Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt fiir Schritt Einfiihrung VEXcode 1Q
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 1 — Herunterladen & Installieren

Kostenfreier Download auf der Webseite von VEX Robotics:

https://www.vexrobotics.com/vexcode-download

Die Programmierumgebung ist fiir Microsoft Windows, Mac und als App verfiigbar.

v EXcod e D own I oa d Overview VEXcode  VEXcode Pro VR Features Download

VEXcode is free to use.

VEXcode VR

Click here to Launch VEXcode VR

VEXcode IQ - v2.0 Preview

Learn more about this version ‘

Available in the | Download for Download for
@2 Chrome Web Store Windows Mac

MSI (For IT)

available at

2 Download on the GETITON
& App Store » Google Play [l amazonappstore
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https://www.vexrobotics.com/vexcode-download

Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 2 — Aktuelle Firmware

Fir eine einwandfreie Funktion sollte immer die aktuelle Firmware verwendet werden. Alle Details zur aktuellen Version und die Download-
Funktion, fiir das zum Aufspielen der Firmware bendtigte Hilfsprogramm VEXos, werden auf der Seite von VEX Robotics angezeigt:

https://www.vexrobotics.com/ig/products/vexos
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Update your VEX IQ firmware in 3 easy steps!

VEXos i a rabotics operating system that hamesses the flexibility and power of VEX hardware for the rigors of competition and the diverse needs of education. This operating system, written completely by
VEX Robotics. uses real-time processing for repeatable operation at the fastest possible speeds. The "VEXos Utility" program simplifies updating VEX 1Q hardware. and is compatible with Windows 7-10. and

Mac 0§ X 10.10,10.11 &10.12.

All of the VEX 1 Smart Devices (Robot Brain, Controller, Smart Motor, and sensors) contain their own internal processors and run special software. This software is what allows for advanced programming
features. The best way to ensure that your VEX 1Q system is functioning properly is to keep the Robot's software up to date.

For information on changes between software versions, visit the VEX IQ Firmware Changelag.

Current Public Release:
VEXos Version 2.1.5
Updated February 2020

See what's new in VEXos (click to expand)

Download VEXos for Windows

Note: If you have already installed the VEXos Utility Program, plug all sensors and motors into the
Robot Brain. and proceed to step one below.

A. Click on the download button above to download the installer,
B.IT given the option, choose "Run’. Otherwise, save the file and openit,

C. Follow the on-screeninstructions to install the VEXos Utility.

Download VEXos for Mac 0S X

Note: If you have already installed the VEXos Utility Program, plug all sensors and motors into the
Robot Brain, and proceed to step one below.

A. Click on the download button below to download the installer.

B. Mount the DMG by opening the downloaded file and following the on-screen instructions.

/B

C.Onen the NMG (faund on vour deskton) and draa the VFXos Utility fo the Annlications folder.



https://www.vexrobotics.com/iq/products/vexos
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Schritt 2 — Aktuelle Firmware

Alle VEX 1Q 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 Devices erneuert werden.

Firmware aktualisieren in 3 Schritten:

Alle Smart Devices mit dem Brain einschalten. VEXos 6ffnen und den Install-
Robot Brain verbinden, Button driicken.

dann das Brain via USB an

den Rechner anschlieBen.
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Schritt 3 — VEXcode IQ starten

Durch Anklicken des Symbols die Programmieroberflache starten. Es erscheint folgender Startbildschirm:

l

jo]
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Programmieren mit VEXcode I1Q

Schritt 4 — Sprache wahlen

Uber Symbolleiste Sprache auswéihlen:

Espafiol
Lietuviy
Pycckmi
Suomi
Tiirkge
i)z

set cursor to row ° column o
A,
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Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Beispiele 6ffnen und auswihlen:

Datei

TUTOAIALS
.IF esB

locks Projekt

. Neues Text Projekt
usseh Ausse
ussehen S
. Offnen
Klang Zuletzt gedffnet
a (
o i i O
Eregnsse [aigd  Beispiele Sffnen
O Speichern

Speichern als
Fihlen selze

Uber

Operatoren
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Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Tutorials 6ffnen und auswéhlen:

B vExcode 10

—— Ein Tutorial auswéhlen

o] o] = @ o] o]
< E} B & 8 ' .
Einstieg Geréateeinstellung - Fahrwerk Geréteeinstellung - Motoren Geréteeinstellung - Sensoren Gerateeinstellung - Fersteuerung

E1=

. des Visi

ot - =

Den Arm bewegen Projekt iibertragen und ausfiihren Schleifen verwenden Wenn-Dann-Blocke

=N
E . T
en sicl eic

Kabellose Ubertragung

-

'von Bldcken Vorwiirts und riickwérts fahren Drehen

. Aussehen

Luzzphen

=) =

(Windows)
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Hilfe 6ffnen und gewiinschten Befehlsblock einfiigen:

> | = B/

SFOHREN sToPP TEILEN FEEDBACK

a >

[ 2 = = Print

ADEM AUSFUHREN STOPP TEILEN FEEDBACK

Prints values or text on the VEX IQ Brain's screen.

ot €D P

How To Use

The print block will print data at the cursor location on the Brain's
screen.

All new projects begin with the screen cursor at row 1, column 1.
All reporter blocks will be printed as integer (whole) numbers by
default. Use the set print precision block to adjust the number of

decimal places printed.

Print words and numbers
L 123 and Words

Print the reported value from a variable.

print  my variable

Print the reported calculation of an operator.
o @ +

Print the reported value from a sensor or device.
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Schritt 6 — Programm neu starten oder 6ffnen

Uber Symbolleiste neues Block- bzw. Textprogramm starten oder 6ffnen:

B vEicode IO

.- ”-
IQ &~ oz % = oo |
TUIORIALS
9 it
o Neues Blocks Projekt @
nam Code 4
. Neues Text Projekt s
Ausse —‘{‘:‘. setze Cursor in de nachste Zede
Aussehen - tevecung
Offnen Y
o
Klang Zuletzt gedffnet > .
[} @ w
Ereignisse Beispiele offnen (<] m
s Kiang
O Speichern
. Speichern als
Fiihlen seize ke Ereignisse
Uber

alle Zeilen lschen
]
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 7 — Gerateeinstellungen

Uber Symbolleiste Gerdtemanager 6ffnen. Je nach Aufbau des Roboters kénnen nun die verwendeten Gerate (Fernsteuerung, Motoren, Sensoren) per
Klick hinzugefiigt und der entsprechende Port am Robot Brain ausgewahlt werden. Fir jedes Gerat kann der Name, bei manchen auch die

Einstellungen angepasst werden.

MERUNTERLADEN AUSFOWREN  STO®S

Geréte

0 Gerat hinzuftigen

ol I ol

CONTROLLER DRIVETRAIN DRIVETRAIN MOTOR
2-motor 4mator

BUMPER DISTANCE 6YRO TOUCHLED

5 @

COLOR VISION

ABBRECHEN
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Ein Gerat wéhlen (

O & > B £ &A

BRAIN HERUNTERLADEM AUSFOWREN  STOPP  TEILEN FEEDBACK

Gerdte >
E Motor

Einen Anschluss wahlen

Geréte

Name und/oder Richtung @ndern

vorwarts rickwarts

Normal ) Umkehren

<ZURUCK ABBRECHEN

<ZURUCK ABBRECHEN FERTIG
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Schritt 8 — Programm erstellen

Ein Programm startet immer mit dem Befehlsblock ,,wenn gestartet”. Dieser befindet sich schon auf der Programmieroberflache, die anderen
Befehlsblocke werden aus der Toolbar per Drag & Drop auf die Flache gezogen. Nachdem ein Programm gestartet wird, werden die Befehle der Reihe
nach auf dem Robot Brain abgearbeitet. Die Toolbar zeigt nur Befehle an, welche durch die Gerateeinstellungen des Roboters moglich sind.

Beispiel: Der Robot soll 200mm vorwarts fahren und sich anschlieRend um 90° nach rechts drehen:
. Fahrwerk
Fahrwerk

fahre vorwdris =

fahre vorwdrs = fur (geil]
fahre vorwars = mr@ mm >

drehe rechits = um @ Grad

—
—
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 9 — Programm speichern und starten

Zum Speichern auf der Symbolleiste in das Feld ,, VEXcode Project”klicken. Programm benennen und an ausgewahltem Ort speichern. Das Robot Brain
via USB mit dem Rechner verbinden. Sind Rechner und Brain verbunden, leuchtet das Symbol Brain griin. Einen der 4 Speicherplatze (Slots) wahlen
und das Programm auf das Brain herunterladen. Das Programm kann Uber das Feld ,,Ausfiihren” oder direkt auf dem Brain gestartet werden.

Nicht

1 :
5 @® VEXcode Project gespeichert

Gespeichert

HERUNTERLADEM AUSFOHREN
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Programmieren mit VEXcode I1Q

Schritt 10 — Programm in Text-Code konvertieren

Uber Symbolleiste Programm als Text-Code anzeigen und konvertieren:

[

seze Sigh e auf Femsleveng A« Stelung
seze Sigl = auf Femsteueung C~ Stellung
setze Sighl v

setze SigR1 v

setze SigC1 v

seize MolorS v auf Fahrgeschwindigkelt | SigAT % =
seze Molor7 v  auf Fahrgeschwindigket | SigB1 % =
seze Motori1 = auf Fahrgeschwindigkelt | SIgE1 % =
drehe Molor6 »  forward ~

drehe Molor7 v forward v

drehe Molorit »  forward =

wahrend  Femsteuerung F hoch ~  gedriickt?

Motor6 ~  aui Fahvgeschwindiakeit @) % -

Motor? v auf Fahrgeschwindigieit () % =
Motorti »  auf Fahrgescwinaioket (@) % -
Motor6 v forward +

Motor7 v forward +

Motortl forward ~

wahiend . Femsteuerung Ehoch v gedriicki?
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AN HERUNTERLADEN  AUSFOMREN
Code-Viewer

/7 Include the IQ Library

#include "iq_cpp.h"

1
2

3

4 // Allous for easier use of the VEX Library
5 using namespace vex;
6
7
3
9

int Brain precision - o;
float myvariable, Sigh, SigB, SigC, Sighl, Sigel, SigCl;

10 int whenStarted1() {

11 while (true) {
12 // Cotnrollerfahrt

13 SigA = Controller.AxisA.position();

14 SigC = Contreller.AxisC.position();

15 SigAl = Siga + sSige;

16 SigBl = Siga - Sige;

17 SigCl = sigC * -1.e;

13 Motoré. setVelocity(Sighl, percent);

19 Motor7.setVelocity(SigBl, percent);

20 Motordl.setVelocity(SigCl, percent)s
2 Motors.spin(foruard);

2 Motor7.spin(foruard);

23 Motordl.spin ard);

24 // Links

25 while (Controller.ButtonFUp.pressing()) {
26 Motor6. setVelocity(-38.8, percent);
27 Motor?7.setVelocity(30.0, percent);
28 Motor1l.setVelocity(-100.8, percent);
29 Motor6. spin(forua

30 Motor?7. spin(forua

31 Motor11.spin(foruard);

32 wait(28, msec);

33 3

LS // Rechts

ES while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {
36 Motors. setvelocity(20.0, percent);
37 Motor7. setvelocity(-30.0, percent);
38 Motor1l.setvelocity(10e.8, percent);
39 Matoré. spin(foruard);

40 Mator?.spin(fornard);

a1 Motor1l.spin(foruard);

42 wait(20, msec);

a3 3}

a4 // brehen?

In ein Text-Projekt konvertieren

1a &-

Bewegung
Aussehen
@
Klang
Ereignisse
Steuerung
Fuhlen

Variablen

Funkiionen

<> Code

Datei  Bearbeiten

Bewegung

Motor. spin (forward) ;

Motor

Motor..

Motor..

Moter..

Motor..

Motor

Motor..

Motor..

Aussehen

Brain.

Brain.

Ereignisse

Controller.ButtonElp. pressed (callback);

Controller.ButtonElp. released (callback) ;

spinfor (forward, 30, degrees);

inToBosition (80, degrees):

stop():

setPosition(0, degrees):

setVelocity (50, percent):

topping (brake) ;

setMaxTorque (50, X

tTimeout (1,

-Screen.print ("Hel

-Screen 1);
-Screen.
.Screen.clearScresn();

-Screen.clearLine (1) ;

-playSound (siren) ;

.playNote (3, 0, 1000):

CNONNCECRNORORORONORNONONORONONONONONC)

= w Nicht
E @ KiwiBot gespeiche

1 // Include the IQ Library
2 #include "iq cpp.h”
3
4 // Allows for easier use of the VEX Library
5 using namespace vex;
6
7 int Brain_precision = ©
g float myvariable, Sigh, Sige, SigC, Sighl, SigBl, SigCl;
9
10 int whenstartedi() {
11 while (true) {
12 /I cotnrollerfahrt
13 Sigh = Controller.AxisA.position();
14 5igC = Controller.axisC.position();
15 Sighl = Sigh + SigC;
16 sigBl - Sigh - SigC;
17 SigCl = Sigl * -1.6;
18 Motore.setVelecity(Sighl, per
10 Motor?. setVelocity(SigBl, per
20 Motor1l.setvVelocity(SigCl, percent)s
2 Motor6.spin(foruard);
22 Motor?. spin(foruard);
23 Motorll.spin(forward);
24 J7 Links
25 while (Controller.ButtonFUp.pressing()) {
26 Motor. setVelocity(-36.8, percent);
27 Motor7.setvelocity(3e.@, percent);
28 Motor1l.setVelocity(-166.8, percent);
29 Motor6.spin(foruard);
38 Motor?.spin(foruard);
31 Motordl.spin(forward);
32 wait(28, msec);
33 }
34 /7 Rechts
35 while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {
00

In ein Text-Projekt konvertieren
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