N

" ROBOTC - O hd
© File Edit View Robot Window Help
e U Motor and 1} Fimware = Compie Download to
D New File | [ Open Fie H Save %-}) SensorSetwp | WM Download |~/ Program Robot
| [ Graphicainoz.rbg* [cuwbotnwim&mors-.\utommous.mg} 4 b x

"

¥ Program Flow
repeat
repeat (forever)

repeatUntil

if / else
waitUntil

break

//comment

EI (™ E l

¥ variables

Variable [Number]

Variable [Value]

Variable [Expression]
¥ Simple Behaviors

backward
forward

moveMotor

=
E)

&2

B

bl

k]

o

o

|I7| Keeps looping forever
q repeat (forever ) {
If the Touch LED is pressed (value of 1)...

L83l getTouchLEDValue(touchLED) vI = v ) {
Turn the claw motor on at power level 25
setMotor (‘ clawMotor v|,);

Reset the gyro to @ degrees

resetGyro (\jyr‘cSensor‘ v|); |

While the robot's rotation is less than 180 degrees

PLEBENE petGyroDegrees(gyroSensor) «

Motors and Sensors Setup

setMoto

Standard Models  Datalogging  Motors  Devices

Robot Corfiguration Model Type
@ Standard Mode! Configuration
O Standard Mode! Configuration with User Defined Names

setMoto

Model Image

Save As New User Model

E Clawbet 1Q With Sensors v;

O File Containing User Defined Mode! Carfiguration
[ || Brouse

Forward fo
forward (E
Open the cl

O Custom Configurati

Model Description
Motor Ports:
VEX IQ Port 1:
VEX IQ Port 6:
VEX IQ Port 10:
VEX IQ Port 11:

moveMotor leftMotor
rightMotor
armMotor
clawMotor

Sensor Ports:
VEX IQ Port 2:
VEX IQ Port 3:

touchLED (Touch LED)
colorDetector

(Color Sensor/Hue Mode)
gyroSensor (Gyro)
distanceMM (Distance)
bumpSwi tch

(Bumper Switch)

VEX IQ Port 4:
VEX IQ Fort 7:
VEX IQ Port 3:

Robot VEX-IQ

e

Upemehmen Hife

Einfihrung in die Programmierung des

VEX'1Q mit ROBOTC

Kurzanleitung
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1 ROBOTC herunterladen und installieren

Der Download ist nach kostenfreier Registrierung auf der Hersteller-Website von VEX Robotics
moglich.

Kostenfreie Registrierung auf der vexrobotics.com Website:
https://www.vexrobotics.com/customer/account/create/

vEx

ROBOTICS VEXIQ VEXEDR  VEXpro
Create an Account

Personal Information

First Name =

Middle Name/lnitial

Last Name =

Email Address ~

[ Sign Up for Newsletter

Login Information
Password *

Confirm Password =

I'm not a robot

Nach Registrierung & Anmeldung Download von ROBOTC von folgender Website:
https://www.vexrobotics.com/downloadable/customer/products/

vEXx |

ROBOTICS VEXIQ VEXEDR VEXpro EventPartners ContactUs FindaReseller  About Us
My Account Software Downloads
Account Dashboard ROBOTC for VEX Robotics 4.x allows users to program their robot using a graphical drag-and-drop SS
Account Information programming interface, or the popular industry standard C-based ROBOTC programming language - all in %
Address Book the same softwarel ROBOTC can be used for both VEX 1Q & VEX EDR. “
Wy Orders
Downloads:
My Wishlist

ROBOTC for VEX Robotics 4 ¥ (Windows EXE, for individual installation)
ROBOTC for VEX Robotics 4 X (MSI, for large-scale Windows deployment)

Newsletter Subscriptions

My Downloadable Products
WS files are generally used by technical support staff to distribute an installation across an entire school or district. If you are just installing

My Quotes ROBOTC on a single computer (or are not familiar with the MSI format). we recommend downloading the EXE option.

Visit the ROBOTC page for more information regarding system requirements or technical support.

Die Software muss mit Administratorrechten vollstandig installiert werden.

insite » )~
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2 ROBOTC Sprachen

Was ist ROBOTC Graphical Language und warum sollte ich diese Programmiersprache verwenden?

ROBOTC Graphical language ist eine einfach anzuwendende Programmiersprache nach dem drag-
and-drop Prinzip. Damit ist ROBOTC Graphical Language besonders flir Programmieranfanger
geeignet, da beim Programmieren nicht auf die Syntax, also auf das korrekte Setzen von Semikolon,
Klammern und Ahnlichem geachtet werden muss.

ROBOTC Graphical wmssslp  ROBOTCNL  =mmmml)p  ROBOTC

2.1 ROBOTC Graphical

wait (, seconds v );

setMultipleMotors ([ 5e |,[(motor1 ~|,(motors |, s/ -1

stopAllMotors ();

Die grafische Programmiersprache ist fiir den schnellen und Ubersichtlichen Einstieg in die
Programmierung entwickelt worden.

2.2 ROBOTC Natural Language

1 task main()
> R
3 setRobotType (VexIQClawbot) ;
4
5 wait (2, seconds) ;
6 repeatUntil (getBumperValue (bumperSensor) == 1)
4 {
8 setMultipleMotors (50, motorl, motoré,,);
9 }
10 stopAllMotors():
11 }
12

Natural Language ist eine textbasierte Programmiersprache. Durch Pseudocode wird das
Programmieren vereinfacht, jedoch ist auf die richtige Syntax zu achten.

2.3 ROBOTC
1 #pragma config(Sensor, port2, BumpSensor, sensorVexIQ Touch)

2 #pragma config(Motor, motorl, LeftMotor, tmotorVexIQ, PIDControl, encoder)
3 #pragma config(Motor, motors, RightMotor, tmotoxVexIQ, PIDControl, encoder)
4 //*!!Code automatically generated by 'ROBOTIC' configuration wizard 1i%//
5
8 task main()
7 {

8 setRobotType (VexIQClawkot) ;
9

10 waitiMsec (2000) ;|

i1 while(getBumperValue (bumperSensor) == 1)

12 {

i3 motor (leftMotor) = 50;

14 motor (rightMotor) = 50;

i5

18

17

ROBOTC ist eine textbasierte Programmiersprache in C-dhnlicher Syntax und ermdoglicht die Kontrolle
Uber alle Funktionen des Robotiksystems.

insite » )~
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3 VEXIQ Firmware

3.1 Firmware-Aktualisierung

Die Hinweise zur VEX IQ Firmware beruhen auf Informationen von VEX Robotics. Fir eine
einwandfreie Funktion sollte immer die aktuelle Firmware und Anleitung zur Firmware-
Aktualisierung von der VEX Robotics Website verwendet werden:

http://www.vexrobotics.com/vexig/software/firmware

Alle VEX IQ Smart Devices (Robot Brain, Fernsteuerung, Motoren und Sensoren) haben eigene
Prozessoren und damit auch eigene Firmware. Diese Firmware kann nachtraglich aktualisiert werden,
um neue Funktionen bereitzustellen oder Probleme zu beheben.

WICHTIG: Wenn die Firmware des Robot Brains aktualisiert wurde, muss auch die Firmware aller
Smart Devices aktualisiert werden.

T roborsaie .
QR e e * Updute Avabie (110) Updte

O oty Ot

| e T =
9= P

[ &= Sr
. S © VoxConmucad

Plug all devices into the Robot Brain, and plug the Turn on the Robot Brain. Open the VEX IQ Firmware Updater, and click
Robot Brain into your computer via USB. Schalte das Robot Brain ein. "Update All Components".
SchlieBe alle Gerate an das Robot Brain an und Offne die VEX 1Q Firmware-Aktualisierungs-
schlieBe das Robot Brain tiber USB-Kabel an den software und klicke auf ,Aktualisieren aller
Computer an. Komponenten (Update All Components)”.
insite » > ) o :
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3.2 Robot Brain fir ROBOTC einrichten

Um mit ROBOTC erstellte Programme auf das VEX IQ Robot Brain zu tibertragen, muss das Robot
Brain entsprechend eingerichtet werden.

Dazu bendétigt man folgende Komponenten:

e Robot Brain mit Funkmodul und Batterie
e Fernsteuerung mit Funkmodul und Batterie
e USB-Kabel

Zum Einrichten des Robot Brain sind folgende Schritte notig:

1. ROBOTC Graphical 6ffnen

Graphics! ROBOTC for VEX Robetizs 4

2. Das Robot Brain und den PC per USB-Kabel verbinden

Download Port S— 1 ,ﬁ ‘

3. Das Robot Brain einschalten.

4. Den Button Firmware Download driicken

€ rosotc rETeTTRY
File Edt View Robot Window Help
- f a* @ Mors Ty B Conple
R e B Ve | W e Seo | || Dowiona | || 5V 9
VEX Start Page 1 b x
¥ Program Flow ROBOTC for VEX® Robotics 4.0 Start Page
nuBaEn
roved way of managing your ROBOTC S
software, designed to simplfy the/brocess of keeping all of your software up- Driver Flles:
and you must
Need help activating RZBOTC using a Building License?
t t ble

W ‘Simple Behaviors No current important info ”
backward Resource Links:
forward Latest News: /&=
turnLeft A Teacher’s JOV: Fun With VEX 1Q Remote Controls 1C Siep
turnRight Posted on Tuegay, February 4th, 2014 y X SUpE
W Hotor Commands In our latest Teacher’s POV post, we highlight the new VEX 1Q VEX PI b

remote control and how your students can enjoy programming
resetMotorEncoder their robots with it!
setMotor )
setMultipleMotors
stopAllMotors .

February Onifine Professional Development Courses

stopMotor Posted on Friday, January 31st, 2014
stonMultinleMotors

The Camegie Mellon Robotics Academy will be offering two

ROBOTC online professional development courses in February!

l FilTI'IW are Read more about them here.
insite » > )
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4 Software Einstellungen

4.1 Robotik-Plattform

Mit der von VEX Robotics zur Verfligung gestellten Version von ROBOTC kdnnen die beiden Robotik-
Plattformen VEX IQ und VEX EDR programmiert werden. Die Auswahl der richtigen Plattform erfolgt
Uber das Meni Robot >> Platform Type >> VEX IQ:

€ ROBOTC

i File Edit View|| Robot |[Window Help
T b Compile and Download Program F5 | e = Compie Download to
| Compile Program o | W Dowlead | TN Progam Rabot

Forward for Time by | Clawbot IQ with Sensors - Autonomous.rbg |

H

VEX1Q Controller Made >

Compiler Target »

Y Program

eps looping forever

Open Debugger Manually
repeat Debugger Windows

i 7 Advanced Tools *B If the Touch LED is pressed (value of 1)...
touchLED) ~

Platfe Ty VEX I
repeatUnt: S ] =

Mators and Sensors Setup VEX 2.0 Cortex
on at power level 25

Download Firmware 'VEX Robotics »
DEARTY
Test Communication Link. Natural Language
degrees

Use VEX IQ Smart Radio Features

if / else

Ip. EII'
|EI -h

While the robot's rotation is less th“ VEX 1Q
WEX 2.0 Cortex

VEX Robotics g

Matural Language

Use VEX IO Smart Radio Features

4.2 Bedienungsmodi

Je nachdem, ob der Roboter mit oder ohne Fernsteuerung verwendet werden soll, muss der
entsprechende Bedienungsmodus in der Programmieroberflache ausgewéahlt werden.

Nach dem Ubertragen des selbst geschriebenen Programms muss dieses auf dem Robot Brain aus
dem jeweiligen Untermen( gestartet werden.

Autonom — Keine Fernsteuerung benoétigt

Bedienungsmodus in ROBOTC auswahlen:

& rosotc
File Edit Vi Robot | Mindow Help
TTEP Compile and Download Program | @ Moo [ — = Compie Download to
DMH' J| @/ compite Program 7 )| " Sensor Setus ‘"W =V Progan A fisbet
| Vexia controner mode M| reteop - Remote Controtter Requirea
W Brogram Fld | ComplerTarget 2 »|'# | Autonomous - No Controier Required
[ Open Debugger Manually E(C2 \) ;
l OFStNEt e " getTouchLEValudNouchLeD. .. v Jif =e .I e -
| Advanced Tools ’ B )
‘ Pttorn Tpe 1| TeleOp - Remote Controller Required
; S — ,‘DAllMot IZ' Autonomous - No Controller Required
|

Test Communication Link

Robot >> VEX IQ Controller Mode >>Autonomous — No Controller Required

insite » >
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Starten des Programms auf dem Robot Brain:

Programs
Driver Control
1. TeleOp Pgms
2. Auto Pgms

3.
4.
[Zselect [X]Settings

Programs >> Auto Pgms

Ferngesteuert & Semi-Autonom — Fernsteuerung benotigt

Bedienungsmodus in ROBOTC auswahlen:

: File Edit View | Robot | Window Help

e s o i | (RS 4 R
VEXIQ Controller Mode N »|l | TeleOp - Remote Controller Required |
Compiler Target » Autonomous - No Controller Required
Debugger Commands »
Open Debugger Manually anbrany [L' TeleOp - Remote Controller Required

Autonomous - No Controller Required

Robot >> VEX IQ Controller Mode >> TeleOp — Remote Controller Required

Starten des Programms auf dem Robot Brain:

Programs
Driver Control
1. TeleOp Pgrms
2. Auto Pgms

3

4.
[Aselect [XSettings

Programs >> Auto Pgms

II'IS|te h»» www.insite-education.de
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5 Programmieren mit Graphical ROBOTC

5.1 Erstellen eines neuen Programms

Nach dem Offnen von ROBOTC erscheint folgender Startbildschirm:

€ ROBOTC - X
° File Edit View Robot Window Help
| ] 1] J  Fimware | 57 Compie
" D New File |- Open File HSave WO Covriond || =8 Frogram
¥ Program Flow Vex strt Page | T x

TP ROBOTC for VEX® Robotics 4.0 Start Page ~

repeat (forever)

repeatUntil Important Information: a m Latest Version
= 4.56 - August 16, 2017
3/13/15: New VEX Master Firmware and VEXnet 2.0 keys:
With the new VEX Master firmware (v4.25), VEXNet 2.0 Keys will also need to be updated to their Iatest Driver Files:

firmware versions. This is done through 3 separate VEXNet Key 2.0 Firmware Upgrade Utility' provided by
VEX. You can find the Utility on VEX's download page ».

-

VEX Cortex 32-bit
= VEX Cortex 64-bit

-

f / else
Instructions on using this utility can be found in the Getting Started - Cortex VEXNet page of the ROBOTC = VEX Cortex Driver FAQ

Help Documentation (Step 5) » USB-to-5 | Cabls
. -to-Serial Cable

for Win XP, Vista & 7

6/12/15: VEX IQ Firmware Update:
/12/ - pd = USB-to-Serial Cable FAQ

VEX has an updated firmware for the VEX IQ Brain (FW 1.15) and all VEX IQ Motors and Sensors. We
recommend upgrading the firmware on your VEX 1Q robots - to get the latest firmware, simply run the "VEX
1Q Update Utility” with an internet connection.

/fcomment = ROBOTC.net

= ROBOTC Forums

VEX Cortex Video Trainer

Resource Links:

¥ Variables - -
Latest News: £ using ROBOTC
Variable [Number] ROBOTC for VEX Robotics 4.56 Available for Download! - Na;“’a‘ La"'@:“agem
Posted on Wednesday, August 16th, 2017 = Robot Virtual werlds
Variable [Value] : v
M === The ROROTC Develonment Team is excited to make our latest undate availahle to
Variable [Expressjl
- =
¥ Simple Behaviors
backward
g forward @
< >
For Help,_press F1 Robat VEXIQ 0 Errors, 1 Warnings

Durch klicken auf New File wird ein neues Programmfenster gedffnet:

& ROBOTC - X
i Fle Edit View Robot Window Help
L 1 1 Motor and 1 Fimware =7 Compile Download to
D New Fie | [ Open File H Save | %0 Sensor Sciup | | W Download | | =% Program Robot
| || vex start page | Graphicalooz.bg* | a0 x

~

¥ Program Flow @

repeat
repeat (forever)

repeatUntil

e
-

-

f / else

//comment
¥ Variables

Variable [Number]

Variable [Value] [/‘

<

~
v

T
<
4

For Help, press 1 Robot VEX-IQ Graphical0d2.rbg* 0 Errors, 1 Wamings

|nS|te _» » www.insite-education.de 9
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Zunachst muss das Motor- und Sensor-Setup durchgefiihrt werden, um die korrekte Belegung der

Smart-Ports einzustellen:

vEx<m

Standard Models

Motors and Sensors Setup

Datalogging Motors  Devices

Robot Configuration Model Type
(® Standard Model Configuration
(O Standard Model Corfiguration with User Defined Names Mode! Image

Sawve As New User Model

Clawbot IQ With Sensors v

() File Containing User Defined Model Corfiguration

| Browse

Motor P
VEX IQ
VEX IQ
VEX IQ
VEX IQ

Sensor
VEX IQ
VEX IQ

VEX ICQ
VEX ICQ
VEX ICQ

(O Custom Configuration
Model Description

orts:

Port 1: leftMotor
Port 6&: rightMotor
Fort 10: armMotor

Port 11: clawMotor

Ports:

Port 2: touchLED (Touch LED)
Fort 3: colorDetector

(Color Sensor/Hue Mode)
Port 4: gyroSensor (Gyro)
Port 7: distanceMM (Distance)
Port 2: bumpSwitch

(Bumper Switch)

Abbrechen

Obemehmen

Hilfe

Es stehen bereits verschiedene Standardkonfigurationen zur Verfligung — hier abgebildet der
»Clawbot 1Q with Sensors”. Der Aufbau ist in der Montageanleitung beschrieben.

Auf den Tabs Motors und Devices kdnnen die Belegungen der einzelnen Ports manuell angepasst

werden:

Moters and Sensor:

Fort
motor]

motar2
moter3
motord
motors
motorG
motor?
motor
motard
motor10
motor11

motor12

s Setup

Name

—
—
—
—
—
—
—
—

Standard Models  Datalogging Motors  Devices

insite > )

educ

ation

X
Type Reversed Drive Motor Side
VEXIQ Motor  w O left -
No motar -
Motors and Sensors Setup
Standard Models Datalogging Motors  Devices
Port Name Sensor Type
port1 Motor -
pot2 | [fouchlED Touch LED -
port3 W Color - Hue -
portd W Gyro Sensor -
pont3 I— Mo Sensor -
port6 I— Motor -
port7 IW Distance (Sonar) -
port8 W Bumper (Touch) -
port9 I— Mo Sensor -
port10 I— Motor -
port11 I— Motor -
port12 I— Mo Sensor -
Abbrechen Ubemehmen Hitfe:

www.insite-education.de
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Per drag-and-drop kénnen nun Funktionen aus der Bibliothek in das Programmfenster gezogen

werden:
i ROBOTC
File Edit View Robot Window Help

== Comple
Program

Fimware || ==

]
W Dowrload | =

P

-— ¥
New Fie || [ Oeen Fie H Save @i‘,,, e

VEX Start Page | Graphical002.rbg*

1 Downloadto
Robot

~

¥ Simple Behaviors

backward

forward |2 == =

moveMotor
turnLeft

turnRight

¥ Motor Commands

}

moveMotorTareet

Je nach gewahlter Funktion kdnnen nun per Menlauswahl und Eingabefeldern die Parameter gesetzt

werden:
& ROBOTC
File Edit WView Robot Window Help
] L @ Motor and ! Fimware =__ Compile 1 Downloadto
D New Fie -Open = HSave ﬂ'"’ Sensor Setup W Cownioad '« Program Rabot
aphical Fu 0 WVEX Start Page | Graphical002.rbg™
~
¥ simple Behaviors (1}forward ( rotations +|,| 50 |); |
( F degrees
backward 2 rotations
milliseconds
forward seconds
minutes

moveMotor
turnLeft

turnRight

¥ Motor Commands

Die einzelnen Funktionen sind in der Hilfe (Aufruf mit Taste F1) erlautert:

MadCap Help Viewer V6.3
% Datei Bearbeiten Ansicht Extras  Fenster  Hilfe
y
- e Fx
% Welcome

[0) ROBOTC Installation and Activation
Y ROBOTC Language Progression
[0 Getting Started - Physical Robots
[0 Getting Started - Vittual Worlds

[0 ROBOTC Interface

[0 ROBOTC Debugger

I3 General C Programming

[D Command Library - VEX Cortex

—+ (1] Command Library - VEX 1
—P + (1) Graphical

[ Debugging
[0 Distance Sensor
[ Gyro Sensor
) Line Tracking
[ Motor Commands
O Program Flow
(D) Remote Control
— ~ ([ Simple Behaviors
1 backward
— 7 fowerd
H moveMotor
4 tumleft
) wmRight
@ Sounds
O Tming
[ Touch LED
[ Natural Language
[ RoBoTC
@ RVW Remote Cortrol

~ Favoriten

- Suchen

- X
) fovard %
vite-Topic | @ © [ @ |5 f(B] %= % - G
ROBOTC :
a C Programming Language for Robatics
forward
+ This command will move the robot forward for the specified time or distance at the
specified speed
+ The robot will stop its movement once the target distance or time has been reached.
+ There are five options for the unitType parameter
- degrees: The robot uses the encoders to move the motors a specified number of
degrees
= rotations: The robot uses the encoders to move the motors a specified number of
rotations
- milliseconds: The robot uses internal timers to move the motors for a specified
amount of time (in milliseconds)
= seconds: The robot uses internal timers to move the motors for a specified amount
of time (in seconds)
= minutes: The robot uses internal timers to move the motors for a specified amount
of time (in minutes)
+ Speed values can range from -100 (full speed backward) to +100 (full speed forward) )
- P ox

Titel Pfad

Fur diese Funktion: Command Library — VEX 1Q >> Graphical >> Simple Behaviors >> forward

insite » )~
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Speichern, Kompilieren und Ubertragen des Programms:

£ ROBOTC
© File Edit View Robot Window Help

1 1] Motor and J  Fimware =" Compie Download to
D New Fiie | [ Open Fie HSM ) Sensor Setup | | W Download| | =~ Program Robot
Graphical Fundtions

VEX Start Page | Graphical002.rbg* |

A

¥ Simple Behaviors (‘IF forward (,‘ rotations v‘,); ‘

backward 2
forward
moveMotor

turnLeft

turnRight
¥ Motor Commands

moveMotorTarget

resetMotorEncoder

I

PRI

Nachdem das Programm fertiggestellt ist, kann es wie folgt auf das Robot Brain Gbertragen werden:

1. Programm mit dem Button Save speichern, ggf. Speicherort und Dateiname eingegeben

2. Programm mit dem Button Compile Program kompilieren

3. Robot Brain per USB Kabel verbinden und einschalten

4. Das kompilierte Programm mit dem Button Download to Robot auf das Robot Brain
Ubertragen

AnschlieBend wechselt ROBOTC in den Debugger-Modus und folgendes Fenster 6ffnet sich:

Program Debug ? *
Debug Status Refresh

Suspend Cortinuous | -

Step Into | | Step Over Step Out
Clear Al Show PC | | Show Datalog :

Durch klicken auf den Button Start kann das Programm auf dem Roboter gestartet werden.
Fahrbefehle werden ggf. sofort ausgefiihrt. Das USB-Kabel kann anschlieRend abgezogen werden.

Alternativ kann man das Programm auch ohne USB-Verbindung direkt auf dem Robot Brain starten:

Programs
Driver Control
1. TeleOp Pgms
2. Auto Pgms

3.
v
[Zselect [X1Settings

Programs >> Auto Pgms

|nS|te >_> » www.insite-education.de 12
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5.2 Verwenden von Beispielprogrammen

Um den Einstieg zu erleichtern, gibt es in ROBOTC viele Programmierbeispiele. Diese kdnnen liber
das Men geoffnet werden:

{5 ROBOTC
‘| File | Edit  View Robot Window Help
Hew... r @ Mataor and | Fimware =—" Compilz 1 Downloadto
= Open and Compile ( Strg-0 ﬁ'"} Sensor Setup I Download = V Program a Robat
| Open Sample Program |age ltﬁt_lbg* l
E Save Strg=5
Save As.. Strg=Alt+5
Save As Macro File [REG])
E Save As Macrao File - Advanced [RBG)
i G save an Strg=Umschalt=5
[ Close Strg=wW
E 1 Ch\Daten\5tefans Daten'test
[ 2 Forward for Time
[ 3 Clawbot 10 with Sensars - Autonomous
E 4 Ch\Daten\3tefans Daten'test

5 Ch\Users\..\TEST EDR Clawbot

& Vex_Competition_Test

Exit

MO T ToCToT Tl 5= |

] e

resetMotorEncoder

E setMotor

File >> Open Sample Program

5.3 ROBOTC Graphical in ROBOTC Code umwandeln

File Edit | View | Robot Window Help

Assembly P
New Fi
; Function Library (Graphical) C

Solution Explorer View Ctrl=L

-

| . )
" v Progr% E Compile Errors View Ctri=E I
- Find In Files View

Breakpoints View

Bookmarks View I

Conyert Graphical File to Text |
Adv;r\ITced Displays 4

Display Message Log Window

Der in ROBOTC Graphical erzeugte Code kann problemlos in ROBOTC Natural Language Code
umgewandelt werden. Dazu den gedffneten Graphical Code liber das Men View >> Convert
Graphical File to Text umwandeln und als *.c Datei abspeichern.

Eine Wandlung von textbasiertem ROBOTC Code in ROBOTC Graphical Code ist nicht moglich.

insite » >
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6 Programmieren mit ROBOTC Natural Language

Zum Programmieren mit der textbasierten Oberflaiche muss ROBOTC for VEX Robotics 4.X geéffnet

werden:
“@ ‘:I
[ 4:0/

Das Programmieren in ROBOTC Natural Language unterscheidet im Wesentlichen durch folgende
Aspekte von der Programmierung mit Graphical ROBOTC:

e Funktionen und Befehle kdnnen in Textform eingegeben werden

o Befehle, die per drag-and-drop aus der Bibliothek verwendet wurden, kénnen verandert
werden
e GroRere Auswahl an Funktionen und Befehlen

Die in Kapitel 5 beschriebene Vorgehensweise zum Programmieren, Kompilieren und Ubertragen von
selbst geschriebenen Programmen ist identisch fiir ROBOTC Natural Language.
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