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RobotMoway

Class

Champs

accelX

accelY

accelZ

Adresse

angle_rotation

batterie

bzirf

Canal

CMD_ATTACHINFO

CMD_CONFIGURACION

CMD_SEND_RF

compteur_km

compteur_km_aux

consigne_rayon_rotation

consigne_vitesse_rotation

consigne_vitesse_roue_droite

consigne_vitesse_roue_gauche

distance_D

distance_G

frequence

ligneD

ligneG

lux

message

microphone

numTrame

obstCentrD

obstCentrG

obstLatD

obstLatG

ordre

Son

temperature

temps

vitesse_roue_D

vitesse_roue_G

Propriétés

Méthodes
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RobotMoway

Class

Champs

Propriétés

Acceleration_Axe_X

Acceleration_Axe_Y

Acceleration_Axe_Z

Angle_rotation

Batterie

Compteur_km

Compteur_km_aux

Consigne_rayon_rotation

Consigne_vitesse_rotation

Consigne_vitesse_roue_droite

Consigne_vitesse_roue_gauche

Distance_D

Distance_G

Ligne_A_Droite

Ligne_A_Gauche

Lumiere

Message

Microphone

NumTrame

Obstacle_Central_D

Obstacle_Central_G

Obstacle_Lateral_D

Obstacle_Lateral_G

Ordre

Temperature

Temps

Vitesse_roue_D

Vitesse_roue_G

Méthodes
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RobotMoway

Class

Champs

Propriétés

Méthodes

allumer_led_arriere

allumer_led_avant

allumer_led_rouge

allumer_led_verte

avancer

bziRFReadEvent

changer_freq

changer_vitesse

clignoter_led_arriere

clignoter_led_avant

clignoter_led_rouge

clignoter_led_verte

courbe_arriere_droite

courbe_arriere_gauche

courbe_avant_droite

courbe_avant_gauche

envoyer

eteindre_led_arriere

eteindre_led_avant

eteindre_led_rouge

eteindre_led_verte

eteindre_toutes_leds

RAZ_distance_partielle

RAZ_distance_totale

RAZ_temps

reculer

RFconnect

RFdeconnect

RobotMoway (+ 1 surcharge)

rotation_droite_sur_centre

rotation_gauche_sur_centre

son_off

son_on

stop

tourner_droite

tourner_gauche


