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ApropertyVindicator̲chart̲window

ApropertyVindicator̲buffersV0

ApropertyVindicator̲color)VSandy}rown
ApropertyVindicator̲color{V}lueViolet
ApropertyVindicator̲colorIVSandy}rown
ApropertyVindicator̲color7V}lueViolet
ApropertyVindicator̲color0VMagenta

66インジケーターバッファーの宣⾔
doubleVSpan̲-̲L[]W
doubleVSpan̲}̲L[]W
doubleVSpan̲-̲H[]W
doubleVSpan̲}̲H[]W
doubleV+elay[]W
doubleV>hange[]W
doubleVStandard[]W

66変数の宣⾔
externVintV>hange̲PeriodVVVTVUW
externVintVStandard̲PeriodVTV{,W
externVintVSpan̲}̲PeriodVVVTV0{W

intVinitHD
{
VVIndicator}uffersH"DW
VV
VV66インジケーターバッファーのインデックス
VVSetIndex}ufferH(PSpan̲-̲LDW
VVSetIndex}ufferH)PSpan̲}̲LDW
VVSetIndex}ufferH{PSpan̲-̲HDW
VVSetIndex}ufferHIPSpan̲}̲HDW
VVSetIndex}ufferH7P+elayDW
VVSetIndex}ufferH0P>hangeDW
VVSetIndex}ufferH,PStandardDW
VV
VV66インジケーターのラベル
VVSetIndexLabelH(PgSpanV-VLinegDW
VVSetIndexLabelH)PgSpanV}VLinegDW
VVSetIndexLabelH{PNULLDW
VVSetIndexLabelHIPNULLDW
VVSetIndexLabelH7Pg+elaygDW
VV
VV66インジケーターのスタイル
VVSetIndexStyleH(P+R-W̲LINEPSTYLE̲SOLI+DW
VVSetIndexStyleH)P+R-W̲LINEPSTYLE̲SOLI+DW
VVSetIndexStyleH{P+R-W̲HISTOGR-MPSTYLE̲SOLI+DW
VVSetIndexStyleHIP+R-W̲HISTOGR-MPSTYLE̲SOLI+DW
VVSetIndexStyleH7P+R-W̲LINEPSTYLE̲SOLI+DW
VV
VV66遅⾏線の描画のシフト
VVSetIndexShiftH7P=Standard̲PeriodDW
VV
VV66インジケーターの描画開始時点
VVSetIndex+raw}eginH(PSpan̲}̲PeriodDW
VVSetIndex+raw}eginH)PSpan̲}̲PeriodDW
VVSetIndex+raw}eginH{PSpan̲}̲PeriodDW
VVSetIndex+raw}eginHIPSpan̲}̲PeriodDW
VVSetIndex+raw}eginH7PSpan̲}̲PeriodDW
VV
VVreturnH(DW
}

intVstartHD
{
VVintVlimitVTV}arsV=VIndicator>ountedHDW
VV
VV66転換線の値の計算
VVforHintViVTVlimitV=V)WViVYTV(WVi==D
VVVVVV{
VVVVVVVV>hange[i]VTVHHigh[iHighestHNULLP(PMO+E̲HIGHP>hange̲PeriodPiD]VxVLow[iLowestHNULLP(PMO+E̲LOWP>hange̲PeriodPiD]DV6V{W
VVVVVV}
VVVVVV
VV66基準線の値の計算
VVforHiVTVlimitV=V)WViVYTV(WVi==D
VVVVVV{
VVVVVVVVStandard[i]VTVHHigh[iHighestHNULLP(PMO+E̲HIGHPStandard̲PeriodPiD]VxVLow[iLowestHNULLP(PMO+E̲LOWPStandard̲PeriodPiD]DV6V{W
VVVVVV}
VVVVVV
VV66雲の値の計算
VVforHiVTVlimitV=V)WViVYTV(WVi==D
VVVVVV{
VVVVVVVVSpan̲-̲L[i]VTVH>hange[i]VxVStandard[i]DV6V{W
VVVVVVVVSpan̲}̲L[i]VTVHHigh[iHighestHNULLP(PMO+E̲HIGHPSpan̲}̲PeriodPiD]VxVLow[iLowestHNULLP(PMO+E̲LOWPSpan̲}̲PeriodPiD]DV6V{W
VVVVVVVVSpan̲-̲H[i]VTVH>hange[i]VxVStandard[i]DV6V{W
VVVVVVVVSpan̲}̲H[i]VTVHHigh[iHighestHNULLP(PMO+E̲HIGHPSpan̲}̲PeriodPiD]VxVLow[iLowestHNULLP(PMO+E̲LOWPSpan̲}̲PeriodPiD]DV6V{W
VVVVVV}
VVVVVV
VV66遅⾏線の値の計算
VVforHiVTVlimitV=V)WViVYTV(WVi==D
VVVVVV{
VVVVVVVV+elay[i]VTV>lose[i]W
VVVVVV}
VVVVVV
VVreturnH(DW
}

Aproperty命令を記述

インジケーターバッファーを宣⾔

変数を宣⾔

基本設定を記述

具体的な処理内容
を記述


