rawMotor (0, 0, 0)

stabilization on

Vypnuti/zapnuti stabiliza¢niho systému robotické koule. V zakladnim nastaveni je
stabilizace zapnuta. Vypnutim vyradite z ¢innosti systém IMU a robot se nedokaze
stabilizovat a poskytovat spravné hodnoty z vnitinich cidel.

setStabilization (true)

raw motor left 0 right 0 for j

Zméni vychozi hodnotu zakladniho sméru dle aktualni pozice robota.
resetAim()

Toto dilo podléha licenci Creative Commons Uved’te plvod-NeuZivejte dilo komercéné-Zachovejte licenci 4.0 Mezingrodni Licence.
Libor Klubal // www.ipadvetride.cz // @Libor_Klubal




