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1 Modkit for VEX herunterladen und installieren

Der Download ist nach kostenfreier Registrierung auf der Website von VEX Robotics méglich.

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

Create an Account
Personal Information
Flrst Hame ~
Middla Niamelinitial
Last Hame *

Email Addross *

1 Sign Up for Hewsloner

Login Information
Password -

Confirm Password =

Tm nat a robot

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

[}

VEXIQ VEXEDR VEXpro EventPartners ContaciUs  Find a Reselier  Aboui Us

Ay Account Software Downloads
Account Dashboard Modkit for VEX Is a graphical programming environment designed to simplify mechanism control into a format
Account information intuitive for students! Modkit for VEX was developed specifically for the VEX 10 system

Adiriress Book

My Orders Downloads:

hiist Modkit for V/
Newsleltir Subscriplions Modkit for VEX (OS X)
Modkit for VEX (iPad App)

(Windows)

My Downloadable Products

My Quotes Visit the Modkil for VEX page for more information regarding system requirements or technical support.

More programming options are available. Please visit this page for more information

« Back

Wahrend der Installation werden sowohl die Programmierumgebung (Modkit for VEX) als auch die
Software zum Ubertragen der Programme auf das VEX 1Q Brain (Modkit Link) installiert.

Die Programmierumgebung ist fiir Microsoft Windows, Mac OS X und iPad verfiigbar.

insite " » ) o _
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2 Modkit Online Editor

Modkit kann auch als Online-Editor im Browser verwendet werden. Die Bedienung ist identisch zur
installierbaren Software

http://www.modkit.com/vex/editor/

Zum Ubertragen des erstellten Programms auf das VEX 1Q Brain muss der Modkit Link installiert
werden. Die Installationsdatei kann von der Modkit-Website heruntergeladen werden:
http://www.modkit.com/link

insite - » ) »
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3 VEXIQ Firmware-Aktualisierung

Die Hinweise zur VEX 1Q Firmware beruhen auf Informationen von VEX Robotics. Fiir 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 nachtriglich 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.

Das Aktualisieren der Firmware ist im Kapitel 7 der Bedienungsanleitung beschrieben:

Verwendung der VEX IQ Firmware-Aktualisierungssoftware in drei einfachen Schritten

P

+ Loserd et =

o tmmoe

T

& i
& g
Plug all devices into the Robot Brain, and plug the Turn on the Robot Brain. Open the VEX 1Q Firmware Updater, and clic
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
schliefe das Robot Brain Giber USB-Kabel an den software und klicke auf ,Aktualisieren aller
Computer an. . . Komponenten (Update All Components)”.
- -
insite - > > insiteeducation.d ;
H www.insite-education.de
education




wvEx

4 Programmieren mit Modkit for VEX

4.1 Modkit for VEX 6ffnen

Vor dem Offnen der Programmierumgebung muss der Modkit Link aktiv sein, um die erstellten
Programme auf das VEX 1Q Brain zu (ibertragen. Wenn der Modkit Link aktiv ist wird folgendes Icon in
der Taskleiste angezeigt:

Ist der Modkit Link nicht aktiv, kann er mit durch Anklicken des folgenden Symbols aktiviert werden:

Die Programmieroberfliche Modkit for VEX kann durch Anklicken des folgenden Symbols gestartet
werden:

4.2 Konfigurieren des Roboters

Nach dem Offnen von Modkit for VEX erscheint folgender Startbildschirm:

[ Modkit for VEX - Editor - =] x

insite - » ) -
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Je nach Aufbau des Roboters kénnen nun die verwendeten Smart Devices (Fernsteuerung, Motoren,
Sensoren) per Drag-and-Drop in das Konfigurationsfeld gezogen werden. Aus dem jeweiligen Drop-
Down-Feld kann der verwendete Port am Robot Brain ausgewahlt werden:

(@ Modkit for VEX - Editor & o x

Untitled Project

5=

PORT1
PORT2
PORT3
PORT4
PORTS
PORTE
PORTS
PORT®
PORT10
PORT11
PORT12 ¥

Durch Anklicken des Zahnradsymbols kann der Name und bei einigen Smart Devices auch
Einstellungen angepasst werden:

3 Modkit for VEX - Editor ] %

| rev | [ \
[ reverse direction

Ein Smart Device kann entfernt werden, indem man es per Drag-and-Drop zuriick in den linken
Auswahlbereich verschiebt.

insite - > ) o |
education www.insite-education.de 7




aF

%

\ ¥

o
R,

4

S

4.3 Ein Programm erstellen

Ist die Konfiguration abgeschlossen kann du rch Anklicken der Blocks Schaltflache zur
Programmieroberﬂéche gewechselt werden:

Blecks|

Uber die Schaltfliche Robot kann jederzeit zur Konfiguration zuriickgekehrt werden:

M MEDOMEOE O O oA

In der Programmieroberﬂéche wird fiir jedes Smart Device automatisch ein eigener Tab erstellt. Die
Programmierung eines Smart Devices muss immer in dem entsprechenden Tab erfolgen:

3 Modkit for VEX - Editor

’ Untitled Project

| g MOToR I‘ & TOUCHLED il

= e

Aus dem linken Auswahlbereich kdnnen nun Programmbldcke in die Programmieroberﬂéche

hineingezogen werden. Ein Programm startet mit dem Befehl " Alle folgenden Befehle
werden nach dem Start des Programms auf dem Robot Brain abgearbeitet.

Soll der Motor vorwirts drehen sieht das Programm wie folgt aus:

insite - » )
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Folgende Befehle lassen den Motor nach dem Programmstart vorwirts drehen und nach 2 Sekunden
stoppen:

Folgende Befehle lassen den Motor nach dem Programmstart vorwérts drehen und durch Beriihren
der Touch-LED stoppen:

4.4 Programme speichern und 6ffnen

Durch einen Mausklick in das mit , Untitled Project” bezeichnete Feld lasst sich ein beliebiger
Programmname vergeben. Die Schaltflache ,Project” rechts daneben &ffnet ein Meni mit der
Auswahlmaoglichkeit ,Save” zum Speichern. Alternativ kdnnen hier gespeicherte oder neue Projekte
gedffnet werden:

@ Modkit for VEX - Editor = =] X

Vorwérts New Projsct |
i 1o

Browss.

| Save

insite - > ) o _
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4.5 Programme lbertragen und starten

Zum Ubertragen von Programmen auf das VEX 1Q Robot Brain muss zundchst ein Speicherplatz auf
dem Brain ausgewiahlt werden. Es stehen 4 Speicherpldtze zur Verfligung, die unabhéngig
voneinander beschrieben und iiber das Menii am Robot Brain gestartet werden kdnnen:

(2 Modiit for VEX - Editos

— Selecta Program Sat...

| Please pick a slot whare proprams will be downloadad,

L @) st O stz O Slots ) slats

Mit der Schaltflache 2] wird das Programm auf das Robot Brain iibertragen. AnschlieRend kann das
iibertragene Programm bei bestehender Verbindung zum Robot Brain mit dem Buttons [® | ynd =l
gestartet und gestoppt werden. Alternativ kénnen die libertragenen Programme direkt aus dem
Menii des Robot Brains ausgewahlt und gestartet werden.

insite - » ) . .
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| =& ROBOTC
‘ File Edit View Robot Window Help
Save

Duewm {55 open e

¥ Program Flow

¥ Variables

Variable [Number]
f Variable [Value]

|
b Variable [Expression]

¥ simple Behaviors

forward

moveMotor

— = 1

For e, press F1

Einflhrung in die Programmierung des

1 Sensor Setvg

1

Mator and

Graphicsii02, o | Clawbot I with Sensors -

Autanomous.ibg |

~

If the Touch LED is pressed (value of 1)...

getTouchLEDValue{touchLED

gl Turn the claw motor on at power level 25

¢ setMotor ([ clawMotor ~],[ 25 |);

¢l Reset the gyro to @ degrees

? resetGyro (liyr05ensor -1);

While the r‘ob-ot's rotation is less than

" hile {{|_getGyroDegrees(gyroSensor) -

Slowly {
setMotor

¢ setMotor

E Forward for

Mators and Sensors Setup

Stndard Models Datalogging  Motos  Dewces

Actot Configuration Modsi Type

@) Standard Modsl Cordrpration

£ Standard Madel Configuration with Uer Defined Names

Save e Nawe Lt Madsl |

Clawbot K Weh Sensors

forward (E

) Pl Cortaring lser Defned Mods Cordiguration
[

() Cugtam Configurabon

Mads! Descriction

Motor Porta:

VEX IQ Fort 1: leftMotor
VEX IQ Fort €: rightMotor
VEX IQ Fort lU: ammMotor
VEX IQ Fort Lit olawMoter

Sensor Ports:
VEX IQ Port 3: tonchlBD (Touch LED)
VEX IQ Fort 3: colorDetector

-

(Coler Ssnzor/Hus Mods)

VEX IQ Port 4: gyroSensor (Gyra)
VEK IQ Fort 7: distanceMM (Diszance]
VEX IQ Fort 8: bumpSwitch

(Bumpar Switch)

VEX IQ 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

Create an Account
Personal information
Flrst Hame =
Middia Name/initial
Last Hame -

Emall Addrass -

[ Sign Up for Newsleter

Login Information
Password ~

Confirm Password -

I'mnat a robot

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

VEXIQ VEXEDR VEXpro Even!Parners ContactUs Find a Reseller  Aboul Us

My Account Software Downloads

Atcounl Dashboard

ROBOTC for VEX Robotics 4.x allows users to program their robot using a graphical drag-and-drop 6\
pragramming Interface. or the popular Industry standard C-based ROBOTC programming language - all in a %

the same softwarel ROBOTC can be used for both VEX |0 & VEX EDR

Downloads:

ROBOTC for VEX Robotics 4.x (Window:
ROBOTC for VEX Robatics 4.x (MS

EXE. for individual installation)
rlarge:

-scale Windows deployment)

jadable Products
MSl 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 famillar with the MS| 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 vollstdndig installiert werden.

insite » )~
education
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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 fiir Programmieranfanger
geeignet, da beim Programmieren nicht auf die Syntax, also auf das korrekte Setzen von Semikolon,
Klammern und Ahnlichem geachtet werden muss.

ROBOTC Graphical =msmsl)» ~ ROBOTCNL  =mmmm» ROBOTC

2.1 ROBOTC Graphical

=)
T B | o]
setMultipleMotors ([ 3¢ |,[setor1 «|,(motors «|,[ o 3

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

2.2 ROBOTC Natg_ral Language

task main()
setRoborType (VexIQClawbot) ;

wait (2, seconds);

repeatUntil (getBumperValue (bumperSen

"

or). = L)

w

01 s W N

setHultipleMotors (50, motorl, motozré,,

i0 stophllMotors():

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

2.3 ROBOTC

BumpSensox sens

LeftMotor,

2
3 RightMotor,
4 *ROBOTC' conmfiguraticn wizard
>
6 cask main|
7
8 setRobotType (VexIQClawbot)
9
10 waitiMsea (2000) ;|
11 while{getBunperValue (bumperSensor) == 1)
12
i3 motor (leftMotor) = 50:
14 motor (rightMotor) = 30:
15 }
16

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

insite ' » >
education
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3 VEXIQ Firmware

3.1 Firmware-Aktualisierung

wvEx¢

Die Hinweise zur VEX 1Q Firmware beruhen auf Informationen von VEX Robotics. Fiir 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 nachtréiglich 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.

Plug all devices into the Robot Brain, and plug the
Robot Brain into your computer via USB.

SchlieBe alle Geréte an das Robot Brain an und
schlieBe das Robot Brain (iber USB-Kabel an den
Computer an.

Turn on the Robot Brain.
Schalte das Robot Brain ein.

EY e SR i

VY S o i
g = sl R
§ == S

@ == VR

@ = o

Q = i

(\_;WGIE,:_:
Open the VEX 1Q Firmware Updater, and clich
“Update All Components”.

Offne die VEX 1Q Firmware-Aktualisierungs-
software und klicke auf ,Aktualisieren aller
Komponenten (Update All Components)”,

insite - )~
education
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3.2 Robot Brain fir ROBOTC einrichten

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

Dazu bendtigt 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

ME] e Oy M e e e (e en e

=\

3. Das Robot Brain einschalten.

4. Den Button Firmware Download driicken
& RGEOTC ol e P S h
e tat View fobel Windew Help

D Vewfie || {5 Opn Foe H Save

VX Surt Page

e [N rEn e e e (e

E)SEart Page

nmﬂm Latest Version

ROBOTC 4.0 introdukes 3 new andgmproved way of managng your ROBOTC

software, designed to smpify thyfprocess of keepng all of your soltware up-
|y oo wide muumiziog the rfer of downloads and nstalations you must
| perform! 4

v rotran o | ROBOTC for VEX® Robotics A
{ Important Information:

Driver Files

Heed halp activating REROTC using a Budding Lcense)

W siaple Sehiavlors No cusrent mmpartant inforglation.

backward

forward | Latest News:)/Tm
turnLeft 2 Fien With VEX 10 Remote Controk
, Fepruary 4th, 2014

turnRight

i L T o O L B

w Hator Commings In our Latest Teacher's POV post, we highlight the new VEX 1Q
remete contral and how your students can enjoy programmIng

resetMotorEncoder their robots with it!

setMotor

=N

setMultipleMotors
stopAllMotors

sional Developtient Courses
stopMotor

tonMultinlaiotore

The Camegie Mallon Robotics Academy wil be offenng two
ROBATC onfine professianal development courses i Felbiuary!
Read more about them here.

')

! Fimware

B Covwnload |

[r————
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4 Software Einstellungen

4.1 Robotik-Plattform

Mit der von VEX Robotics zur Verfiigung gestellten Version von ROBOTC kénnen 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 Window Help
., | @ {ty| Compile and Downiosd Pragram ST Ao E—rCowla | ¥ Downsadis
NewFie | =
D L {5/ camonie Pragram F7 | W Dowmioad W Frogren | £y Rebet
E VEX 12 Controlier Made y | FanvardtorTime tha | Clawbot K with Sensors - Autonomous.rog
c 1
¥ Program ampiler Targst
On¢n
Devugger Windaws
Atvanced Taols
PistformTme A VEXiQ
Matars and Sensors setup VEX 20 Cortex
Download Firmwsre VEX Robotics
Test Cammunication Link i

{ VEXI1Q
VEX 2.0 Cortex

VEX Robotics 2

Natural Language

Use VEX IQ Smart Radio Features

4.2 Bedienungsmodi

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

Nach dem Ubertragen des selbst geschriebenen Programms muss dieses auf dem Robot Brain aus
dem jeweiligen Untermenii gestartet werden.
Autonom — Keine Fernsteuerung bendtigt

Bedienungsmodus in ROBOTC auswihlen:

FERosoic
File Edt Wi

i Downlaad Program 5

[nenre [ : !
5] Compite Program ] . . Owricad

| vex i Controlier pade | |’| TeieOp - Femote Controfes Required

Compiier Target

Open Denugger Hanualy E( 2 ‘\Q,-
' getTouchLEOValudetouchLED, . . -I_.. -4 ] -

TeleOp - Remote Controller Required

® | Autenamaus « Ho Contrals uked
W Program Fld enamsi - Ho Controlier Required

Advanced Tagk

';etMul:'|
g I

Platform Type

| Autonomous - No Controller Required

Downioad Firmviare

Fert Communscation Link

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

insite - )
education
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Starten des Programms auf dem Robot Brain:

b F'rorams i
8 Driver Control
1. TeleQp Pgms

2. Auto Pgms

3z
r BN
[FSelect  [XSettings

Programs >> Auto Pgms

Ferngesteuert & Semi-Autonom — Fernsteuerung bendtigt

Bedienungsmodus in ROBOTC auswahlen:

File  Edit V'l!v’l-ﬂ_n;;:-l]_m_r!ﬂ?wr“ﬂp iy

[T

3| Compile and Download Progiam 5

W

| Compile Program e

‘ VEXIQ Controller Mode L}...i..._f ® | TeleOp - Remote Cantroller Required |
¥ Program ;lé. " Compiter Target »l | Autonomous - Ho Cantroiier Requited
‘ i &Omen Debliger My anbeant|| ® r 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 4
11. TeleOp Pgrms i
2. Auto Pgms

a0

v I
[Aselect  [XlSettings

Programs >> Auto Pgms

insite - >
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5 Programmieren mit Graphical ROBOTC

Zum Programmieren mit der grafischen Oberfldche muss Graphical ROBOTC for VEX Robotics 4.X

ST

gedffnet werden:

5.1 Erstellen eines neuen Programms

Nach dem Offnen von ROBOTC erscheint folgender Startbildschirm:

£ ROBOTC
© File Edit View Robot Window Help

i

VEX Start Page B ) . ) b x

ROBOTC for VEX® Robotlcs 4.0 Start Page A

Important Information: nﬁam Latest Version

ugust 18, 2017

¥ Program Flow

3/13/15: New VEX Master Flrmware and VEXnet 2.0 keys:
With the new VEX Master firmwara (v4.25), VEXNet 2.0 Keys will also nsed to be updated to their latest Driver Files;
firmware versions. This is done through a separate 'VEXNst Key 2.0 Firmware Uparade Utility' provided by
VEX. You can find the Utility on vEEx's download page =

Instructions on using this utiity can be found in the Gelting Started - Cartex VEXNet page of the ROBOTC
Help Documentation (Step 5) »

6/12/15: VEX IQ Firmware Update:

VEX has an updated firmwars for the VEX 1Q Brain (FW 1.15) and all VEX IQ Motors and Sensors, We
recommend uparading the firmware on your VEX 1Q robots - to get the latest firmware, simply run tha "VEX
1Q Updat= Utility” with 2n interneat conneaction.

¥ Variables Latest News: GIiD -

Variable [Number] ROBOTC for VEX Robotics 4.56 Avaiable for Download! - = 7
Posted on Wednesday, August 16th, 2017 e Ity

Variable [Value] v

Nevelanment Tezm is svcited fo make aur latest undal o e e - .

Variable [Expressili 3 P D e B D e 3= e BT

¥ Simple Behaviors

s backward

L forward b

< > — - i — AT

For Heip, press F1 Aabot VEXIQ 0 Errors, 1 Wamings

Durch klicken auf New File wird ein neues Programmfenster gedffnet:

& RoBOTC = o x
File Edit View Robot Window Help

G

comens

¥ Variables

Variable [Number]
Variable [Value] m

B
c >

For liclg piessFl Robot VEX-IT Graphicaloo rbg* 0 Errors, 1 Warnings

insite - »)-
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Zunichst muss das Motor- und Sensor-Setup durchgefiihrt werden, um die korrekte Belegung der
Smart-Ports einzustellen:

Motors and Sensors Setup b

Standard Models Datalogging Motors Devices
Robot Configuration Model Typs

@ Standard Madel Carfiguration Save: As New User Model
(O Standard Model Configuration with User Defined Names Model image
i Clawbot IG With Sensars i
(O) e Containing User Defined Moda! Configuration
[ || Browee |
(O Custom Corfiguration
Made! Description

Motor Ports:

VEX IQ Port 1: leftMotor
YEX IQ Port &: rightMotor
VEX IQ Port 10: armMotor

VEX IQ Port 11: clawMotor

Sensor Ports:
VEX IQ Port 2: touchLED (Touch LED}
VEX IO Port 3: colorDetector

(Color Sensoxr/Hue Mode)
: gyroSensor (Gyro)
distanceMM (Distancs)
bumpSwitch
(Bumper Switch)

VEX TOQ Port
VEX IQ Poxt
VEX I0 Port

=) b

o

HEe |

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 kénnen die Belegungen der einzelnen Ports manuell angepasst
werden:

e o e e W) W T Wy e

Motors and Sensors Setup ) x
Sandard Models  Datalogang Mot Devices
Pott Hame Tupe Reversad Drive Motor Side
metor!  [ENEER VEKRMtw  v| [0 [ S
mato2 [ (T — - 3
mateed "“_‘_‘_ Mecters and Sensors Setup X
maact [ Stendat Models  Datslogging Motors  Devices [
motors ;____—_ | Port Name Sensor Type i
P T it [T Htor - :
ot | pot2  ftauchlED Touch LED - |
s [ potd  [ooleDetector Color - Hue -
e pond  [gmSensor GrSemsr E
motorl0  fambloler eets [ NoSener  w |
motortl  [awbtor v, [ — Mator - !;
mact2 [ pot?  [AmancelM Distance (Sorat) -
pote  [oumpSwach Bumper {Touch}_ w !_
ps [ No Sensor -
ptto [ Mator - | -
ettt [ Motor - ‘ E
iz [ No Sensor -
K
n
E
#brechen e U
- -t
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Per drag-and-drop kénnen nun Funktionen aus der Bibliothek in das Programmfenster gezogen
werden:

£ ROBOTC
Flle Edit View Robat Window Help

s 1) =
R el L - s P

|| VEXStsrt Fage | GraphiealodZ.rbg®

A

¥ Simple Behavionr: @

* backward ;
- =

E- forward v = |

E moveMotor

E‘ turnLeft

% turnRight

¥ Motor Commands

- moveMotorTareet

Je nach gewahlter Funktion kénnen nun per Meniiauswahl und Eingabefeldern die Parameter gesetzt
werden:

& ROBOTC
i Flle Edit View Robot Window Help

— e @ Motorand §  Fmware Compil
- | = e Download to
a New Fis Cpen file gH S| | 4 SoeorSehn | W Dowriosd| | T Prageem é Robot
i' hical Functions [

| VEX Start Page | Graphical002.rbg®

~
¥ Simple Behaviors ( 1Ffor*ward (,E rotations ~|,| 50 |);
( } d
backward | 2 ;:t?:::;
milliseconds
> forward seconds
minutes

> moveMotor
turnLeft

turnRight I

¥ Motor Commands

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

[€] MadCap Help Viewer V6.3 - &8 x
¥ Datei  Bearbeiten  Ansicht Extras  Fenster  Hilfe

(217 [-]m{x][2]
=3 P x [ fwad

|fli ;mmwmwmmm | HiteTopic O O R W @ % ] B % - fn

71 ROBOTE Language Progressen &
[} Gatting Started - Pirysinal Robots I ‘
[ Gatting Started - Vitual Wodds

[l ROBOTC tedscs a C Programming Language for Robotics
[ ROBOTE Debugger
[ General C Fragramming
[} Command Lirary - VEX Cartax
—."' l]"] Command Liprary - VEX IG forward
—p ([} Graghicy e
) Debuggng
B Distance Sensor
(2] Gyro Seneer *+ This command will move the robot forward for the specified time or distance at the
B Lne Traking | specified speed
[l Mator Conmnands * The robot will stop its movement once the target distance or time has been reached
() Program Faw » There are five options for the unitType parametar
> l% m’;:‘:;"'m + degrees: The robot uses the encoders to move the motors a specified number of
" 7 backmard degrees
— T forward + rotatlons: The robot uses the encoders ta move the motors a specified number of
) maveblotar rotations
1 tnLeit + milliseconds: The robot uses internal timers to move the motors for a specified
 hunRight amount of time (in milliseconds)
; Saunds = seconds: The rabot uses internal imers ta move the mators for a specifisd amount
% 1'::; - of time (in seconds).
[ Mot Languzge * minutes: The robot uses internal timers to move the motors for a specified amount
@ ROSOTC of ime (in minutes).
[ RVW Ramote Control « Speed values can range from -100 (full speed backward) to +100 (full speed forward) ”
— z =} K v mPx
|| Inhaltsyerzeichnis e e e . e
| Index » wne
Favoriten
Suchen
Fiir 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

i N e [ B D) hote et 1 Dowrlosdte.
() oo il o= il - ,

Graphical Fundions. >
-

Speaes

¥ Simple Behaviors | ( 1}-Forward ([ 1],[ rotations ~|,| 50 ); l
backward @

forward

moveMotor

» turnLeft

Ja

turnRight
¥ Motor Commands
moveMotorTarget

resetMotorEncoder

i

ot batan

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

E
O (A A W e

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
ibertragen

AnschlieRend wechselt ROBOTC in den Debugger-Modus und folgendes Fenster &ffnet sich:

Program Debug ? %
Debug Status Refrash
Start Suspend 1;707@“59”5 i*_

Step Cwver | | Step Out

%‘.'Shuw PC i  Shaw 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:

W Programs ]
¥ Driver Control v
1. TeleOp Pgms e

. 2. Auto Pgms

3, '
v EN X
[Zselect  [ESettings

b s | GRS

11

sl

0

=

Programs >> Auto Pgms

e
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5.2 Verwenden von Beispielprogrammen

wvEx

Um den Einstieg zu erleichtern, gibt es in ROBOTC viele Programmierbeispiele. Diese kénnen iiber

das Menii gecéffnet werden:

{5 ROBOTC
| File | Edit View Robot Window Help

@ Motor and

" Sensor 5e1up

age | testrbg

New...
Z Open and Compile Strg+0
7 ‘ Open Sample Program
i & save Strg+5
Save As.. Strg=Alt+S

Save As Macro File (RBG)
Save As Macro File - Advanced (RBG)

& save an Strg+Umschalt+S
Close Strg+W

1 C:\Daten\Stefans Daten\test

2 Forward for Time

3 Clawbot IQ with Sensors - Autonomous
4 C\Daten\Stefans Datenitest

5 C\Users\..\TEST EDR Clawbot

6 Vex_Competition_Test

| V- 3 . W e V.- B e, ¥ Y o, ¥ |

Exit

‘ Firmware Cnmplle ‘
W Oourices v’

Program

£\ Robot

l- Dewnload to

MOUVCIioTor T 5o© |

{
[
EresetMotor‘Encoder

E setMotor ‘

File >> Open Sample Program

5.3 ROBOTC Graphical in ROBOTC Code umwandeln

 File Edit ‘

ssembly
New F|

Vlew | Robot Window Help

7w| v ¢ | Function Library (Graphical)

i Solution Explorer View Ctrl-L

¥ Pr‘ogr‘l E Compile Errors View

Find In Files View
Breakpoints View

Bookmarks View

Advanced Displays

Ctrl-E

Con ert Graphlcal Flle to Text

Display Message Log Window

Der in ROBOTC Graphical erzeugte Code kann problemlos in ROBOTC Natural Language Code
umgewandelt werden. Dazu den gedffneten Graphical Code iiber das Menii View >> Convert

Graphical File to Text umwandeln und als

*.c Datei abspeichern.

Eine Wandlung von textbasiertem ROBOTC Code in ROBOTC Graphical Code ist nicht méglich.
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6 Programmieren mit ROBOTC Natural Language
Zum Programmieren mit der textbasierten Oberfliche muss ROBOTC for VEX Robotics 4.X gedffnet

werden: s
o=

4.0
L

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

e Funktionen und Befehle kénnen in Textform eingegeben werden

e Befehle, die per drag-and-drop aus der Bibliothek verwendet wurden, konnen 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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