Programmieren mit VEXcode V5

Schritt fiir Schritt Einfliihrung VEXcode V5
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Programmieren mit VEXcode V5

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.

. VEXcode IQ - v2.0.5

Learmn more about this version |

duvainb o i Download for Download for 2 Download on the , geTmon avallable at
2" Chrome web Store Windows Mac . App Store Gcog‘e PIaY a-@;‘Jn appstore

MSlI (For IT)
MSI Help

VEXcode V5 -v2.0.5

Learmn more about this version |

Availsbie in the Download for Download for 2 Download on the > GETITON available at
@2 ChromeWebStore Windows Mac @& App Store Google Play [l amazon appstore

Ml (For IT)
MS| Help
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Programmieren mit VEXcode V5

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/v5/products/firmware

vEx 123 GO Fic] PRO TOYS STEMLabs Certifications Forum  Online Help
‘1 @ contactUs @ Welcome to VEX Roboticsv @ €EUR+  Quick Order ;‘;
VEXV5 — Products v Education v Competition v  News Downloads v  Support v New! Try VEXcode VR

VEX V5 Firmware

Many VEX V5 products contain their own internal processors and run on a special Operating System known as "VEXos". This Operating System is written entirely by VEX Robotics, and harnesses the flexibility and
power of VEX hardware for the diverse needs of education and the rigors of competition.

VEXos allows for advanced programming features and an enhanced user experience. The best way to ensure that your V5 system s functioning properly is to keep the firmware up to date. This is done simply by
opening VEXcode, then plugging your V5 Robot Brain into your computer and following the prompts. The Brain will then automatically push out the latest updates to any V5 device that is connected to it.

A standalone VEXos updater is also available for both Windows and Mac.

A changelog for Cortex firmware can be found here.

New features:

« Bug fix for controller not clearing lines of text correctly

| By e Current Public Release:
« Optical Sensor data enhancements

« Added features required to run new VRC Skills Match Controller app VEXOS VerSion 1 01 2

« Other minor bug fixes. Updated August 2020
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Schritt 2 — Aktuelle Firmware

Alle VEX V5 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 V5 Brains aktualisiert wurde, muss auch die Firmware aller Devices erneuert werden.
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Programmieren mit VEXcode V5

Schritt 3 — VEXcode V5 starten

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

W vEscode vs

@ VEXcode Project

ain

aavine ) @ @ @ wean
daawrectange () @) @) @ 0B

n)o) e
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Programmieren mit VEXcode V5

Schritt 4 — Sprache wahlen

Uber Symbolleiste Sprache auswéihlen:

Esparial
Lietuviy
Pyccrmit
Suomi
Tirkce
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Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Beispiele 6ffnen und auswihlen:

B vixcode vs

tEues Blocks Projekt

. Neues Text Projekt SWie Accelerometst | 3 o
Aussen Aussel
ussehen as ‘
Drucke Offnen & Ly
O ¢ ¢
— . oke oue
Ereignisse ) Zuletzt gedffnet > e S
Clawbot (Drivetrain 2- Clawbat (Drivetrain 2-
. motor, Inertial) ‘motor, No Gyro)
Steverung Beispiele 6ffnen
. Speichern
Fiihlen
. Speichern als Drivetran Waves and Orvetrain Sensing
Operatoren B
L Uber u e =
. V v v
Variablen
Mator 393 Movements Motor Sensing

Idsche alle Zellen auf  Brain »

9=
i@
L5
ia
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Choose a Blocks example project

o oo o oo

= 7 T
) 9 | o
3Wire Gyro Sensing 3Wire Light Sensing ms.""nmm'
o~ ;
iE. -] Sae- w \
Motors) Events. i Competition Template
o
n
Electiomagnet Actions Inertal Sensing et Tlubush 220

Passing Parameters Printing Controller Text
a a g Ry
& W

4‘ .——C J|:
® one-

@fo | | =

&)

3-Wire Potentiometer ;w"‘s::n-p\;ﬁm" Breaking Loops
and = =
- BT
not hd
lex Decisions. Detecting
Compd oaon (aNe Controller Buttons prk et

Itesating Thiough a List Left Arcade Control Limit / Bumper Sensing

Printing Text Printing Values
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Programmieren mit VEXcode V5

Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Tutorials 6ffnen und auswéhlen:

B vEXcode Vs

vs @v Datei '

TUTORIALS

Einen Visi it dem Fahrwerk Drehungen mit dem Fahrwerk

= "6\ L ¥ .
e szt oo - | el T T T r——
® setze Druckaufisung auf 0.1 » auf Brain = : = N Q
Variablen - _ - _ —
—— =
. losche alle Zeilen auf  Brain » Schieifen verwenden Wenn-Dann-Blocke Meine Blocke Daten sichem e ey T
Meine
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Programmieren mit VEXcode V5

Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Hilfe 6ffnen und gewiinschten Befehlsblock einfiigen:

- -

BRAIN HERUNTERLADEN

Print

> B =
Prints values or text on the VEX IQ Brain's screen.
RLADEN  AUSFOHREN STOFP TEILEN FEEDBACK
—

>gmilo
~——"

How To Use

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

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.
CULTE 123 and Words

Print the reported value from a variable.

print  my variable

Print the reported calculation of an operator.
)

Print the reported value from a sensor or device.

print heading of Gyrod4 v  in degrees
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Schritt 6 — Programm neu starten oder 6ffnen

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

W vErcode Vs
'

TUTORIALS

Datei

Neues Blocks Projelg

Neues Text Projekt 9
. =TT

Offnen P

. [

Zuletzt gedffnet > ;

......

Aussel

Drucke|

m

Steuerung Beispiele 6ffnen
. Speichern
Speichern als

Uber '
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Programmieren mit VEXcode V5

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.
- X - X - X

& - & > mMEZ R & - & > Em 2R

FERNSTEUSRUNG  BRAIN HERUNTERLADEN AUSFUMREN  STOPP  TELLEN FEEDBACK FERNSTEUERUNG  BRAIN HERUNTERLADEN AUSFOHREN  STOPP  TEILEN FEEDBACK

Geriite m > Geriite m > erite m
i% Mator + Gerat hinzufiigen a% Motor1 n

Einen Anschluss wéhlen Ein Gerat wéhlen Name und/oder Richtung éndern

( . . ' . vorwarts
s o] —~ & =
CONTROLLER DRIVETRAIN DRIVETRAIN \ v ‘-:
ooDOEDo e
= —L ‘-T
DoooDan = )

MOTOR VISION INERTIAL ® 361100rpm @ 181200mpm @ 6:1 600 mpm

<ZUROCK ABBRECHEN @ n - vormt (J) tmkeen
LE4

riickwarts

OPTICAL ELECTROMAGNET ROTATION
< ZURDICK ABBRECHEN @
De | m &
DISTANCE 3WIRE 3-WIRE
EXPANDER
- -
II‘ISIte %}» ABBRECHEN
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Programmieren mit VEXcode V5

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 =
Auszehen

. fahre vorwdrs » fir @y mm-~+= B
Klang

Ir \I
L drehe rechis =

Ereignisse

O drehe rechts = um @ Grad »

drehe rechits = um @ Grad

ﬁ |
fahre wvorwaris « mr% mm+= »
—

drehe Fahrtricntung aut ) Graa »

drehe Fahrwerksrotation auf () Grad »

NGUEENI stoppe Fahrt

-
=1
=
1]
]
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Programmieren mit VEXcode V5

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 8 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

gespeichert Gespeichert

@® VEXcode Project
sLoT

b >

HERUNTERLADEN AUSFOMREN

Tipp!
Wenn der Controller und das V5 Brain kommunizieren, kann das Programm vom PC Giber Funk mit dem Controller (USB-Anschluss) auf das V5 Brain

Ubertragen werden.

insite » )~
education 13



Programmieren mit VEXcode V5

Schritt 10 — Programm in Text-Code konvertieren

J@Q @~ Datei  Bearbeiten P Nicht
aor

Uber Symbolleiste Programm als Text-Code anzeigen und konvertieren:

<> Code

~ 1 // Include the IQ Library
Gespeiohert & |aCm
s sUTERLADEN AUSIOWREN SOt TEILEN FEEDBAEK Bewegung 2 #include "iq cpp.h”
BEWSQUNS 4oy spin (forward) : @ 3
4 // Allows for easier use of the VEX Library
Aussehen  Motor.spinTor(forward, 90, degrees); @ 5 using namespace vex;
1 // Include the IQ Library ' 6
2 #include "iq_cpp.h” @ .. inToBosicion (80, degrees): @ 7 int Brain precisien = ©;
3 Klang 8  float myVariable, SighA, SigB, SigC, 5ighl, SigBl, SigCl;
4 /7 Allous for easier use of the VEX Library I ® .
5 using namespace vex; Lty
: 5 Ereignisse le  int whenstartedl() {
7 int Brain precision = o; Motor.setPesition(0, dagress): @ n while (true) {
s ion et : . s N 12 // cotnrollerfahrt
> 8  float myvariable, Sigh, SigB, SigC, SigAl, SigBl, SigCl;
cee SigA > af Femstesenng Ae Stelng : Steuering ooy setvelocicy (30, peresnt): @ =B Sigh = Controller.AxisA.position();
> 3 14 5igC = Controller.axisC.position();
SigC > auf Femsteueng C~ Stellung 1e  int whenstartedl() { N N A
11 while (true) { Funen  Motor.secStopping (brake): @ Sighl = Sigh + SigC;
Sight » 12 // Cotnrollerfahrt 16 SigBl - Sigh - sigC;
13 Sigh = Controller.AxisA.position(); Motor.setMaxTorque (50, D @ 17 5igll = Sigl * -1.8;
SigB1 ~ 14 SigC = Controller.AxisC.position(); Variaclen 18 Motoré.setVelocity(Sighl, percent);
1s SigAl = sigA + sigC; Moter.sstTimecuz (1, = ; @ 19 Motor7.setVelocity(SigBl, percent);
Siglt = 16 SigBl = SigA - SigC; Funklionen 20 Motorll.setVelocity(SigCl, percent);
17 Sigll = sigC * ?1.9;l s sehen 21 Motor6.spin(forward);
Molor6 +  auf Fahgeschwindigkeit | SGA1 % v 1 Mlotorg. setVelocity(SigAl, percent); 22 Motor7.spin(foruard);
19 Motor7. setVelocity(Sighl, percent); Srain.Screen.print(“Hel @ 5 Metordd. spin(foruard)s
Woion7 =] ax Fagescmndgkat (CRED) %~ 20 Hotorll. setvelocity (Sigll, percent); e 77 Links ?
2 Moters. spin(foruard); Srain.Screen 1 @ while (Controller.ButtonfUp.pressing()) {
Motor11 = auf Fahrgeschwindigkeit - Sig€1 % = 22 flotor7. spin(foruard); :
. Motordd. spin(foruard); 26 Motors. setvelocity(-36.8, percent);
frrao | (o s J/ Links ey @ 27 Motor7.setvelocity(3e.@, percent);
25 while (Controller.ButtonFUp.pressing()) { . . I . @ 28 Motoril.setVelocity(-180.8, percent);
Lo | | B 26 Motor6. setVelocity(-38.8, percent); e 29 Motor6.spin(foruard);
olortt ot 27 Motor7. setvelocity(30.6, percent); ) 38 Motor7.spin(foruard);
e 28 Motor11.setvelocity(-100.8, percent); il He)3 @ . Motor11.spin(foruard);
20 Motors. spin(foruard); 32 wait(2e, msec);
30 Motor7.spin(forward); Klang 33 }
Femsteuenung F hoch ~  gedriickt? 31 Motor1l.spin(foruard); N 77 Rechts
A . Brain.playSound(siren)
32 wait(20, msec); @ 35 while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {
Motor6 ~  aui Fahvgeschwindiakeit @) % - 33 } )
Motor7 v a'ﬂFﬂ"'GesﬁW"Gﬂkei‘@ % v 35 while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {
36 Motors. setvelocity(20.0, percent); Ereignisse (0]
wotort1 v autFangescwmnaoket (@) o 37 Motor7. setvelocity(-38.8, percent); o - o oo
38 Motor11.setvelocity(160.8, percent); e el et oact o @
L 39 Motor6. spin(forvard);
e | [ a0 Motor7. spin(forward); Controller.ButtonElp.released (callback) ; @
41 Motor11. spin(foruard);
Motoril ~  forward ~ 42 wait(2e, msac);
3 3
a4 // Drehen?
bile on

Femsteuerung E hoch ~  gedriicki?

In ein Text-Projekt konvertieren

In ein Text-Projekt konvertieren
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