Programmieren mit VEXcode 1Q .

Schritt fur Schritt Einfuhrung VEXcode 1Q
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Programmieren mit VEXcode 1Q

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 ‘ |

Avalable in the Download for Download for 2 Download on the > GETITON available at +
£ Chromeebstore Windows Mac @& App Store Google Play il amazonappstore

MSI (For IT)
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Programmieren mit VEXcode 1Q

Schritt 2 — VEXcode 1Q starten

Durch Anklicken des Symbols die Programmieroberflache starten. Es erscheint folgender Startbildschirm:
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Programmieren mit VEXcode 1Q

Schritt 3 — Sprache wahlen

Uber Symbolleiste Sprache auswihlen:

Espafiol
Lietuviy
Pycokmi
Suomi
Tiirkge
W H 3

P
| |

o
Evenis set cursor to row o column o

O

Control set cursor to next row

insite » )~
education 4



Programmieren mit VEXcode 1Q

Schritt 4 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Beispiele 6ffnen und auswéhlen:

IQ - vas %

Iocks Projekt

]
T Code
. Neues Text Projekt
Ausse
Aussehen

Offnen

Klang Zuletzt gedffnet
- Beispiele 6ffnen

Ereignisse [Elarad

Speichern
Steuerung  [lEEr
Speichern als

Fuhlen selze

Uber

Operatoren
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Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Tutorials 6ffnen und auswéhlen:

. VEXcode 10

T Ein Tutorial auswéhlen
e

= = = @ = =
v E} B & & ' .
Einstieg Gerateeinstellung - Fahrwerk Geréteeinstellung - Motoren Geréteeinstellung - Sensoren Geréteeinstellung - Fersteuerung

1=

Configuring the Vision Sensor i des Visi

(o SO - =

Die Zange &ffnen Den Arm bewegen Projekt iibertragen und ausfiihren Schleifen verwenden Wenn-Dann-Blocke

-

von Blcken Vorwérts und riickwérts fahren Drehen

. Aussehen

Anzzehen

i und

Kabellose Ubertragung

(Windows)
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Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Hilfe 6ffnen und gewiinschten Befehlsblock einfiigen:

o~ E > m = =

BRAIN HMERUNTERLADEN  AUSFOHREN sTOPP TEILEN FEEDBACK

a >

[ 2 = = Print

ADEN AUSFUHREN TEILEN FEEDBACK

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

print CEID H

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.
)

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:

. VEXcode IQ

Ia @v Datei !

sl
TUZORIALS
90 chen
. Neues Blocks Projekt o X
nam Code 4
. Neues Text Projekt s
Jussg , ‘setze Cursex in Ge nachete Zode
Aussehen 5 tmuecung
Offnen ®
o B2
Klang Zuletzt gedffnet > ’
[} @ m
& - . Varisien
Ereignisse Beispiele 6ffnen ® m
e Klang
O Speichern
Steuerung  [ElSRE - w

. Speichern als
i

Uber

alle Zeilen lschen
]
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Schritt 7 — Gerateeinstellungen

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

die Einstellungen angepasst werden.
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Geréte

E Motor

EinggAnschluss wéhlen

200000

<ZURUCK ABBRECHEN

Geréite

Name und/oder Richtung a'ndern(

vorwérts riickwérts

Normal ) Umkehren

<ZURUCK ABBRECHEN FERTIG




Programmieren mit VEXcode 1Q

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 vorwaris =

1=
=

w

%]

1]

=

1]

=]

. fahre vorwars = fur (el mmw= »

Klang fahre vorwars = mr@ mme= M

(] drehe rechts =

Ereignisse

drehe rechis = um @ Grad »

i
L drehe rechts + um @ Grad »
Steuerung

drehe Fahrtricntung aut () Grad »
Fuhlen

drehe Fahnwerksrotation auf () Grad »

1]
&
=
=]
=

Op en

LU stoppe Fahrt

&l
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Schritt 9 — Programm speichern und starten

Zum Speichern auf der Symbolleiste in das Feld , VEXcode Project” klicken. Programm benennen und an ausgewdhltem Ort speichern. Das Robot Brain
direkt mit dem USB-C Kabel oder tiber die Fernbedienung mit dem Rechner verbinden. Sind Rechner und Brain verbunden, leuchtet das Symbol Brain
grin. 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.

Tipp! Mit der VEX IQ 2.GEN-Version kdnnen die Programme iliber die Fernbedienung an den Roboter iibertragen
werden. Einfach den Rechner iiber USB-C mit der Fernbedienung verbinden.

Nicht

T :
5 @® VEXcode Project P —

. insite Gespeichert
sior

HERUNTERLADEN AUSFOHREN
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Schritt 10 — Programm in Text-Code konvertieren

Nicht
gespeiche

'] H . . IQ ®- paci  eearbeien = i
Uber Symbolleiste Programm als Text-Code anzeigen und konvertieren: 2

<> Code

-~
Gespeichert |acCcmE

// Include the IQ Library

Bewegung #include "ig_cpp.h™

SLADEN  AUSIOWREN  STONS  TEILEN FEEDBACK

1
2
BEWSQUNS 41y spin (forward) : @ 3
> 4 // Allows for easier use of the VEX Library
Aussehen  Motor.spinFor (forward, 80, degrees): @ 5 using namespace vex;
1 // Include the IQ Library ® 6
2 #include "ig_cpp.h" P - q @ i ; fsion =
R cor.spinToZosition(30, degrees): 7 int Brain_precision = 8
3 Klang 8  float myVariable, SighA, SigB, 5igC, SigAl, SigBl, SigCl;
4/ Allous for easier use of the VEX Library g @ 5
H vex; T .
o e nemespace e Eregnisse 16 int whenStartedi() {
7 int Brain precision = o; Motor.setBosition(0, degrees); @ 11 while (true) {
i con s . . . . 12 I/ Cotnrollerfahrt
5 flost mVariable, Sigh, SigB, SigC, Sighl, Sighl, SigCl;
seize Sigh v auf Femsteueng A Stellung 5 Steueruing ooy serVelocity(S0, percent): @ 13 SigA = Controller.AxisA.position();
S ot [0 ooy 1o int whenstartedi() { 14 sige = controller.AxisC.position();
1 while (true) { Fihlen  Motor.setStopping (brake); @ = Sighl = Sigh + SigC;
Sighl v auf 12 // Cotnrollerfahrt 16 5igBl - sigA - sigC;
13 Sigh = Controller.AxisA.position(); Motor. setMaxTorque (30, p @ 17 Sigll = SigC * -1.8;
SigB1 v auf 14 SigC = Controller.AxisC.position(); Variablen 18 Motoré.setvelecity(SigAl, per
15 Sighl = Sigh + SigC; Motor.setTineout (1, @ Motor?. setVelocity(Sighl, per
SgCl v auf 15 51gBL - sigA ; Siet; Funklionen 20 Motorll.setVelocity(5igll, percent);
7 Sigll - sigl * -1.0; AT 2 Motors. spin( foruard);
sey(si rcent); .
Molor = auf Fahrgeschwindigkeit | SigAt % « 1 Motors. setvelocity(Sighl, percent); 22 Mator7.spin(foruard);
19 Motor7.setVelocity(SigBl, percent); Brain.Screen.print("Hell @ 23 Hotor1l.spin(foruard);
Molor7 ~  auf Fahigeschwindigkeit | SigB1. % 20 Motor11. setvelocity(sigCl, percent)s e /7 Links
2 tloters. spinCioruarc); Brain.Screen.setCursor(l, 1) @ while (Controller.ButtonFUp.pressing()) {
Motor11 =  auf Fahrgeschwindigkeit = SigC1 % - 22 Motor7.spin(forward); -
o) 26 Motore.setvelocity(-36.8, percent);
2 ward) s Brain.Screen.newline {); [©)
Motors »  forward « 24 LTI () 27 Motor7.setVelocity(38.8, percent);
25 while (Controller.ButtonFUp.pressing()) { ‘ 28 Motorll.setVelocity(-186.8, percent);
Motor? ~ forward ~ 26 Motor. setVelacity(-38.0, percent); i e lea(i)s @ 20 Motoré.spin(forward);
oo o 27 Motor7. setvelocity(30.e, percent); 38 Motor?.spin(foruard);
L 28 Motor1l.setvelocity(-10.8, percent); il H()3 @ 21 Motordd.spin(forward);
29 Hotore. spin(foruard); E7) wait(2e, msec);
30 Motor?. spin(foruard); Klang 33 }
Femstouerung Fhoch = gedrick? EL) Motord1. spin(foruard);
S > uait(20, msec); Brain.playSound(siren); [©) > /) Rechts .
g 5 35 while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {
Motors »auf Fanrgescrwinggiett (@) o + 33
Motor7 . a'“”'"ﬂéfmmﬂkeﬁo % - 35 while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {
o 36 Motors. setvelocity(36.0, percent); Ereignisse (0]
Mobort + aufFatugeschwindoket @) % - 37 Motor?. setVelocity(-38.0, percent); 00
38 Motor11.setVelocity(168.8, percent); Controller.ButtonEUp.pressed(callback) ; @
Motort v forward v .
39 Hotore. spin(foriard);
o | [ a0 Motor7. spin(forward); Controller.ButtonEUp.released (callback) ; @
a1 Motori1.spin(foruard);
Motortl »  forward = a2 wait(2e, msec);
43
44 /1 Drehen?
bile

Femsteverung E hoch »  gedriick?

In ein Text-Projekt konvertieren

In gin Text-Projekt konvertieren
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