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Colonize with bots by EPSITEC

object item;

item = radar (Titanium) ;
goto (item.position) ;
grab () ;
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Tworzenie witasnych pozioméw w Colobot
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1. Instalacja wlasnych poziomoéw

Instalacja i \lub kreacja wtasnych pozioméw wymaga posiadania COLOBOTA w wers;ji 1.7 (lub
wyzszej). W przypadku koniecznosci uaktualnienia posiadanej wersji COLOBOTA, nalezy sciggnac¢
patch ze strony: www.colobot.com.

Poziomy stworzone przez uzytkownikow dostepne sg po kliknieciu na przycisku: “Wtasne”,
znajdujgcym sie w Menu Gtéwnym:

Free game ‘

| Exercises ‘

Wszystkie poziomy stworzone przez uzytkownikéw znajdujg sie w katalogu: user\, znajdujacym
sie W katalogu instalacyjnym Colobota. DomysIna lokacja to :

e C:\Program Files\Colobot\user\
Jesli folder: user\ nie istnieje, stworz go.

Poziomy stworzone przez uzytkownikdw mogg zawiera¢ jedng lub wiele misji. Kazdy poziom
stworzony przez uzytkownika odpowiada jednemu wersowi, w menu po lewej stronie:

User levels 7

1: Trapica: @ffensive
2: Saari: Invasian
T ——

Sample #1

Develop an offensive weapons system and
confront the giant ants.

[
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Poziom stworzony przez uzytkownika, fizycznie jest folderem zawierajacym szereg plikow. W
powyzszym przyktadzie, poziom: ,Sample #1” znajduje sie w folderze:

e C:\Program Files\Colobot\user\sampleO1l\
Zwr6¢ uwage na to, iz nazwa poziomu wyswietlajgca sie w menu po lewej stronie jest inna niz nazwa
folderu. Dzieje sie tak, poniewaz nazwa ¢éwiczenia znajduje sie w pliku: sample01\scene00.txt.
Definiuje ja komenda:

e Title.E text="Sample #1" resume="Sample"

Nazwy misji widoczne po prawej stronie, odpowiadajg kolejnym plikom: sample01\sceneNN. txt :

Plik Tytut
sample0l\scene0l.txt Alert
sample0l\scene02.txt Mc Gywer

Nazwy plikéw z misjami musza by¢ oznaczone kolejnymi numerami. Zatozmy, iz istnieje nastepujaca
struktura plikow:

e scene00.txt
e scenell.txt
e scene02.txt
e scene05.txt

W przypadku takim dostepne bedg tylko dwie 2 misje, o numerach 01 i 02. Misja numer 05 nie pojawi
sie na liscie, gdyz brakuje misji 03 i 04.
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2. Tworzenie poziomow, a wlasciwy warsztat pracy

Podczas tworzenia wiasnych poziomoéw czesto niezbednym jest korzystanie z programow innych niz
COLOBOT. Generalnie program mozna zwing¢ do paska zadan, za pomocg kombinacji ALT+TAB.
Niemniej bardziej wygodnym rozwigzaniem bedzie uruchomienie COLOBOTA w oknie. Aby uruchomié
COLOBOTA w oknie, kliknij na ,Opcje”, a nastepnie na zaktadke : ,Urzgdzenie”.
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Po wykonaniu tych czynnosci odhacz opcje: "Peten ekran" i kliknij na przycisku: "Zastosuj zmiany".
Pamietaj o tym, iz COLOBOT uruchomiony w oknie pracuje zawsze w rozdzielczosci 640x480 pikseli.

13.92 fps T=19760 [640x480x16]p.4

A scenell txt - Bloc-notes
hier Ediion  Recheiche  ?

[ritle.F text="Tropica: A 1'attaque”

Resume .F text="Développez un systdme d'armement offensif pour pouvoir
Title.E text="Tropica: Offensive"

Resume .E text="Develop an offensive weapons system and confront the g:
Instructions name="%user%\nhelp@1.txt"

asc Paint Shop Pro - relief01.bmp Satellite name="%user%\minfo01.txt"

wind Loading name="%user%\nloadd1.txt"

~ |SoluceFile name="%user¥%\nsoluBi.txt"

DRSHE-S8 | - - L2l w i QO A #Helprile name="chot .txt"

EndingFile win=-1 lost=9

Edit Wiew |mage Effects Colows Lapers QObjects Selections Masks

— |,

Audio track=3

R E AmbiantColor air=152;152;102;1082 water=28;20;28;208 // grey

{5} relief01. bmp [211{H SN FogColor air=215;239;203;0 water-68;100;80;0 // bleu sale
UehicleColor color=141;175;129;0 // vert-sable

DeepUiew air=125.008 water=25.0808

FogStart air=8.9 water=0.5

SecondTexture rank=2

Background up=128:;136;192;0 down=239;248;207;0 cloudUp=43;45;143;0 clo
FrontsizeName image="lensi.tga"

Planet pos=1.2;0.2 dim=8.35 speed= 8.881 dir=8.1 image="planetBi.ti
Planet pos=4.0;0.4 din=8.20 speed= 0.612 dir=8.7 image="planet@k.ti
Planet pos=4.4;0.3 din=8.30 speed=-0.602 d 3 image="planet@k.ti
Planet pos=3.5;0.4 din=8.12 speed= 8.881 dir=0.8 image="planet@i.t:
Planet pos=5.8;0.5 dim=8.84 speed= 8.825 dir=1.2 image="planetBi.ti

TerrainGenerate vision=2590.60 depth=1 slope=3.0

TerrainWind speed=0.8;2.8

TerrainRelief  image="%user%\relief81.bmp" factor=1.8

TerrainResource image="%user%\res@i.bmp"

TerrainWater image="water16.tga" level=36.9 moveX=1.8 move¥=0.0 color=!
TerrainCloud image="cloud®4.tga" level=125.8

TerrainHaterial id=16 image="green61" u=98.60 v=0.060 up=1 doun=1 left=1 rii=
1 4
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Image: 161 %161 = 256 - 268 KBytes 2
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3. Tworzenie wlasnych pozioméw

Plik: sample01.zip zawiera dwie przyktadowe misje. Rozpakuj zawartosc¢ tego pliku do katalogu:
user\, ktory znajduje sie w katalogu instalacyjnym COLOBOTA. DomysIna lokacja to:

e C:\Program Files\Colobot\user\sampleO1l\

Jesli folder: user\ nie istnieje, stworz go.

Powyzsze obrazki pochodzg z przyktadowych misji znajdujacych sie w pliku: sample0O1.zip.
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Misje te bedg przewija¢ sie przez cata tg instrukcje. Folder: user\sample01\ zawiera nastepujace,

24 pliki :

Plik Zawartos¢

mhelp0l.txt |Instrukcje dla misji #1

mhelp02.txt |Instrukcje dla misji #2

terraOl.bmp | Tekstura podtoza dla misji #1

water0l.bmp Tekstura wody dla misji #1

minfo0l.txt |Informacja satelitarna dla misji #1 Teksty

minfo02.txt |Informacja satelitarna dla misji #2 widoczne

mload0l.txt |Wyjasnienia programdéw wysytanych przez Houston dla misji #1 w

mload02.txt | Wyjadnienia programéw wysytanych przez Houston dla misji #2 SatCom

msoluOl.txt |Solucja dla misji #1

msolul02.txt | Solucja dla misji #2

sant01l.txt Skrypt startowy tadowany bezposrednio do konkretnych mréwek

skill.txt Skrypt startowy tadowany do konkretnych Strzelcow lub Strzelcow Skrypty
Orga.

scene00.txt Nazwa poziomu

scene0l.txt |Opis misji #1 Poziomy

scene02.txt | Opis misji #2

back01.bmp Gwiazdy dla misji #1

cloud02.bmp | Chmury dla misji #2

lens02.bmp Refleksy stoneczne dla misji #2

nevadal .bmp Podtoze dla misji #2 (piasek-skaty1)

nevada?2 .bmp Podtoze dla misji #2 (skaty1-skaty2)

reliefOl.bmp |RzeZba terenu dla misji #1

relief02.bmp |Rzezba terenu dla misji #2 Obrazy

res01l.bmp Surowce dla misji #1

res02.bmp Surowce dla misji #2

Wszystkie pliki tekstowe (. txt) mogag by¢ kreowane | modyfikowane za pomoca edytoréw tekstowych
(np. Notatnika). Pliki obrazow (. bmp) moga by¢ modyfikowane za pomocg edytorow grafiki (np. Paint,

PaintShop, PhotoShop, czy PhotoPaint).

Plik: user\sampleOl\scene0l.txt zawiera opis pierwszej misji :

Komenda

Uzyte pliki

Title.E text="Alert"

Resume.E text="Your base is under alert

n

Instructions name="%user%\mhelpOl.txt"

Instrukcje dla SatCom

Satellite name="%user%\minfo0l.txt"

Raport satelitarny dla SatCom

Loading name="%user%\mload0l.txt"

Programy wysytane przez Houston dla

SatCom

SoluceFile name="%user%\msolu0l.txt"

Solucja dla SatCom

HelpFile name="cbot.txt" Oficjalna pomoc programistyczna dla
SatCom
Background image="%user%\back0l.bmp" | Gwiazdy widoczne na niebie

FrontsizeName image="lensl.tga"

Promienie stoneczne

TerrainRelief
image="%user%\relief0l.bmp"

Rzezba terenu

TerrainResource image="%user%\res0l.bmp"

Surowce

TerrainWater image="%user%\water0l.bmp"

Tekstura wody

TerrainInitTextures
image="%user%\terra.bmp" dx=1 dy=1

Tekstura podfoza
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table=1

CreateObject pos=12.50;-112.50 dir=1.0
type=WingedOrgaShooter power=0.2
scriptl="%user%\skill.txt"

Skrypt startowy tadowany do danego robota
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Niektore z komend znajdujacych sie w pliku: user\sample0l\scene01l.txt wigzg go z innymi

plikami. Przyktad:

e Instructions name="%user%\mhelpOl.txt"

Powyzsza komenda wskazuje komendy, ktére majg by¢ wyswietlone w SatCom, by wyjasni¢ co musi
by¢ zrobione w danej misiji.

Jesli nazwa pliku poprzedzona jest fraza: Suser$\, to zostanie on zapozyczony z folderu misji (w tym
przyktadzie bedzie to lokacja: user\sample01\).

Oto obrazki znajdujace sie w katalogu: user\sample01\, wchodzace w sktad pierwszej misji :

ot

{

back01l.bmp &
relief0l1.bmp res01l.bmp waterO0l.bmp terra00l.bmp
512x347 161x161 161x161 256x256 256x256
16 milionow 256 poziomow 256 kolorow 16 milionow 16 milionow
koloréw Szarosci koloréow koloréow
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3.1. Pliki systemowe
Wszystkie pliki wchodzace w sktad danego éwiczenia musza znajdowac sie w tym samym katalogu. W
przypadku misji przyktadowej bedzie to katalog: user\sample01\. Mozliwe jest tez tworzenie
referencji do plikéw systemowych COLOBOTA, znajdujacych sie w folderach systemowych
COLOBOTA. Dzieki temu nie trzeba powtarzac dziesiatki razy tych samych komend. Przyktad::

e HelpFile name="cbot.txt"
Powyzsza fraza oznacza, iz plik: cbot.txt znajduje sie w standardowym katalogu pomocy Colobota:

e (C:\Program Files\Colobot\help\cbot.txt

W normalnym wypadku plik musi by¢ poprzedzony fraza: suser%\, by wskaza¢ na konkretny folder
misji. Plik pozbawiony tego prefiksu, otwierany jest z jednego z systemowych folderéw Colobota:

Folder systemowy |Zawartos¢

scene\ Opisy ¢éwiczen i misiji

help\ Instrukcje wyswietlane w SatCom.

diagram\ Obrazy wyswietlane w SatCom.

textures\ Obrazy rzezby terenu i surowce.

script)\ Programy startowe CBOT tadowane do robotow.

Mozesz tworzy¢ referencje (powigzania) do plikow znajdujacych sie w tych folderach lub kopiowac je
do katalogu ¢wiczeniowego i tam modyfikowa¢ je pod katem danego ¢wiczenia. Nie wolno ci jednak
modyfikowa¢ plikow znajdujacych sie w folderach systemowych Colobota!

Wszystkie systemowe pliki dla ¢wiczen i zadan, znajdujg sie w folderze: scene)\ :

scene\scenexyy.txt Misje

scene\freexyy.txt Wolne gry
scene\trainxyy.txt Cwiczenia
scene\defixyy.txt Wyzwania

scene' scenexyy.txt
scene' freexyy.txt
scene' trainxyy.txt

scene' defixyy.txt

Trzycyfrowa liczba sktada sie z:

x Numeru rozdziatu Od 1do
9

yy | Numer ¢éwiczenia Od 01
do 99
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Na przyktad: trainl02. txt oznacza plik przynalezny do drugiego ¢wiczenia, pierwszego rozdziatu.

Filename = scenettrain102 txt

b4
1: Spiders and supply 4 A 1: Spiders 1 x| A
2: Ants and wasps X L2: Pawer Cell 1 -«
3: Fundamentals X 3: Titanium 1 \ X
4: Matars x 4: Titanium 2 vy Title E
5: Maver X 5: Pewer Cell 2 X
6: Functiens X 6: Spiders 2 X
¥ 7: Spiders 3 X ¥
Instruct a bot to change the power cell of a A
nearby winged shooter. Resume.E
b
| << Back | | Play |
3.2 Opis misji i\lub éwiczenia

Opis misji determinuje rzezbe terenu, tekstury, pozycje startowg réznych robotéw, surowce, roslinnosc
itd. Znajduje sie on w pliku:

user\sampleOl\sceneNN. txt. Kazdy wers pliku opisujgcego misje zaczyna sie od komendy, ktora
skfada sie z hasta i parametrow. Puste wersy sg ignorowane. Znak podwdjnego slasha: // oznacza
poczatek komentarza, ktéry konczy sie z konncem wersu..Colobot jest bardzo wrazliwy na poprawnosc¢
wprowadzanych komend. Nalezy zwracac szczegdlng uwage na poprawnos¢ ich tresci i na to czy np.
pomiedzy tresciag, a znakiem ,=" nie znajdujg sie spacje.

Poprawna formuta :
e Title.E text="Alert"

Nieprawidtowa formuta :

e title.E text = "Alert" [/ Nie zachowana wiasciwa wielkos¢ znakéw, spacje przed i
po znaku: "=".
3.2.1. Nagfowek

Nagtowek determinuje nazwe ¢wiczenia iNlub misji i nazwy plikdw z wyjasnieniami.

Title.E text="Alert"
Jest to krétka nazwa misji. Pojawia sie ona w menu, na liscie po prawej stronie.

Resume.E text="Your base is under alert ..."
Krétki opis misji. Pojawia sie on w oknie pomiedzy dwoma listami.

Uwaga : Komendy Title.PiResume.P umozliwiajg wprowadzenie tekstow, ktore bedg
widoczne w polskiej wersji COLOBOTA.
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ScriptName.E text="Spider2"
Jest to domyslna nazwa, nadawana nowym programom.

"
D| ﬁa‘v‘| I'
?nam woid object::Spider2()

Scripthlame E

| @K IIJ Cancel 1. ml#l*l.

Instructions name="%user%\mhelp0l.txt"
Jest to nazwa pliku, ktéry zawiera instrukcje dla danej misji. Bedg one widoczne w SatCom.
Wszystkie pliki instrukcji powinny rozpoczynac¢ sie od frazy: "mhelp".

Satellite name="%user%\minfoOl.txt"
Jest to nazwa pliku zawierajacych raport satelitarny. Bedzie on widoczny w SatCom. Wszystkie pliki
raportéw satelitarnych powinny rozpoczynac sie od frazy: "minfo".

Loading name="%user%\mload0l.txt"
Jest to nazwa pliku zawierajgcego programy wysytane przez Houston. Bedg one widoczne w SatCom.
Wszystkie programy wysytane przez Houston powinny rozpoczynac¢ sie od frazy: "mload".

SoluceFile name="%user%\msoluOl.txt"
Jest to nazwa pliku zawierajgcego solucje dla danej misji. Bedzie ona widoczna w Sat Com.
Wszystkie pliki solucji powinny rozpoczynac sie od frazy: "msolu".

HelpFile name="cbot.txt"

Jest to nazwa pliku zawierajgcego instrukcje programistyczne. Wyswietlajg sie one po nacisnieciu
klawisza F2. Plik systemowy: cbot . txt znajduje sie w katalogu help\. Normalnie wszystkie
misje maja referencje do tych samych instrukgcji, zawartych w pliku: cbot.txt.

ApiE) -~lalAkL W

Instructions

Satellite

Loading

HelpFile

SoluceFile

EndingFile win=-1 lost=0
Jest to animacja, ktéra ma by¢ uzyta po zakonczeniu misji (pomystnym lub tez i niepomysinym):
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e win=-1: .brak animacji po zakonczeniu éwiczenia. Misja po prostu konczy sie po starcie
statku.

e win=2: scene\win002.txt bedzie uzyta.

e win=123: scene\winl23.txt bedzie uzyta.

e lost=0: scene\lost000.txt bedzie uzyta.
Nie mozesz umiesci¢ opisu tych animaciji w folderze wtasnego poziomu. Musisz skorzysta¢ ze
standardowych plikéw: winxxx . txt, zlokalizowanych w katalogu: scene\. Pliki te nie moga byc¢
modyfikowane.

MessageDelay factor=5

Fraza ta umozliwia zwiekszenie czasu, przez jaki bedg widoczne wiadomosci. Wiadomosci
wyswietlajg sie w gérnej czesci ekranu.

3.2.2. Atmosfera

Czes¢ ta opisuje kolory, mgte, niebo itp., a takze muzyke odtwarzang w tle.

Audio track=0
Okreslisz tu numer $ciezki audio, ktéra ma by¢ odtwarzana podczas danej misji. Oto lista Sciezek:

Numer $ciezki | Planeta
Ksiezyc (cisza)
Ziemia

Tropica
Crystalium
Saari

Volcano
Centaury
Orpheon
Terranova

OO (N[O |WINO

AmbiantColor air=102;102;102;102 water=20;20;20;20

Jest to kolor biernych zrodet Swiatta dla nieba i obszaréw podwodnych.

Na kolor sktadajg sie 4 komponenty: red (czerwien)/green (zielen)/blue (niebieski)/alpha. Wartosci tych
barw oscylujg pomiedzy 0 (czern), a 255 (biel). Komponent alpha jest ignorowany. Przyktad :

e color=175;209;215;0 // piaskowo-niebieski

Planeta Powietrze
Ziemia 120;90;0;0 20;20;20;20
102;102;102;102 20;20;20;20

Tropica PSS IS2RR020RR028 20;20;20; 20
oy 1Nl 102;102;102;102 20;20;20;20

13671367 102102 20;20;20;20
Volcano 102;102;102;102  20;20;20;20
102;102;102;102 20;20;20;20
Orpheon 102;68;68;102 20;20;20;20
Terranova 102;102;102;102  20;20;20;20
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FogColor air=180;222;255;0 water=10;20;100;0
Jest to kolor obiektdéw znajdujacych sie w oddali. Zobacz tez DeepView iFogStart.

Planeta Powietrze
Ziemia 67;80;100;0
Ksiezyc 67;80;100;0
Tropica 215;239;203;0 68;100;80;0
Crytalium 180;222;255;0 10;20;100;0
Saari 254;245;146;0 67;80;100;0
Volcano 200;100;0;0
Centaury 10;100;20;0
Orpheon 50;30;10;0 67;80;100;0
Terranova 208;200;223;0 94;153;180;0

VehicleColor color=175;209;215;0
Jest to kolor robotoéw i budynkow.

208;206;196;0
Ziemia

GreeneryColor color=250;187;69;0
Jest to kolor roslinno$ci.

InsectColor color=189;171;51;0
Jest to kolor insektow.

Kolor Kolor insektéw
roslinnosci

Planeta Kolor pojazdow

Ziemia
Ksiezyc
Tropica
Crytalium
Saari

Volcano
Centaury
Orpheon
Terranova

208;206;196;0
175;209;215;0

250;187;69;0

|

200;196;174;0
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DeepView air=100.00 water=25.00

Jest to maksymalne pole widzenia. Warto$¢ ta wyrazona jest w metrach Zaden z obiektéw
znajdujacych sie poza ,polem widzenia” nie bedzie widoczny.

FogStart air=0.1 water=0.1

Parametr ten wptywa na to jak gesta bedzie mgta w swym poczatkowym punkcie. Im wiekszg warto$¢
bedzie miat parametr “pole widzenia” (DeepView) tym wigecej obiektdéw przyjmie kolor mgty
(FogColor). Parametr ten ma za zadanie symulacje mgty. Wartos¢ 0.1 to gesta mgta. Wartos¢ 0.9 to
lekka mgta.

Przyktad:

e DeepView air=100.00 // pole widzenia na 100 metrdéw
e FogStart air=0.2
e FogColor air=128;128;128;128 // szary

Odlegtosé od obserwatora

0 do 20 metrow Normalna widocznos$é

20 do 100 metréw Widocznos¢ ograniczona
stopniowo narastajgcg mgta

100 metréw i wiecej Zerowa widocznos¢é

DeepView air=100.00
FogStart air=0.2
FogColor air=128;128;128;128

\

nuIIO BH —

20 40 80 80 100 distance

visibility

&

full

Oto wykres zmniejszania sie widocznosci dla w/w parametrow. O$ ,visibility” jest osig widocznosci. O$
.distance” jest osig odlegtosci. Wartos¢ ,full” oznacza petng widocznos¢. Wartos¢ ,null” oznacza
widocznos¢ zerowa.

SecondTexture rank=3

Sa to tekstury stuzace do symulacji brudu na robotach i budynkach. Mozesz korzystac¢ z wartosci od 1
do 8:
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Background image="back0l.tga" up=76;105;226;0 down=192;250;255;0
Jest to tekstura, stanowigca o wygladzie nieba. Mozesz wybieraé¢ sposrdd nastepujacych tekstur:

back01 back22 back33 back46

Jesli nazwa obrazka poprzedzona jest fraza: $user%\, to zostanie on zapozyczony z foldera
wiasnego poziomu. Mozesz korzystac z plikéw .bmp lub . tga. Tekstura nieba nie moze przekroczy¢
wymiaru 1280x480 pikseli.

Wartosci up i down sg uzywane, jesli obrazek nie zostanie zadeklarowany lub, jesli opcja ,niebo”
zostanie wytgczona w opcjach Colobota.

Oba te kolory determinowane sg przez swoje komponenty RGBA (red (czerwien), green (zielen), blue
(niebieski), alpha). Kolor nieba to kolor zaczynajacy sie od barwy koloru up, stopniowo schodzacy
do barwy koloru down. Jesli nie bedziesz chciat skorzysta¢ z tekstury nieba, po prostu pomin czesc
image. Parametery c1loudUp i cloudDown umozliwiajg okreslenie koloru nieba za chmurami
(komenda TerrainCloud). Jesli chmury nie wystepujg (z powodu niskiej wydajmosci komputera), to
zostang uzyte kolory up i down. Te dwa kolory powinny jak najbardziej imitowa¢ barwe ,prawdziwych”
chmur.

Background up=128;136;192;0 down=239;248;207;0 cloudUp=43;45;143;0
cloudDown=200;255;0;0

__|Sky ¥|Sky

iuleZE;lBE;lQZ;D icloudUp—43;45;143;D

tdown=239.'245;2I]7‘;EI tc.‘loudDowrFZI]EI;255;I];I]

\ 4

FrontsizeName image="lens5.tga"
Jest to nazwa pliku z teksturg efektéw swietinych.
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lensl lens4 lens5

Jesli nazwa obrazka poprzedzona jest fraza: $user$%)\, to jest on zlokalizowany w folderze poziomu
uzytkownika (w przypadku ¢wiczenia przyktadowego bedzie to: user\sample01\). Mozesz
korzysta¢ z plikéw graficznych typu .bmp lub . tga. Plik nie moze przekroczy¢ rozmiaru 512x256
pikseli. Domyslnym rozmiarem jest tu 128x64 pikseli.

Planet mode=0 pos=1.2;0.2 dim=0.35 speed=0.001 dir=0.1 image="planet04.tga"
uvl=0.0;0.5 uv2=0.5;1.0

Za pomocag tej frazy mozesz zdeterminowaé czy planeta widoczna na niebie bedzie nieruchoma, czy
tez mobilna.

mode=0: jest to planeta widoczna podczas normalnej fazy gry.

mode=1 : jest to planeta widoczna podczas filmu wyswietlanego podczas podroézy, o ile
statek kosmiczny zostat stworzony za pomocg komendy: CreateObject run=11.
(zobacz rodziat 3.2.5.2).

pos to poczatkowa pozycja planety na niebie. Pierwsza warto$¢ to kierunek. Druga wartos¢ to
wysokosé.

dim to rozmiar planety. Mozesz korzysta¢ z wartosci od 0.02 dla bardzo matych gwiazd
(takich jak Crystalium) do 0.5 dla prawdziwie wielkich planet (np. widok Ziemi z Ksiezyca).
Speed to predkosé¢ planety. Generalnie jest ona bardzo niska (0 dla planet nieruchomych).
Typowe wartosci oscylujg wokot 0.001

dir to pionowy wektor kierunku planety. Jesli di r ma wartos¢ 0 to planeta stoi w tym samym
punkcie na niebie. Typowe wartosci oscylujg wokot 0.1

image to nazwa obrazka, ktéry ma zostac¢ uzyty (zobacz nizej).

Pliki graficzne planet zawierajg zawsze 4 rozne planety. uvl to wspotrzedne w gérnym-
lewym rogu. uv2 to wspétrzedne w dolnym-prawym rogu obrazka planety. Wspétrzedne w
gornym-lewym rogu wynoszg 0;0. Wspdtrzedne w dolnym-prawym rogu wynosza 1;1.

uv1=0.5;0.0 alpha channel

A A

e

A A 4

planet01l planet02 planet03 planet04
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Jesli nazwa obrazka poprzedzona jest fraza: suser%\, to jest on zlokalizowany w folderze poziomu
uzytkownika (w przypadku ¢wiczenia przyktadowego bedzie to: user\sample01\). Musisz uzywac
plikow typu: . tga. Kanat alpha determinuje rysy planety. Plik graficzny planety nie powinien
przekraczac rozmiaru: 256x256 pikseli.

3.2.3. Podloze

Czes¢ ta determinuje rzezbe terenu i jego teksture. Mozesz tu takze ustawic ilos¢ wody znajdujacej
sie na planszy i jej poziom, a takze ilos¢ i rodzaj surowcow znajdujgcych sie pod ziemia.

TerrainGenerate vision=250 depth=1 hard=0.6
e vision determinuje do jakiej odlegtosci ma by¢ generowany teren. Dystans ten musi by¢ co
najmniej dwa razy wiekszy od podwdéjnego dystansu DeepView .
e depth musi by¢ zawsze ustawione na 1.
e hard determinuje twardos¢ podtoza, ktory wptywa na gtosnos¢ krokéw astronauty.

TerrainWind speed=0;-5

Jest to wektor wskazujacy kierunek i site wiatru. Na ksiezycu nie ma wiatru. Odzwierciedla to fraza:
speed=0; 0. Fraza: speed=10; 0 odpowiada natomiast silnemu wiatrowi wiejgcemu z zachodu na
wschaod. Wiatr wptywa na ruch chmur (TerrainCloud), dymu i flag. Wiatr nie ma jednak zadnego
wplywu na poruszanie sie robotow.

TerrainBlitz sleep=60 delay=5 magnetic=100

Mozesz tu aktywowac przypadkowe wytadowania elektryczne (burze). W standardowych misjach
Colobota, komenda ta uzywana jest w misjach Orpheon.

e sleep to czas do wystgpienia pierwszych btyskawic. Zwioka ta umozliwi Ci wybudowanie
piorunochronu (PowerCaptor).

e delay to $rednia zwtoka (w sekundach) pomiedzy dwoma btyskawicami.

o Kazdy metalowy obiekt otoczony jest przez wirtualng sfere, przyciagajaca pioruny. magnetic
okresla promien (w metrach) tej sfery. Jesli piorun uderzy w obrebie strefy magnetic, obiekt
zostanie zniszczony.
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TerrainRelief image="%user%$\relief0l.bmp" factor=1.0

Obraz rzezby terenu przedstawiony jest w 256 poziomach szarosci. Odpowiadajacy mu plik
graficzny : . bmp jest obrazem o wymiarach dokfadnie 161 x 161 pikseli. Kolor biaty odpowiadana
najnizszej, mozliwej wysokosci. Kolor czarny odpowiada najwyzszej, mozliwej wysokosci. factor
jest to wspétczynnik rozciagniecia, ktérego wartos¢ oscyluje przewaznie w okolicach wartosci: 1.0. W
takim wypadku obraz w 256 poziomach szarosci odpowiada wysokosci 64 metrow. Jeden poziom
odpowiada, zatem roznicy 0,25 metra.

deep valley
high mountain

5 meters

sjaxid 19|

Oto przyktadowy wykres rzezby terenu. Lokacja opisana jako ,high mountain” to wysoka goéra. Lokacja
opisana jako ,deep valey” to gteboka dolina.

Wspotrzedne srodkowego piksela obrazka: 80;80 odpowiadajg wspotrzednym 0;0 metrow w
COLOBOCIE. Wspotrzedne —400;400, w COLOBOCIE odpowiadajg punktowi ekstremalnie
wysunietemu na pétnocny-zachod. Jeden piksel wykresu topograficznego to obszar o wielkosci 5x5

metrow w COLOBOCIE.

y
1400

X

(sl
(=}

-400 0 2

-400

Swiat COLOBOTA ma rozmiar 800x800 metréw. Rzezba terenu moze by¢ modyfikowana za pomoca
edytoréw graficznych, takich jak np.: PaintShop lub poprzez dowolne podmiany plikéw:
reliefxx.bmp znajdujgcych sie w folderze: textures\.
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TerrainResource image="%user%\res0l.bmp"

3-19

Obrazek ten determinuje rozmieszczenie surowcow w podtozu. Musi by¢ on plikiem graficznym: .bmp

0 256 kolorach, rozmiarze161 x 161 pikseli i w standardowej palecie Windowsa.

Kolor RGB Numer w Zawartos¢ podioza
palecie

Czerwony | 255;0;0 5 Tytan

Zielony 0;255;0 30 Energia

Zotty 255:255;0 |35 Uran

Zielony 0;104;0 24 Klucz A

Zielony 51;104;0 25 Klucz B

Zielony 102;104;,0 |26 Klucz C

Zielony 153;104;,0 |27 Klucz D

Wszystkie inne kolory, wraz z odcieniami szarosci bedg ignorowane.

green = energy

sjaxid |g|

— red = titanium

yellow = uranium

=
- P LY Y P LR ]

Oto przyktadowy wykres zawartosci podtoza. Obszar opisany jako ,green=energy” to oznaczony na
zielono, obszar zt6z energetycznych. Obszar opisany jako ,red=titanium” to oznaczony na czerwono,
obszar zt6z tytanu. Obszar opisany jako ,yellow=uranium” to oznaczony na z6tto, obszar zt6z uranu.

Najprostszg metoda sporzadzenia tego wykresu jest skorzystanie z szarego wykresu uzuywanego w

TerrainRelief iprzekonwertowanie go do 256 koloréw.

TerrainWater image="waterl6.tga" level=30.0 moveX=1.0 moveY=0.0
color=0;240;100;0 brightness=0.2

Komenda ta determinuje wyglad wody i lawy. Niemozliwe jest wystepowanie jeziora wodnego i jeziora

lawy w tej samej misji.
e image okre$la to czy w danej misji ma wystepowac lawa, czy tez woda.
e level to poziom wody lub lawy w odniesieniu do absolutnej wartosci zero, ktéra

réwnoznaczna jest bialemu kolorowi na mapie topograficznej (TerrainRelief). Wysokosé

(wspotrzedna z) robota jest w takiej sytuacji zawsze zalezna od poziomu wody (lub lawy).

Warto$¢ negatywna oznacza, iz robot znajduje sie pod wodg. Poziom wszystkich jezior (wody
lub lawy) w danej misji jest taki sam. Nie jest mozliwe, by w tej samej misji jedno jezioro byto

w dolinie, a drugie na szczycie wzniesienia.
e moveX to amplituda horyzontalnego ruchu na powierzchni.
e moveY to aplituda ruchu wertykalnego.
e coloribrightness umozliwiajg modyfikacje koloru tekstur.

| |
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waterl2 waterlé6 lava04 lava05

Jesli nazwa obrazka poprzedzona jest fraza: %user%\, to musi sie on znajdowac¢ w folderze
¢wiczeniowym (w przypadku éwiczenia przyktadowego bedzie to: user\sample01\). Mozesz
korzysta¢ z plikéw graficznych: .bmp lub . tga. Ich rozmiar nie moze jednak przekroczy¢ rozmiaru
256x256 pikseli.

TerrainlLava mode=1
e Jesli zadeklarowana jest fraza: mode=1, astronauta zginie natychmiast po kontakcie z lawa.
W trybie tym kamera nigdy nie zejdzie ponizej poziomu lawy.

TerrainCloud image="cloud05.tga" level=125.0
Obraz ten jest wykorzystywany przy modelowaniu ruchomych chmur. Ruch chmur zalezny jest od
kierunku wiatru (zobacz: TerrainWind). Mozesz skorzysta¢ z nastepujacych obrazow:

7

cloud02 cloud03 cloud04 cloud05 cloud09

Jesli nazwa obrazka jest poprzedzona fraza: $user%\, to znajduje sie on w folderze éwiczeniowym
(w przypadku ¢wiczenia przykladowego bedzie to: user\sample01\). Mozesz korzystac z plikow
graficznych: .bmp lub . tga. Ich rozmiar nie powinien przekroczy¢ rozmiaru 640x480 pikseli.

e level to maksymalna wysokos¢ chmur. Putap chmur musi by¢ wyzszy co najmniej o kilka
tuzindw metréw od wierzchotka najwyzszej gory.

Za pomocg komendy: Background i komend: cloudUp oraz cloudDown mozesz okresli¢ kolor nieba
za chmurami.

3.24. Tekstury podifoza

Istniejg dwa systemy pokrywania podtoza teksturami:

Komendy Znaczenie

1 |TerrainInitTextures |Tekstury ktadzione sg "na $lepo". Innymi stowy wybrana tekstura
pokrywa caty teren na mapie, niezaleznie od jego rzezby i tym
podobnych uwarunkowan.

2 |TerrainMaterial Na teksture skfada sie szereg elementow zaleznych od rzezby i
TerrainInit wysoko$ci terenu. | tak np. pod woda znajdzie sie inny piasek niz na
TerrainLevel powierzchni. Na srednich wysokosciach pojawig sie rosliny, a na

wysokosciach wiekszych $nieg itd.

Misje rozgrywane na Ksiezycu korzystajg z pierwszego systemu. Misje rozgrywane na Terranova
korzystajg natomiast z systemu drugiego.

Jako, ze komendy mapujace sg bardzo skomplikowane, powinenes$ korzysta¢ z komend istniejgcych w
innych ¢wiczeniach. Oto kilka powierzchownych detali na ich temat:
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TerrainInitTextures image="mars" dx=4 dy=2 table=1;2;3;4;5;6;7;8
Komenda ta umozliwia przypisanie konkretnej tekstury do podtoza. W powyzszym przyktadzie tekstura
podtoza skfada sie z 8, nastepujacych obrazkéw:

mars00l.tga |mars002.tga |mars003.tga |mars004.tga
mars005.tga |mars006.tga |mars007.tga |mars008.tga

W wyniku powyzszej komendy, kompozycja tych 8 tekstur zostaje powtérzona we wszystkich
kierunkach.

Z tego tez powodu prawa krawedz: mars002 . tga bedzie styka¢ sie z lewa krawedzia;:
mars003.tga.

Prawa krawedz: mars004 . tga bedzie tez stykac sie z lewg krawedzig: mars001. tga.
Goérna krawedz: mars002 . tga bedzie styka¢ sie z dolng krawedzig: mars006. tga. itd.
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Nazwa pliku sktada sie z nazwy obrazka i 3 cyfr. Jedli nazwa obrazka poprzedzona jest fraza:
suser%\, to znajduje sie on w katalogu wtasnego poziomu uzytkownika (w przypadku ¢wiczenia
przyktadowego bedzie to: user\sample01\. Mozesz korzystac z plikow graficznych: .bmp lub . tga.
Przyktad :

e TerrainInitTextures image="%user%\moon.bmp" dx=1 dy=1 table=15
Powyzsza formuta oznacza uzycie pliku: user\sample01\moon015.bmp.
TerrainMaterial id=1 image="roca2" u=0.00 v=0.00 up=1 down=1 left=1 right=1

hard=0.8
Definicje podtoza korzystajg z numeréw id. Np. Terranova korzysta z nastepujacych tekstur:

roca2

Kazda tekstura sktada sie z 16 kawatkow (4x4), tak jak to wida¢ na powyzszych obrazkach.
Do poszczegdlnych id przypisane sg gtéwne charakterystyki terenu. Warto$ci id oscylujg pomiedzy 1 i
4

e id=1 image="rocal2" u=0.00 v=0.00 up=1 down=1 left=1 right=1 // skaty
° image="roca2" u=0.25 v=0.00 up=2 down=1 left=1 right=1
U image="roca2" u=0.50 v=0.00 up=1 down=1 left=1 right=2
. image="roca2" u=0.75 v=0.00 up=2 down=1 left=1 right=2
o image="roca2" u=0.00 v=0.25 up=1 down=2 left=1 right=1
] image="roca2" u=0.25 v=0.25 up=2 down=2 left=1 right=1
° image="roca2" u=0.50 v=0.25 up=1 down=2 left=1 right=2
o image="roca2" u=0.75 v=0.25 up=2 down=2 left=1 right=2
. image="roca2" u=0.00 v=0.50 up=1 down=1 left=2 right=1
o image="roca2" u=0.25 v=0.50 up=2 down=1 left=2 right=1
o image="roca2" u=0.50 v=0.50 up=1 down=1 left=2 right=2
o image="roca2" u=0.75 v=0.50 up=2 down=1 left=2 right=2
o image="roca2" u=0.00 v=0.75 up=1 down=2 left=2 right=1
. image="roca2" u=0.25 v=0.75 up=2 down=2 left=2 right=1
o image="roca2" u=0.50 v=0.75 up=1 down=2 left=2 right=2
e id=2 image="roca2" u=0.75 v=0.75 up=2 down=2 left=2 right=2 // trawa
e id=3 image="rocb2" u=0.00 v=0.00 up=1 down=1 left=1 right=1 // skaty

e id=4 image="rocb2" u=0.75 v=0.75 up=3 down=3 left=3 right=3 // $nieg

W przypadku tekstur bez id nalezy korzystac¢ z zapozyczen. Komendy up, down, left i right
(géra, doét, lewo, prawo) hadajg teksturze id najblizszej tekstury w znajdujacej sie w
okreslonej lokacji.
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Przyktad :
o image="rocb2" u=0.25 v=0.00 up=4 down=3 left=3 right=3

To drugi kawatek, w pierwszym wersie nastepujacego obrazka (id=3:skaly i 1d=4:8nieg) :

hard wplywa na trwardos¢ podtoza. Wartos¢ ta oscyluje pomiedzy 0 i 1. Twardosé podtoza wptywa na
gtosnosc¢ krokow astronauty.

Uwaga : Typy poditoza sg uzywane w misjach na Ziemi do tworzenia drég (np.
scene\scenel0l.txt). Trzy id odpowiadajg drogom Wschéd/Zachéd (1d=3),
Potnoc/Potudnie (1id=4) i skrzyzowaniu (id=5).

Jesli nazwa obrazka poprzedzona jest frazg: $user%\, to znajduje sie on w folderze wtasnego
poziomu uzytkownika (w przypadku ¢wiczenia przyktadowego bedzie to: user\sample01\). Mozesz
korzysta¢ z plikow graficznych: .bmp i . tga. Ich rozmiar nie moze przekroczy¢ rozmiaru: 512x512
pikseli.

TerrainInit id=3
Komenda ta ujednolica cate podtoze danej mapy.

TerrainlLevel 1d=10;11;10;11;12;13 min=0 max=99 slope=0.0 freg=100
Komenda ta pozwala wybraé¢ podtoze dla danej mapy. Podtoze jest wybierane po uwzglednieniu
szeregu parametréw:

e idto typ podtoza, ktéry ma zostac¢ uzyty.Jesli zadeklarujesz kilka typow, zostanie on wybrany
losowo. Mozliwe jest tez zastosowanie proporcji. Przyktad: deklaracja 1id=10;10;10; 11 to
polecenie uzycia 3 razy wiecej typu 10 niz 11.

e min imax determinuje minimalng i maksymalng wysokos¢ terenu, pomiedzy ktérymi ma
zostac uzyty typ podioza . Pamietaj o postugiwaniu sie wysokosciami absolutnymi (zamiast
wysokosciami nad poziomem wody/lawy).

e slope determinuje na jakim nachyleniu terenu powien zosta¢ umieszczony dany typ podioza.
Np. ustawienie: s1ope=9 umiesci dany typ terenu tylko na bardzo ptaskich obszarach. Jest to
uzyteczne dla np. docelowo $nieznych typow terendw itd.

e center determinuje srodek opcjonalnej strefy, w ktdrej zostanie zastosowany typ. Jesli
zostang zdefiniowane parametry center i radius to typ podtoza zostanie zaaplikowany
tylko w obrebie okreslonego obszaru.

e radius determinuje promienh opcjonalne;j strefy.

e freqg umozliwia Ci przydzielenie typu podtoza tylko dla okreslonego procentu podfoza. Np.
przy ustawieniu: freg=25, tylko 25 % powierzchni planety (w odniesieniu do min, max,
slope, etc.) zostanie pokryte danym typem podtoza.

Mozesz uzy¢ szeregu komend: TerrainLevel, ktére zostang wykonane w narzuconej kolejnosci.
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Oto kilka przyktadéw zastosowania komend, na przykifadzie Terranova :

TerrainInit id=1 // skaty

TerrainInit id=1 // skaty
TerrainLevel id=2 min=25 max=37 slope=3.0 fregq= 70 // trawa

B

o

TerrainInit id=1 // skaty
TerrainLevel id=2 min=25 max=37 slope=3.0 freg= 70 // trawa
TerrainLevel id=4 min=37 max=99 slope=9.0 freg= 80 // $nieg
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TerrainCreate
Powyzsza komenda musi konczy¢ wszystkie komendy terenowe. Jej wstawienie powoduje wykonanie
komend znajdujgcych sie w bloku.

GroundSpot pos=-125;100 radius=40 color=190;220;160

Za pomoca tej komendy mozesz okresli¢ kolor poszczegdlnych obszaréw. Mozesz np. przydzieli¢
zielony kolor dla obszaru z bujng roslinnoscia.. pos i radius wplywajg na rozmiar strefy, w obrebie
ktérej ma zostaé zmieniony kolor.

Przykiady :

radius=30
color=150;255;150

radius=50 radius=10
color=255;0;0 color=255;0;0

GroundSpot color=0;128;255 min=-10 max=24 smooth=10
Mozesz takze wptywac na kolor jezior, poprzez okreslenie minimalnej i maksymalnej wysokosci
oddziatywania koloru:

color=0;255;0 color=0;0;255
min=-10 max=28.75 min=-10 max=28.75




COLOBOT - EPSITEC 3-26

CreateFog pos=57;69 height=3 dim=20 delay=4.0 type=4
Powyzsza fraza umozliwia tworzenie horyzontalnych pozioméw mgtly. Poziomy te widoczne sg
szczegdlnie na planszy Crystalium 4 (Zaginiona dolina). Height to relatywna odlegto$¢ od podtoza
w pozycji: pos. Jesli pozycja strefy znajduje sie na wierzchotku, to height moze by¢ ujemne. W
takim przypadku mgta otoczy dany wierzchotek. delay to szybko$¢ rotaciji poziomu.

i

Typ Wyglad

0i1 Poziom niebieskawy\sinawy.

2i3 Czerwono-pomaranczowy
okrag.

4i5 Poziom szary.

6i7 Poziom zéttawy.

MaxFlyingHeight max=40

Maksymalna wysokos¢ absolutna (zignorowanie poziomu wody), do ktérej moze wniesc¢ sie astronauta
i robot.
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3.2.5. Obiekty

W sekgcji tej mozesz stworzy¢ szereg obiektéw 3D.

BeginObject
Komenda ta rozpoczyna sekcje obiektow i musi byc ona zadeklarowana przed komenda:
CreateObject.

CreateObject pos=7;-10 dir=1.5 type=Me

Powyzsza komenda umozliwia stworzenie obiektu. Jesli wskazang pozycja (pos) bedzie
platforma Sstatku kosmicznego, to w chwili rozpoczecia misji, obiekt bedzie znajdowat sie na jego
poktadzie.

Determinuje pozycje obiektu. Najprostszym sposobem na wskazanie wtasciwej pozyciji jest
przetaczenie sie w tryb debugowania i skierowanie astronauty do pozadanej lokaciji.

Aby aktywowac tryb debugowania, nalezy wcisng¢ kombinacje klawiszy: Ctr1+Break, wprowadzi¢
komende: showstat i zatwierdzi¢ jg klawiszem Enter. Nastepnie nalezy ponownie wcisngé
klawisze: Ctrl+Break i wprowadzi¢ komende: showpos. Od teraz pozycja wybranego obiektu
bedzie stale widoczna w dolnym-lewym rogu ekranu :

48.04 fps T=5069 [640x480x16]%p.

£l S N

CreateObject pos=-9.95;47.45 dir=1.7 type=TitaniumOre
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Kierunek jest liczbg oscylujacg pomiedzy wartosciami 0i 2 :

Oto lista wszystkich typow obiektow :

Ogolne :
type=Me // astronauta
type=SpaceShip

Roboty :
type=PracticeBot // robot ¢wiczebny
type=TargetBot

Zbieracze (na kotach, gasienniowy, latajacy, pieszy)
type=WheeledGrabber
type=TrackedGrabber
type=WingedGrabber
type=LeggedGrabber

Strzelcy (na kotach, gasienniowy, latajacy, pieszy)
type=WheeledShooter
type=TrackedShooter
type=WingedShooter
type=LeggedShooter

Strzelcy orga (na kotach, gasienniowy, latajacy, pieszy)

type=WheeledOrgaShooter
type=TrackedOrgaShooter
type=WingedOrgaShooter
type=LeggedOrgaShooter

Niuchacze (na kotach, gasienniowy, latajacy, pieszy)
type=WheeledSniffer
type=TrackedSniffer
type=WingedSniffer
type=LeggedSniffer

type=Thumper

type=PhazerShooter (Strzelec opancerzony)
type=Recycler (Utylizator)

type=Shielder (Tarczowy)

type=Subber

Budynki :
type=Derrick (Wiertnica)
type=BotFactory (Fabryka robotdw)
type=PowerStation (Transformator)
type=Converter (Konwerter)
type=RepairCenter (Centrum naprawcze)
type=DefenseTower (Wieza obronna)
type=AlienNest (Gniazdo obcych)
type=ResearchCenter (Centrum naukowe)

3-28
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type=RadarStation (Stacja radarowa)
type=ExchangePost (Przekaznik)
type=PowerPlant (Elektrownia)
type=AutolLab (Labolatorium analityczne)
type=NuclearPlant (Elektrownia atomowa)
type=PowerCaptor (Piorunochron)
type=Vault (Schron)

type=StartArea (Obszar startowy)
type=GoalArea (Obszar mety)

type=Targetl // dla ¢éwiczen lotnicznych
type=Target2
type=Houston // kontrola misji

Obiekty przenosne :

type=TitaniumOre (Ruda tytanu)

type=UraniumOre (Ruda uranu)

type=Titanium (Tytan)

type=PowerCell (Bateria konwencjonalna)
type=NuclearCell (Bateria nuklearna)
type=OrgaMatter (Materia organiczna)

type=BlackBox (Czarna skrzynka)

type=KeyA..D (Klucze od A do D)

type=TNT // skrzynka materiatdéw wybuchowych

Rosliny i obiekty :

Wraki:

Ruiny:

type=Greenery0. .4 // mate, standardowe roséliny
type=Greenery5..7 // mata koniczynka
type=Greeneryl0..14 // rozkwitajaca roélina
type=Greeneryl5..19 // paprotka

type=Tree0..3 // wysokie drzewo
type=Mushrooml // nieszkodliwy grzyb
type=Mushroom2 // grzyb korozyjny

type=MegaStalk0..5 // wielka, dziwna roé$lina

type=Quartz0..3 // od matego do duzego kwarcu
type=Barrier0 // krdbétka barierka
type=Barrierl // dtuga barierka
type=ApolloLEM // tylko na Ksiezycu

type=Apollodeep (Lazik ksiezycowy)
type=ApolloFlag (Flaga amerykanska)
type=ApolloModule (Modut Apollo)
type=ApolloAntenna (Mala antena satelitarna)

type=WreckBotwl..2 // roboty z kotami
type=WreckBottl..2 // roboty z matymi gasiennicami
type=WreckBotrl..2 // roboty z duzymi gasiennicami

type=RuinBotFactory (Ruiny fabryki robotdw)

type=RuinDoor // drzwi konwertera
type=RuinSupport // ruiny stacji radarowej
type=RuinRadar // maszt radarowy

type=RuinConvert (Ruiny konwertera)
type=RuinBaseCamp // bryta statku kosmicznego
type=RuinHeadCamp // dach statku kosmicznego

Wrogowie:

type=Krdlowa obcych
type=Jajo obcych
type=Mrdéwka obcych
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type=AlienSpider (Pajak obcych)
type=AlienWasp (Osa obcych)
type=AlienWorm (Robak obcych)

Wskazniki:
type=PowerSpot // obecnos$é¢ energii w podiozu
type=TitaniumSpot // obecnosé¢ tytanu w podiozu
type=UraniumSpot // obecnoé$é¢ uranu w podiozu
type=KeyA. .DSpot // obecnos$é¢ klucza w podiozu
type=WayPoint // krzyz dla ¢éwiczen

type=BlueFlag (Niebieska flaga)
type=RedFlag (Czerwona flaga)
type=GreenFlag (Zielona flaga)
type=YellowFlag (Zélta flaga)
type=VioletFlag (Fioletowa flaga)

Roézne :
type=Mine // mina
type=Portico // dzwig (na Ziemi)
type=Bag // zestaw survivalowy
type=Home // maty tadny domek (na terranova)
type=Tech // inzynier z Houston

type=Firework (fajerwerki)
CreateObject moze zawiera¢ wiecej parametrow :

CreateObject ... scriptl="%user%\scharge2.txt"

Jest to nazwa programu CBOT, ktéry ma by¢ zatadowany na 1 slot programowy robota lub insekta. Za
pomocag komend od: scriptl do scriptl10, mozesz zatadowaé do 10 programow. W celu
dokonania referencji do uniwersalnego programu, znajdujgcego sie w katalogu: script)\, usun fraze:
$user$\ znajdujacy sie przed nazwa skryptu.

CreateObject ... run=1
Numer programu, ktéry zostanie wykonany z chwilg wystartowania misji. Komenda ta jest przydatna w
kontekscie wrogéw i robotdw, majacych inne zadania niz stanie w miejscu.

CreateObject ... select=1

Jeden i tylko jeden obiekt moze mie¢ przypisany parametr: select=1. Obiekt ten zostanie wybrany,
a takze zostanie na niego skierowane oko kamery.

CreateObject ... power=0.5

Parametr ten determinuje poczatkowy stan baterii robota. Moze on przyjaé¢ nastepujace wartosci::

Wartosé Znaczenie

-1 Robot rozpoczyna ¢wiczenie bez baterii.

0 Robot rozpoczyna éwiczenie z pustg bateria.

0.1 Robot rozpoczyna ¢éwiczenie z mniej lub bardziej
natadowang baterig konwencjonalna.

1..100 Robot rozpoczyna éwiczenie z mniej lub bardziej
natadowanym ogniwem paliwowym.

CreateObject ... range=100

Jest to model lotu. Im wieksza wartos¢ tym wolniej nagrzewa sie silnik w trakcie lotu. Domysing
wartos$cig jest tu 30. Roboty budowane w trakcie ¢wiczenia zawsze charakteryzujg sie domysinym
modelem lotu.

CreateObject ... shield=1
Jest to poczatkowy stan oston. 1 to w petni natadowane ostony. 0 to wytadowane ostony. Jesli robot z
wytadowanymi ostonami zostanie trafiony, bedzie to rownoznaczne jego zniszczeniu. Mozliwe jest tez
asygnowanie wartosci posrednich.
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CreateObject ... magnifyDamage=2

Zwigksza lub zmniejsza ilo$¢ obrazen, jakg otrzymuje robot w wyniku wrogiego ostrzatu lub zderzenia
z innym robotem. Roboty budowane w trakcie ¢wiczenia zawsze charakteryzujg sie domysing
wytrzymatoscia.

Wartosc¢ | Efekt

0.5 Podwdjna wytrzymatosc
1 Domysina wytrzymatosé
2 Podwdjne obrazenia

CreateObject ... proxyActivate=1 proxyDistance=10
ProxyDistance oznacza odlegtos¢, na jakg nalezy zblizy¢ sie do obiektu, by mégt on zostaé
"znaleziony".

CreateObject ... selectable=0
Parametr ten uniemozliwia wybranie danego obiektu. Jest on powszechnie stosowany przy
programowaniu bolidéw, kierowanych przez wirtualnych kierowcow.

3.2.5.1. Wiersz polecen

Wiersz polecen umozliwia wysytanie argumentow do programu. Stwdérzmy program, ktéry stworzy
mrowke :

CreateObject pos=-55;243 cmdline=-55;243;-62;234 dir=0.0 type=AlienAnt
scriptl="ant04.txt" run=1

Program: ant04. txt otrzyma 4 argumenty -55, 243, -62 i 234. Argumenty te mogq zostac uzyte
przez program. Tutaj parametry sg wspotrzednymi (x;y) wskazujgcymi na punkty, pomiedzy ktorymi
bedzie chodzi¢ mréwka:

e point navl, nav2;

e navl.x = cmdline(0);
e navl.y = cmdline(1l);
e nav2.x = cmdline (2);
e nav2.y = cmdline(3);

Zmienna: navl bedzie wynosi¢ (-55;243), zmienna: nav2 to (-62;234). Za pomoca wiersza polecen
mozesz mozesz testowac rézne programy pod katem innej wartosci ich argumentéw. Mozesz uzy¢ do
10 argumentow w jednym programie.

3.2.5.2. Statek kosmiczny

CreateObject pos=0.00;0.00 dir=0.0 type=SpaceShip run=1
Statek kosmiczny nie obstuguje zadnego z programéw CBOT. Niemniej komenda run moze
przyja¢ nastepujace wartosci :

Komenda Akcja na poczatku misji

run=0 Statek wyladuje z otwartym wtazem

run=1 Statek wyladuje, a nastepnie otworzy sie witaz

run=2 Statek zostanie dostarczony za pomocg dzwigu (Ziemia #3)
run=3 Specjalny tryb dla zwyciestwa i porazki

run=11 Miedzygwiezdna podréz, a potem lgdowanie

Podczas podrozy miedzygwiezdnej mozesz wybraé widoczne gwiazdy za pomocg komendy: Planet
mode=1 (zobacz komende: Planet w rozdziale 3.2.2).
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3.2.5.3. Jajo

CreateObject pos=38;298 dir=1.5 type=AlienEgg autoValuel=20
autoType=AlienAnt autoString="antl0.txt" run=1
Jaja skfadane sg przez krolowg obcych. Wykluwajg sie z nich wrogowie.

CreateObject ... autoValuel=20
Jest to czas pomiedzy ztozeniem jaja, a wykluciem sie z niego insekta (w sekundach).

CreateObject ... autoType=AlienAnt
Zdefiniujesz tu typ insekta, ktory wykluje sie z jaja.

CreateObject ... autoString="antl0.txt"
Jest to program CBOT, ktéry zostanie zaimplementowany do insekta. Podobnie jak w powyzszych
¢wiczeniach mozna zastosowac prefiks: Susers\.

CreateObject ... run=1
Zdeniujesz tu czy jajo ma by¢ aktywne, czy tez nie. Fraza: run=0 symbolizuje jajo, z ktérego nigdy nie
wykluje sie insekt.

3.2.6. Oswietlenie

Createlight dir=0.0;-1.0;0.0 color=0.6;0.6;0.6 type=Terrain

Bedziesz mogt tutaj kompleksowo zdefiniowaé oswietlenie wystepujace na planszy.

dir to wektor kierunku (x; z; y. Amplituda wektora jest ignorowana. Wartos¢ wspétrzednej ,z”, dla
wiekszosci Swiatet wynosi: ,-1”. Warto$¢ taka oznacza swiatto padajace z goéry na dét (x;-1;y)-

color determinuje kolor $wiatta, ktory jest wypadkowa trzech barw: red (czerwieni), green (zieleni) a
i niebieskiego. Generalnie wartosci tych parametréw oscylujg pomiedzy -1i 2 :

Wartos¢ | Efekt

-1.0 | Absorbcja swiatta (zjawisko generalnie nie wystepujace)

0.0 |Brak oswietlenia

1.0 | Normalne oswietlenie

2.0 |Przejaskrawienie

Type moze przyja¢ nastepujace wartosci:

Type Efekt

Terrain | Oswietlenie podioza.

Object Oswietlenie obiektéw (robotéw, budynkéw, roslin, etc.).

Quartz Lekki kwarc (np. na planecie Crystalium). Sg to powolne ruchy swiatta, nasladujgce
refleksy.
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Ponizsza tabela przedstawia rézne typy oswietlania Obiektéw w kontekscie robotéw :

dir=-1;-1; 1
color=0.6;0.6;0.6
dir= 1;-1; 1
color=0.3;0.3;0.3
dir=-1;-1;-1
color=0.3;0.3;0.3
dir= 1;-1;-1
color=0.2;0.2;0.2

dir=-1;-1; 1
color=2.0;0.0;0.0
dir= 1;-1; 1
color=0.3;0.3;0.3
dir=-1;-1;-1
color=0.3;0.3;0.3
dir= 1;-1;-1
color=0.2;0.2;0.2

dir=-1;-1; 1
color=0.6;0.6;0.6
dir= 1;-1; 1
color=0.3;0.3;0.3
dir=-1;-1;-1
color=2.0;0.0;0.0
dir= 1;-1;-1
color=0.2;0.2;0.2

dir= 1;-1; 1
color=0.3;0.3;0.3

dir=-1;-1; 1
color=0.6;0.6;0.6

dir=-1;-1;-1
color=0.3;0.3;0.3
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WaterColor color=-0.6;-0.1;-0.1

Komenda ta umozliwia edycje koloru obszaru znajdujgcego sie pod wodg. Powyzsze wartosci to kolor
ciemno-niebieski. Te trzy komponenty sg dodawane do wszystkich swiatet stworzonych za pomocg
komendy: CreateLight.

Na przyktad color=-0.6;-0.1;-0.1, pod wodg bedzie wygladat w nastepujgcy sposaéb :

Powietrze Woda (-0.6;-0.1;-0.1)

color= 0.63; 0.63; 0.63 type=Terrain |color= 0.03; 0.53; 0.53 type=Terrain
color=-0.70;-0.70;,-0.70 type=Terrain |color=-1.50;-0.80;-0.80 type=Terrain
color= 1.40; 1.40; 1.40 type=Terrain |color= 0.80; 1.30; 1.30 type=Terrain

color= 0.56; 0.56; 0.56 type=Object color=-0.04; 0.46; 0.46 type=Object
color= 0.32; 0.32; 0.32 type=Object color=-0.28; 0.22; 0.22 type=0Object
color= 0.32; 0.32; 0.32 type=Object color=-0.28; 0.22; 0.22 type=0Object
color= 0.16; 0.16; 0.16 type=Object color=-0.44; 0.06; 0.06 type=Object

CreateSpot pos=12;50;-75 color=1.00;-0.20;0.10 type=Terrain
Powyzsza komenda jest niezwykle rzadko uzywana. Umozliwia ona o$wietlenie wybranego obszaru.
Zamiast tej komendy, powinienes korzysaé raczej z komendy: GroundSpot.

3.2.7. Mini-mapa

MapColor floor=104;185;205 water=154;235;255
Sa to kolory, ktére zostang uzyte przez mini-mape.

MapZoom factor=4
Jest to domysiny wspétczynnik przyblizenia dla mini-mapy. Warto$ci mozliwe do wstawienia oscylujg
pomiedzy 1 (widoczna jest cata mapa), a 8 (najsilniejsze przyblizenie).

.IJ-

A

v v

factor=1 factor=3 factor=8
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3.2.8. Opcje

Ponizej znajdziesz opcje, determinujgce mozliwosci dziatania wzgledem danego ¢wiczenia lub misji.

NewScript name="%user$\towerl.txt" type=WheeledGrabber

Dzieki tej komendzie mozesz automatycznie wyposazac¢ roboty w program: CreateObject
scriptl="name" type=WheeledGrabber. Mozesz tez automatycznie asygnowac wybrane
programy do r6znego rodzaju, produkowanych typéw robotow.

e type determinuje typ robota, do ktérego ma zosta¢ zatadowany program. Typ A11 umozliwi
Ci zatadowanie danego programu do robotoéw kazdego typu.
e Name jest to nazwa pliku zawierajgcego program.

EnableBuild type=PowerStation
:Oto lista budynkow, ktére moga by¢ wybudowane przez astronaute. Type moze przyjaé jedna z
nastepujacych wartosci:

ResearchCenter | Centrum naukowe
BotFactory Fabryka robotéw
Converter Konwerter
PowerStation Transformator
RadarStation Stacja radarowa
RepairCenter Centrum naprawcze
DefenseTower Wieza obronna
PowerPlant Fabryka konwencjonalnych
baterii
Derrick Wiertnica
NuclearPlant Elektrownia atomowa
AutoLab Labolatorium analityczne
PowerCaptor Piorunochron
ExchangePost Przekaznik

Lista specjalnych akcji, przydatnych dla astronauty :

FlatGround Weryfikacja tego, czy grunt jest
ptaski
Flag Dodanie\usuniecie flag

EnableBuild type=ResearchCenter
EnableBuild type=BotFactory
EnableBuild type=Converter
EnableBuild type=PowerStation
EnableBuild type=RadarStation
EnableBuild type=NuclearPlant

EnableBuild type=FlatGround
EnableBuild type=Flag

Player

LaimiiEl o &

E= Il aRHCOIN
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[ [

W powyzszym przykfadzie, przycisk elektrowni atomowe7j nie jest widoczny, poniewaz nie
zostata ona jeszcze wynaleziona.
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EnableResearch type=WINGER
Oto lista projektéw naukowych, ktére moga zosta¢ zrealizowane w Centrum naukowym:

TRACKER Roboty gasiennicowe*
WINGER Roboty latajace*
THUMPER Thumpery

SHOOTER Roboty *strzelajace
TOWER WiezZze obronne

PHAZER Opancerzeni strzelcy
SHIELDER Roboty tarczowe
ATOMIC Elektrownia atomowa

3-36

Oto lista projektéw naukowych, ktére moga zosta¢ zrealizowane w Labolatorium analitycznym:

iPAW

Piesze* roboty

1GUN

*Strzelcy orga

DoneResearch type=WINGER
Oto lista projektéw naukowych, ktére moga by¢ dostepne od poczatku éwiczenia:

TRACKER Roboty gasiennicowe*
WINGER Roboty latajace*
THUMPER Thumpery

SHOOTER Roboty *strzelajace
TOWER Wieze obronne

PHAZER Opancerzeni strzelcy
SHIELDER Roboty tarczowe
ATOMIC Elektrownia atomowa
iPAW Piesze* roboty

iGUN *Strzelcy orga
RECYCLER Utylizatory

SUBBER Subbery

SNIFFER *Niuchacze

Przyktad

e DoneResearch type=SUBBER
Po zastosowaniu tej komendy, podwodny robot: SUBBER bedzie mogt zosta¢ wyprodukowany juz z
chwilg rozpoczecia ¢éwiczenia.

O RAREEG

Research center

EnableResearch
EnableResearch
EnableResearch
EnableResearch

type=TRACKER
type=SHOOTER
type=TOWER
type=ATOMIC

DoneResearch type=TRACKER
DoneResearch type=SHOOTER
DoneResearch type=TOWER
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W powyzszym przyktadzie zrealizowanymi projektami sg projekty dotyczace STRZELCOW i WIEZ
OBRONNYCH. Do zrealizowania zas, wcigz pozostaje projekt dotyczagcy ELEKTROWNI ATOMOWEJ.

3.3. Warunki zakonczenia programu

EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=Me lost=0

EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=WheeledGrabber lost=0
EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=Titanium min=4

EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=AlienAnt min=0 max=0

Sa to kryteria, determinujgce moment zakonczenia sie ¢wiczenia. Musisz uzy¢ osobnego wersu dla
kazdego typu, ktéry chcesz przetestowac.

Przyktadowo, 2 wers decyduje o tym, w jakich okolicznosciach ¢éwiczenie zakonczy sie
niepowodzeniem, a wers 3 o tym, w jakich okolicznosciach zostanie ono zakonczone sukcesem.
Zapoznaj sie tez z informacjami o komendzie: EndingFile

Oto znaczenie powyzszego programu:

Misja zakonczy sie niepowodzeniem, jesli jeden z ponizszych warunkéw bedzie prawdziwy (true) :
e Liczba astronautéw wyniesie 0
(EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=Me lost=0)
e Liczba zbieraczy na kotach wyniesie 0
(EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=WheeledGrabber lost=0)

Misja zakonczy sie sukcesem lub statek kosmiczny bedzie mégt wystartowac, jesli wszystkie ponizsze
warunki bedg prawdziwe (true) :
e Bedg co najmniej 4 kawatki rudy tytanu.
(EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=Titanium min=4)
e Bedzie dokladnie zero mréowek.
(EndMissionTake pos=0;0 dist=1000 type=AlienAnt min=0 max=0)

. pos=x;y dist=radius
Srodek okregu, w ktérym znajdowaé sie majg testowane obiekty. Fraza: \i;Pos=0;0 dist=1000\o;
oznacza, iz obiekty majg by¢ testowane na catej mapie. Mozesz takze okresli¢ precyzyjng pozycje
obiektu, ktéry ma zostaé przetestowany.

. type=Me
Typ obiektu, ktéry ma by¢ przetestowany (zapoznaj sie z tekstem nt. komendy: CreateObject w
celu zapoznania sie z typami obiektow).

lost=0
Jesli liczba obiektéw osiggnie ten poziom, ¢wiczenie konczy sie niepowodzeniem.

. min=4
Jesli liczba obiektéw jest nizsza od tego limitu, to start statku jest niewykonalny (a co za tym idzie i
zakonczenie misji).

. max=0
Jesli liczba obiektéw jest wyzsza od tego limitu, to start statku jest niewykonalny (a co za tym idzie i
zakonczenie misji).

3.4. Poczatkowa pozycja kamery

Camera eye=0.00;5.00;0.00 lookat=0.00;1.00;0.00 delay=0

Na poczatku misji kamera celuje w wybrany obiekt (CreateObject select=1). Za pomoca tej
komendy mozesz wybrac inng pozycije i kierunek. Kamera uda sie wtedy (predko$s¢ mozna
zdefiniowa¢ za pomoca: delay) do pozycji zdeterminowanej przez wybrany obiekt.
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4. Formatowanie tekstu dla wiadomosci SatCom

Pliki zawierajgce oficjalng pomoc i instrukcje Colobota, wyswietlane w SatCom zlokalizowane sg w
folderze help\. Teksty te zawierajg specjalne komendy formatujace, rozpoczynajace sie od znaku:
"\ " i konczace sie znakiem srednika: " ; ". Paragraf jest ograniczony przez znak zakonczenia
wersu:"q" .

Oto probka kodu zrédtowego:

\b;Objective]

Program the \1l;grabber bot\u object\botgr; to change the \1l;power cell\u
object\power; of the \l;winged shooter\u object\botfj;. The winged shooter
can then shoot the spiders.q

9

\t;Procedureq

1) Program the \1;grabber bot\u object\botgr;. T

2) Execute the program with the arrow button \button 21;. q

The \1;winged shooter\u object\botfj; is already programmed, it will do its
job as soon as it has got a new power cell.q

q

\t;Program{

You will need the following instructions:q

\e; 4

\s;grab () ;\n; 1

\n; Takes whatever there is in front of the bot.q

\c; 1

A tak bedzie to wyglagda¢ w SatCom :

AniE) | AlalAfr )

£

11144

Pregram the grabber bat te change the pawer cell
of the winged sheeter. The winged sheeter can
then sheet the spiders.

1) Pregram the grabber bat.

2) Execute the pregram with the arrew butten &,
The winged sheater is already pregrammed, it will
de its jeb as seen as it has get a new pawer cell.

Yeou will need the fellewing instructiens:

11441

grab();
Takes whatever there is in frent of the bat.

o)
Duzy tytut na brgzowym tle. Komenda ta musi znajdowac sie¢ na poczatku wersu i koniczy sie
automatycznie z koncem wersu.

NE?
Napisy na brgzowym tle. Komenda ta musi znajdowac sie na poczatku wersu i kohczy sie
automatycznie z koncem wersu.

NS
Napis na zéttym tle. Komenda ta musi znajdowac sie na poczatku wersu i konczy sie automatycznie z
koncem wersu. Komenda ta jest czesto uzywana do wyswietlania programéw CBOT i tabel.
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\tab;
Tabela na pomaranczowym tle. Tabele tego typu sg czesto uzywane w raportach satelitarnych.
Komenda ta musi znajdowac¢ sie na poczatku wersu i konczy sie automatycznie z korncem wersu.

\1;hypertext\u file;

Jest hypertekst, czyli link. Innymi stowy jest to stowo otoczone przez:\1; i \u;, bedace nazwa
linku. Komenda: \u; wskazuje, do ktorego pliku ma odnosi¢ sig link (tekst). Przyktadowo, \u
object\botgr; wskaze na systemowy plik: help\object\botgr.txt. Inny przyktad: \u
Suser$\mlink; wskaze na konkretny plik w katalogu wtasnego poziomu:
user\sample0l\mlink.txt

\c;
Jest to polecenie uzycia czcionki Courier. Komenda ta uzywana w programach CBOT.

\n;
Jest to polecenie uzycia normalnej czcionki.

\image %user$\filename dx dy;

Komenda ta umozliwia wyswietlenie obrazu znajdujgcego sie w pliku graficznym: .bmp. Plik ten
znajduje sie w konkretnym folderze wiasnego poziomu. Jesli prefiks $user%\ zostanie pominiety to
plik ten zostatnie zapozyczony z katalogu systemowego: diagram\.

Przyktad: \image %user%\sampleO1l 8 8; wyswietli plik user\sample0l\sampleO1l.bmp

dx to szerokos$c obrazka, a dy to wysokosc obrazka. Obrazek zostanie rozciggniety do pozadanego
rozmiaru. Wartosci 12 12 zaowocujg obrazkiem kwadratowym.

\token;
Jest to polecenie uzycia pomaranczowego tta. Komenda: \norm; przywraca standardowe tto.

\type;
Jest to polecenie uzycia zielonego tta. Tto to jest najczesciej wykorzystywane przy typach zmiennych
CBOT. Komenda: \norm; przywraca standardowe tto.

\const;
Jest to polecenie uzycia czerwonego tta. Tto to jest najczesciej wykorzystywane przy statych CBOT.
Komenda: \norm; przywraca standardowe tto.

\key;

Zmiana tta na szare. Komenda: \norm; przywraca standardowe tto.

\norm;

Powrét do standardowego tta po zastosowaniu komend: \token;, \type;, \const; \key;.
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\key name;

4-40

Komenda ta pokazuje nazwe klawisza. Np. \key help; wyswietli nazwe klawisza, ktéry aktywuje

SatCom. Domyslinie bedzie to klawisz F1. Niemniej gracz ma petng swobode w konfigurowaniu

klawiszy.

Oto domysine ustawienia klawiszy:

Nazwa Domysiny klawisz | Akcja

Left Kursor w lewo Skret w lewo

Right Kursor w prawo Skret w prawo

Up Kursor do gory Ruch do przodu

Down Kursor w dot Ruch do tytu

Gup Shift W gore

Gdown Control W dét

Camera Spacja Zmiana widoku kamery

Desel numpad 0 Wybdr poprzedniego obiektu

Action Enter Domysina akcja dla wybranego robota
Near numpad + Przyblizenie kamery

Away numpad - Oddalenie kamery

Next Tabulator Wybér nastepnego robota lub budynku
Human Home Wybér astronauty

Quit Esc Wyjscie

Help F1 Ogodlne instrukcje w SatCom

Prog F2 Pomoc programistyczna CBOT w SatCom
Cbot F3 Pomoc odnosnie biezacych instrukcji w SatCom
Visit numpad . Wyswietlenie lokacji btedu

speedl0 F4 Predkos¢ x1.0

speedl5 F5 Predkos¢ x1.5

speed20 F6 Predkos¢ x2.0
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5. Problemy

W celu rozwigzania niektérych problemoéw zwigzanych z Colobot, mozliwa jest edycja pliku:
colobot.ini, znajdujacego sie domyslnie w lokaciji:

e C:\Program Files\Colobot\colobot.ini

Nie nalezy dodawac nowych wersow! Nalezy modyfikowac juz istniejagce wartosci. Nie wstawiaj spacji.
Zachowaj szczegdlng uwage przy edytowaniu zawartosci tego pliku.

Jesli wyswietlanie roslinno$ci jest bardzo stabe lub w ogdlne Zadne, by¢ moze koniecznym bedzie
ograniczenie wyswietlania obiektéw specjalnych :

. [Setup]

e GadgetQuantity=1.00

]

Jesli roslinnos¢ wceigz nie jest widoczna, sprébu; :

. [Engine]

e AlphaMode=0
lub

. [Engine]

e AlphaMode=2

Jesli wokét cieni pojawia sie kwadrat, sprobuj:
° [Engine]
e WhiteSrcBlend=9
e WhiteDestBlend=6
lub
° [Engine]
e WhiteSrcBlend=6
e WhiteDestBlend=3
°
Jesli powyzsze dziatania nie przyniosg skutkéw, mozesz w ogdle usungg¢ cienie:
. [Engine]
e WhiteSrcBlend=0
e WhiteDestBlend=0
. [Setup]
e GroundShadow=0

Obiekt znajdujacy sie pomiedzy wybranym obiektem, a kamerg powinien stac sie przezroczysty. Jezeli
tak sie nie stanie, sprobuj:

. [Engine]

e StateColor=0
lub

. [Engine]

e StateColor=1l

6. Tuning

W celu odnalezienia najlepszych ustawien wzgledem swojego komputera, mozesz nakazac
programowi state wyswietlanie wartosci FPS. Aby tego dokona¢, wcisnij kombinacje klawiszy:
Control+Break, wpisz komende: "showstat" i zatwierdz jg klawiszem: Enter :

e Ctrl+Break showstat Enter
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Po zastosowaniu powyzszej komendy, w gornej czesci ekranu wyswietli sie aktualna wartos¢ FPS i
kilka innych parametréw:

e 32.46 fps T=11558 (640x480x16)

Pierwsza liczba to FPS (fps = "klatki na sekunde"), jest to liczba obrazéw wyswietlanych w czasie
sekundy (im wiecej tym bardziej plynne wyswietlanie grafiki). Druga liczba to liczba tréjkgtow
obecnych na planszy. Trzy liczby w nawiasach to kolejno: rozdzielczos¢ ekranu i paleta barw (w
bitach).

Wszystkie ustwienia znajdujg sie w pliku: colobot. ini. Plik ten moze edytowany za pomocg
edytora tekstowego (np. za pomocg Notatnika).

7. Zrzeczenie sie gwarancji

EPSITEC I/LUB JEGO DOSTAWCY NIE ODPOWIADAIJA ZA POPRAWNOSC DANYCH I
GRAFIKI ZAWARTYCH W TYM DOKUMENCIE. INFORMACIJE I GRAFIKA W NIM ZAWARTE
DOSTARCZANE SA "TAKIE JAKIE SA" BEZ JAKICHKOLWIEK GWARANCII. EPSITEC I/LUB
JEGO DOSTAWCY ZRZEKAJA SIE NINIEJSZYM WSZELKIEJ ODPOWIEDZIALNOSCI I
WSZYSTKICH GWARANCJI, NIEZALEZNIE OD TEGO CZY SA ONE WYRAZNIE OKRESLONE
CZY DOMNIEMANE, W TYM, W S,ZCZEG(’)LNO$CI, DO: GWARANCII W ZAKRESIE
ZASTOSOWANIA I PRZYDATNOSCI DO OKRESLONEGO CELU. PONADTO, EPSITEC NIE
STWIERDZA ANI NIE GWARANTUJE, ZE INFORMACJE DOSTEPNE W TYM DOKUMENCIE
SA DOKLADNE, PELNE LUB POZBAWIONE JAKICHKOLWIEK BLEDOW. EPSITEC I/LUB
JEGO DOSTAWCY NIE MOGA BYC ODPOWIEDZIALNI ZA SZKODY POWSTALE W WYNIKU
UZYWANIA TEGO DOKUMENTU LUB W POWIAZANIU Z KORZYSTANIEM Z NIEGO.
EPSITEC W ZADNYM RAZIE NIE BEDZIE ODPOWIEDZIALNA ZA JAKIEKOLWIEK
POWSTALE SZKODY I KOSZTY WTORNE, UBOCZNE, POSREDNIE, SZKODY SZCZEGOLNE,
ANI ODSZKODOWANIA ZA STRATY MORALNE I WSZELKIE INNE ROSZCZENIA.

8. Autorzy
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