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.

def when_started():
drivetrain.drive_for(FORWARD, 2@@, MM)

l

drive forward * for @

Get VEXcode
| 123 4 | GO | AIM E<¥
VEXcode 123 = VEXcode GO = VEXcode AIM = VEXcode 1Q =
EXP CTE
VEXcode EXP > VVEXcode V5 > VEXcode CTE >

insite » )
education 2


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

Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 2 — VEXcode IQ starten

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

M vBXcode 10 = a >

nnnnnnn

drucken VEXcode RSN 3

aursor auf (§]) zeilenspatte €] setzen aut Brain
setzen Sie den Cursor auf die nachste Zeile auf Brain ~

o
=
ng
o

. =
in 01 v setzen Brain v

Meine
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 3 — Sprache wahlen

Uber Symbolleiste Sprache auswéihlen:

Ia @ ~ Datei Werkzeuge ¥

AMNLEITUNGEN

=
O

Alzzehen

Espafiol Latinoamericano
Francais |
Gaceilge

=0
ltaliano
LatvieSu
Lietuviy
Magyar
Mederlands palte o setzen auf Brain

B¥E

RAYH]
. Polski die nachste Zeile auf Brain v
Fihlen | Portugués

Pyccruit
. Suomi
Jperatoren Tiéng Vigt 0.1 * setzen Brain =
- . Tiidees
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 4 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Beispiele 6ffnen und auswihlen:

Chaose a Blocks example project

- == e e )

 etorree T = e ~3C
eued Blocks Projekt J— e = = ()]
: J & &8 8 B 0 P 0 e e o=
— — = ()]

. Neues Text Projekt =N & d et o .7. 777777777 .7' 777777 X
Aussehen usse B )ulq!lnt(llw)ﬁ]: 2 B Loops Bumper Sensing Bumper Switch Buzzer Changing " o Chnhﬂn(:;!ninl- (Clawbot Controller with

. Offnen

Kiang % Zuletzt gesffnet > i > (e— and =Em = - A I , <

_oC -3 or =) @0 ™ Tﬁ (58 ™= &) =R

L) T fe%! oy t w a oy [ = ooy
creiont Y Beispieleoffnen S |} 77 not || W || = | — 7 || T l=e +

ignizse

Decisions. Contraller B Ihmmec& Tm Ge'“"(:":ﬂli 4+ Gyro Sensing i Thmuqh.lzll

Complex Decisi : . . n.
Speichern !
Steverung &R 0 ¥ —— . . g~

Speichern als S . am W =\ _.[= 5 .
_ EE Sy - ® i 3C =3 pow: (50 7= B
Fanlen WEEEEL oo " — o ww % o — =
Uber a A B =
Onerat Ierating Through A List Left Arcade Control Looping Forever Making Decisions Menu Chooser Motor Movements Motor Sensing PLTW Chassis Passing Parameters Playing Notes
peratoren
‘ a g — = = 8 e [ ol \‘, -
) i vex o W 123 8 == . A ]
0Oy = (= S amn s B
: —J || E MO T had ¢
Playing Sounds Printing Text Printing Values Repeating Actions Reusing Code Right Arcade Cantrol Sense it Challenge Speedbuild Spit Arcade Control Start Button
- — —
kooed [T ] flﬁ -
- = Qs 0
£ D) :':3 o 7& 3 1 +2 A > E‘ S
ooy i ‘ bl bl = < 4 a
777777777777 < Vi 'Y
Storing Values Tank Drive Control Testhed Tuming Accurately Using Color Sensar Using Events Using Math M:::“"" Using Threads Using TouchLED
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Anleitungen 6ffnen und auswahlen:
Ia @v Datei Werlzeuge ‘NLE-'I_I_IU:;'“" i Ein Tutorial auswihlen
N, &« o N
- O 500 & 0 b i kS

Geriteeinstellung - Controller

]
[
wm Code q)
Geriteeinstellung - Drivetrain Geriteeinstellung - Motoren Geriteeinstellung - Sensoren

. Aussehen
Aussehen Drucken

o -
Kang drucken VEXcode T Rl 3 @ l

[ )
-
Device Setup - Controller (2nd
generation)

Erste Schritte

Vorwirts und Riickwarts fahren

Blécke verschieben und entfernen

M=

Projekt herunterladen und ausfiihren

Drehen
Projekt Benennen und Speichern
Daten speichern Verwende Events (Windows)

Wenn-Dann-Blocke Meine Blocke
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 5 — Funktionen & Hilfen

Uber Symbolleiste Hilfe 6ffnen und gewiinschten Befehlsblock einfiigen:

Print

-
* . L' n Prints values or text on the VEX 1Q Brain's screen.

DEN AUSFOHREN  STOPP TEILEN FEEDBACK
print QY3,CELEY on Brain » W (

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.

By default, the cursor will remain on the same row after printing for any
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 6 — Programm neu starten oder 6ffnen

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

. veAcode 1L
Edit

B vixcode I
Edit

ANLETUNGEN

T @~ Dpatei  Werkzeuge

¥ Code @)

Aussehen

eues Blocks Projekt
Aussehen  Drucken

= Code W)

Neues Text Projekt

@  Ausse R iruccn (R an Brain - B

Aussehen  Drucke  Bffnen + 0 (]

K\,rg Zuletzt gedtfnet >
[ )

bt Beispiele 6ffnen

Ereignisse

O g Speichern Ctrl+s
Steugrung

Speichern als

@
Ereignisse

crsoraut (§J) zeitenspate (§]) setzen avt Brain +

Steuerung

o setzen Sie den Cursor auf die nachste Zeileauf Brain v
hlen

RS drudgenauigheitauf ein 0.1 v setzen Brain v

z
5
3
a

Fonl . i
onien g Was gibt's Neues alle Zeilen [5schen auf Brain *
b Nieine
d er Blocke
Operaoren zeile loschen () cin Brain
Nach Aktualisierung suchen Commentare
Variablen
I alle Zeilen loschen auf Brain ~
Meine ton abspielen Sirene v
Blacke
ne note abspielen € v ganz ¥
Kommentare

Klang
Ereignisse
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 7 — Gerateeinstellungen

Uber Symbolleiste Gerdtemanager 6ffnen. Je nach Aufbau des Roboters kédnnen nun die verwendeten Gerite (Brain, 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.
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Programmieren mit VEXcode IQ

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:

. VEXcode 1Q
Edit

Ia @v Datei  Werkzeuge mm'r-u'm"

__ Code W) ﬁ

antriecb vorwarts « fﬁr@ mm ~
. Fahrwerk

Fahrwerk

A e RN rechts * um @ Grad drehen [

° pEEmrEmn

Klang

Ereignisse drehen rechis »

@

Steusrung

rechts * um @ Grad drehen P

'n
2
=
]
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Programmieren mit VEXcode IQ

Schritt 9 — Programm speichern und starten

Zum Speichern auf der Symbolleiste in das Feld ,, VEXcode Projectklicken. Programm benennen und an ausgewahltem Ort speichern. Das Robot Brain
direkt mit dem USB-C Kabel oder liber 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 lber das Feld ,, Ausfiihren” oder

direkt auf dem Brain gestartet werden.

Tipp! Mit der VEX 1Q 2.GEN-Version kdnnen die Programme liber die Fernbedienung an den Roboter libertragen
werden. Einfach den Rechner iiber USB-C mit der Fernbedienung verbinden.

Nicht

T :
E @® VEXcode Project P—

. insite Gespeichert
sior

HERUNTERLADEN 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:

Gespeichert

seze Sighw af Femsleuenng A~ Stelung
SigC » aul Femsteuerung C v Stellung
Sighl v auf SigA + SigC
SigB1 v auf
SigC1 » auf
Molor6 v auf Fahrgeschwindigkelt | SigA1 = % =
Molor7 v auf Fahrgeschwindigket | SigB1 % =
Molortl = auf Fahrgeschwindigkeit ' SigC1 = % =
Motors »  foward +
Motor7 = forward ~

Motoril v forward «

Femsteuerung F hoch »  gedriickt?

Motors ~  auf Fanvgescrwinaigket @) % -

Motor? = auf Fahvgesciindigket @) % -
Motort1 »  auf Fahrgeschwindigiceit @ % v
Motor6 v forward »

Motor7 forward »

Motorl ~  forward +

Fernsteuenung E hoch +  gedriickt?

insite » > )
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/7 Include the IQ Library
#include "iq_cpp.h"

/1 Allous for easier use of the VEX Library
using namespace vex;

int Brain_precision = 8;
float myvariable, SigA, Sige, SigC, SigAl, Sigs1, SigCl;

int whenStarted1() {
while (true) {

// Cotnrollerfahrt
SigA = Controller.AxisA.position();
SigC = Controller.AxisC.position();
Sigal = siga + sigC;
SigBl = Sigh - Sigl;
Sigll = SigC * -1.8;
Motor6.setVelocity(Sighl, percent);
Motor7.setvelocity(SigBl, percent);
Motorll.setVelocity(SigCl, percent);
Motor6.spin(foruard);
Motor7.spin(foruard);

rward) ;

while (Controller.ButtonFUp.pressing()) {
Motors. setvelocity(-38.0, percent);
Motor7.setvelocity(26.0, percent);
Motor11. setvelocity(-100.8, percent);
Motor. spin(forward);
Motor7. spin(forward);
Motordl.spin(foruard);

wait(20, msec);

}

// Rechts

while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {
Motors. setvelocity(36.0, percent);
Motor7. setvelocity(-38.0, percent);
Motordl.setVelocity(186.6, percent);
Motoré. spin(foruard);
Mator?.spin(foruard);
Motord1. spin(foruard);

wait(2e, msec);

¥
/1 Drehen?

IO @~ Datei Bearbeiten

Bewegung
Aussehen
@
Klang
Ereignisse
Steverung
Fuhlen

Variablen

Funkiionen

<> Code

Bewegung

Motor. spin (forward) ;

Motor.spinFor (forward, 90, degrees);
Motor.spinToBosition (80, degrees);
Moter.stop() ?

Motor.setPesition (0, degrees):

Moter.setVelocity (50, percent):

Motor

topping (brake) ;

Motor

MaxTorgue (50, Pf

Motor.s

tTimeout (1,

Aussehen

Brain.Screen.pri

Brain.Screen

Brain.Screen.clearScreen();

Brain.Screen.clearline(1);

Brain.playSound(siren) ;
Brain.playNote (3, 0, 1000);

Ereignisse

Controller.ButtonElp. pressed (callback);

CNORNCECENORORONORORNONONORONORONONONC)

Controller.ButtonElp. released (callback);

@® KiwiBot

// Include the IQ Library
#include “iq_cpp.h”

/1 Kllows for easier use of the VEX Library
using namespace vex;

int Brain_precision = @

float myvariable, SigA, Sigs, SigC, SigAl, Sigel, SigCi;

int whenstarted1() {
while (true) {

/1 cotnrollerfahrt

Sigh = Controller.AxisA.position();

5igC = Controller.AxisC.position();

Sighl = Sigh + SigC;

SigBl = SighA - SigC;

SigCl = Sigl * -1.6;

Motors. setVelocity(Sight, per

Motor7.setVelocity(Sigel, per

Motor1l.setVelocity(SigCl, percent);

Motor6.spin(foruard);

Motor?.spin(foruard);

Motordl.spin(foruard);

J/ Links

while (Controller.ButtonFUp.pressing()) {
Motors. setVelocity(-36.8, percent);
Motor7.setvelocity(3e.e, percent);
Motor1l.setVelocity(-108.8, percent);
Motor6.spin(foruard);
Motor?.spin(foruard);
Motordl.spin(foruard);

wait(28, msec);

// Rechts
while (Controller.ButtonEUp.pressing()) {

Nicht
gespeiche

In ein Text-Projekt konvertieren
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