Pohyb motorii
OnFwd(OUT_BC, 75); parametry — port, sila

// jizda rovne

dopredu
OnFwd(OUT_BC, 75); zapnuti motor( najednou

Wait(1000);
Off(OUT_BC); // Ize i OnFwd(OUT_BC, 0); zastaveni s brzdou
// Float(OUT_BC); zastaveni bez brzdy

dozadu
OnRev(OUT_BC,75); jedu dozadu

OnFwd(OUT_BC, -75); jedu dozadu
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task main ()
{
//jede 1ls dopfedu a 1ls dozadu
OnFwd (OUT _BC, 75) ;
Wait (1000);
OnFwd (OUT BC, -75) ;
Wait (1000);
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// zataceni pozvolne
OnFwd(OUT_B, 50);

OnFwd(OUT_C, 100); // lze i OnFwdSync(OUT_BC, 50, 100)
Wait(1000);

Off(OUT_BC);

// zataceni jednim kolem

OnFwd(OUT_B, 75);




Wait(1000);

Off(OUT_B);

// zataceni na miste

OnFwd(OUT_B, 75);

OnRev(OUT_C, 75); // lze i OnFwd(OUT_C, -75);
Wait(1000);

Off(OUT_BC);

& Procedures task main ()

{

//jede 1s dopfedu a 1s dozadu
OnkFwd (OUT_ BC,75) ;
Wait (1L000) ;
OnFwd (OUT BC,-75) ;
Wait (1000) ;

// zataceni pozvolne

OnFwd (OUT B, 50):; //doprava

OnFwd (OUT_C, 100); // lze 1 OnFwdSync (OUT BC,
Wait (1000) ;

Off (OUT BC);//zastaveni motoru

// zataceni jednim kolem
OnFwd (OUT_B, 75); //doleva
Wait (1000) ;

Off (OUT B) ;

// zatacenli na miste

OnFwd (OUT_B, 75); //Sdoleva

OnRev (OUT ¢, 75); // lze i OnFwd(OUT C, -75);
Wait (1000) ;

OFff (OUT_BC) ;
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OnFwdSync(OUT_BC, 50, 100)

//oba najednou
//sync=spolehlivéjsi, synchronizace, 1.par.-B, 2.par.-C

RotateMotor(OUT_B,75,100);

//motor, vykon, Ghel — ¢eka, az se otoci o 100st.-smér vyzkouset




