V EX I Q programovani ve VEXcode IQ

4

G

— 1,

Martin Gembec, 2022, metodicka podpora: Hana Hyksova

Priprava robota

¢ nainstalovat programovaci prostiedi, napf. VEXcode 1Q,
RobotC (vyzkouSime pozdéji)

e nainstalovat program VEXos Utlility*
(pro aktualizace firmware mozku a cidel)

e pripojit k mozku robota do vSech portl ¢idla + také ovladac
modrym kabelem - mozek pripojit USB kabelem k pocitaci

e spustit program VEXos Ultlility

e zapnout mozek robota

e nechat nainstalovat nejnoveéjsi firmware (viz obr dale)

*https://li nk.vex.com/vexig/downloads/vexos-utility-setup

https://www.vexrobotics.com/vexig/resources/vexos/



Priprava robota - VEXos Utility
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Prehled zakladnich soucasti a ¢idel

mozek robota

ovladac

motory

12 rovnocennych vstupt WiFi

Prehled zakladnich soucasti a ¢idel

snima¢ naklonu ultrazvukovy snimac barev
a otoceni .

snimac vzdalenosti (colour senzor)

(yro sensor) (distance

senzor)

snimac narazniku
/ tlacitko

dotykova LED

(touch LED)
(bumper)




Mozek robota

System info - informace o systému
e nabiti baterie (presny stav)
e |D robota (pro WiFi nahravani)

Device info = informace o zarizeni
e kontrola umisténi véech snimacu

Sound - zvuk

Settinas o i
Sustem Info

e 0n - zapnuty
e off - vypnuty

Device Info

Sound On

Calibrate Controller
Start at: Home

Calibrate Controller - kalibrace joysticku

Start at - v které ¢asti menu zacit

BSelect  [EIFrograms

Dale Reset a Smazani program(

Snimace robota podrobné

Specifikace a pouziti

Nazev snimace Obrazek snimace Vychozi funkce

Spinaé
narazniku

Dotykova LED

Snimaé
vzdalenosti

snimace

Umoznuje snimat dotyku
na platformé VEX 1Q
Detekuje sténu, pfekazku
nebo pohyb omezovaciho
mechanismu

Inteligentni snimac s
Cervenymi, zelenymi,
modrymi LED diodami
Neustale sviti, je vypnuty
nebo blika libovolnou
rychlosti. Dotykovy snimaé
s vystupkem pro
komunikaci

Pouziva ultrazvukové viny
pro méfeni vzdalenosti
Mé&fi vzdalenost od 1 palce
do 10 stop. Obvykle se
pouziva k vyhybani se
pfekazkam

Pomoci spinate narazniku
v portu 2 se vypne / zapne
inteligentni motor v portu
4

Aktivuje a deaktivuje
autopilota nebo
podobného robota se
spusténym programem
Driver Control, kdyz
klepnete na snimag. Pfi
aktivaci sviti zelené, pfi
deaktivaci cervené

Zpomali pohyb a nakonec
jej zastavi, kdy2 se
autopilot nebo podobny
robot se spusténym
programem Driver Control
pfiblizi k pfekazce



Snimace robota podrobné

Specifikace a pouziti

Nazev snimace Obrézek snimace Vychozi funkce

snimacle
KdyZ snimaé _zobrazi®
zelenou kartu (povoleno)
Detekuje barvu pfedmétu. nebo ¢ervenou kartu

Opatfeni nezavisle (zakéazano), aktivuje nebo
SnimeC berev tervenou, zelenoua  deaktivuje autopilota nebo
modrou v 256 Grovnich podobny robot se
spusténym programem
Driver Control.

U autopilota nebo
\ Méfi stupef otoZeni a podobného robota se
vypolitava smér. Castose  spusténym programem
pouziva pfi autonomni Driver Control vrati robota
navigaci a ota¢eni robota.  do plvodniho sméru, kdy2

se jeho pojezd zastavi.

Gyro snimat

Programovani ve VEXcode IQ
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https://www.vexrobotics.com/vexcode




VEXcode IQ - ivodni obrazovka

slot (do néhoz se nahraje)

B vexcode 1

ma @&~ v _*

TUTORLALS

VEXcode Project N =

SHARE FEEDBACK

=Code

©® . ukazkov
0 soubory

Sound

® mozek
Events sal cursor to row ° column o (i nfo ) n a h ra n I
9 do robota, [ napovéda,
) — programovaci bloky spusténi [ ukazky
® w pouziti blokU
Oporators
[ ) m S : Saaic motory, Cidla
Vabes  Sound princip prace s aplikaci: 54 g
mgmh w UloZime soubor na disk, pfetahovanim bloka tvofime program. (pn an I)
Vybereme slot a tlaéitkem Download stahujeme do robota. Q
M lhned méZeme otestovat program tlacitkem Run a zastavovat Stop.
Pridani soutastek fesime tlacitkem vpravo, stav pfipojeného mozku vidime nahofe, Q

Events (ikona Je bila = nepfipojen, Zluta = neaktualni firmware, zelena = vie OK).
Zagategnik miZe vyuZit hotové programy (File -> Open Examples nebo navody - Tutorials).

i«
W
I

when Brain up + button pressed =

Programovani mozku

& )

play sound lada =
Rl Start programu

prvni )\

clear all rows

rogram Undo zpét
(p hgj K set cursor to row 0 column ‘
zahraje zvu
Geka 1 sekundu Clean up Blocks zarovnej bloky print
vypiSe na displej)
Collapse Blocks zamkni proti
editaci playnote C » whole »
it poznamik pfi Kliknuti
Add Note at poznamKu  FEET T EEE S hole w " =
A g i i pravym tl. mysi
Delete 12 Blocks vymaz vSechny
/I playnote G v  whole v na blok
pravy Klik v plose

Duplicate
Delete Block




Nahravani a ukladani programu

vybrat port, kKam nahrajeme do mozku Ukladani - pribézné

-#- Tutorials . @® mozek-ukazka
SLO

play sound tada =

Control w
claar all rows

Sansing w sel cursor lo row o column o
[Clll Podprogram - noty

Owralors m
playnole C » whole »

Podvozek - Drivetrain

pfidani soucastky (zde podvozku) - Add a device

- (] »

B i xeada 10 Blocks

l-__.-‘o

- ® mozek-ukazka

Devices m

vychozi:
1 levy
6 pravy
pozor
S gyro
nebo
bez

spravna
volba portu

o Add a device

Select a device

@@E &

CONTROLLER % DRIVETRAIN MOTOR BUMPER

& & @ &

DISTANCE GYRO TOUCHLED COLOR viz daléi

o - T . @B obr




Podvozek - Drivetrain - s gyro nebo bez

s gyro: zvolime port (vychozi 4) a velikost kol (vychozi kola ujedou na 1 oto¢ku 200 mm)
bez gyroskopu: zvolime velikost kol a jejich rozte¢ (u clawbota je vychozi 173 mm)

@: Drivetrain En E

Drivetrain Settings
Wheel Size
200mm ~ f
Gear Ratio
)
Input Output

:E]: Drivetrain E,n [:':]ﬂo

Drivetrain Settings

Wheel Size
200mm ~ 1
Track Width
Gear Ratio

1 1 '
Input Output

Podvozek - priklad programu

I vEXcode 1 Blocks

opakuj 4x
jed 100 mm
zatoc vlevo o 90°

Q - [«}
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Podvozek - nastaveni rychlosti

-_ Code

. Drivetrain

set drive velocity to @ % -

|~

Yan Ca 2
O :0:0:
-

m

uuuuuu

set turn velocity to @ % -

o
. E.
z -]

&

¢

drive forward = for @ mm w >
turn left + for @ degrees P

®:0:0
IV 5§V &

o
|

NiZSi rychlost, zvlasté pfi
otaCeni zajisti vétsi presnost. -

nazev

Select a port
U nazvu doporucime nepouZivat

n n diakritiku a mezery




Dotykova LED - ruzné rezimy sviceni

Pri dotyku se LED rozsviti - po oddaleni prstu pohasne na nulu

when dotykovalED pressed v

pfi dotyku svit’

set dotykovalLED =« brightness to @ %

set dotykovalLED + color to

(intenzita svitu = jas 50 %)

green w vybér barev

when dotykovalED »  released v neni dotyk - nesvit

set dotykovalED » fadeto slow w (ryChIOSt StmiVéni)

set dotykovalLED + brightness to o % @

(@

Colour sensor - éteni barev, odstinu nebo vzdalenosti

")
detektorBarev 12
L 12}

detektorBarev * detects green *+ 7?7 _ then

clear all rows Vidis-li zelenou,
Select a port

print napis Pripraven
0 280 |

clear all rows i i 2
noonED ok Sk

Il Cekam na signal
W DELETE CANCEL DONE

F




Senzor vzdalenosti (ultrazvukovy) - Distance

g dotykovalED

Vypise na displej
vzdalenost v mm

detektorBarev
senzorVzdalenosti

Add a device

print senzorVzdalenosti * distancein mm =

Bumper - naraznik nebo tlac¢itko

Devices m -

@: Drivetrain &n &n :.Jn playnote E half =

@ dotykovalLED

drive forward =

detektorBarev
senzorVzdalenosti

& tlacitko

° Add a device drive forward =

i@ volno




Gyroskop - méfri stupen otoc€eni a sklon

Devices m
=B Drivetrain E]n &]ﬂ
E dotykovalED

detektorBarev

senzorVzdalenosti

ﬁ tlacitko
ﬁ Add a device

UkaZe na displeji velikost uhlu
ve stupnich, kam robot smefuje

for 2 » seconds

calibrate Gyro =
set Gyro * headingto o degrees
forever

clear all rows

set cursor to row o column o

heading of Gyro =

print in degrees

Jizda do ¢étverce

Devices

@: Drivetrain En Eﬂ

Drivetrain Settings

Wheel Size
200mm «

L)

% Track Width :3
144 mm v
Gear Ratio
L
Input Output
# DELETE CANCEL

WFw

Pfi spravhém nastaveni Sife

podvozku presna jizda do Ctverce

calibrate Gyro v+ for 2 = seconds

set Gyro * headingto o degrees

repeat ()
drive forward + for @ mm = >

tum rght v for @ degrees »

*\ychozi hodnota 175 mm, pro MiniVEXe cca 144 mm

Jako spolehlivéjsi se jevi vloZit gyro zvlast jako dalSi senzor a nastavit spravnou $ifi podvozku.




Programovani ovladace - nastaveni

Pridani ovladace a nastaveni funkce joysticku.

t
C :;t) OOD::IVETR;:IvN O

O

@ Controller

Select buttons to set actions

O DRIVETRAIN @ C:i:)

[ — W o= 0
(e (=]
) 1 t
T '—I eo[inm:iNoe :J ' :E: . DRIVETRAIN ' CE)
O O l O*E O

ta " o DRIVETRAIN o od B
. hd- hd.

@~ File -# Tutorials ® oviadacjizda-kl... - & P B C

sLoT DOWNLDAD RUN sTOP SHARE

play sound tada =

wait o seconds set left » velocityto controller A * position

print spin left = forward =

Events

. set IleflLED + colorto orange + set IeflLED * colorto green ¥
Conirol
. sat rightLED » colorto orange » if controller A = position
Sensing
. stop left »
Oparators
when Controller button R Down = pressed = set |eflLED » colorto orange v
Vanables spin claw = reverse w
O Q
Commenis
B Bl | ISl analogicky vytvofit klon programu Q

pro joystick ve sméru D

spin claw = forward =




TIP: Reset pfi zamrznuti mozku

Vyndat baterii
opét zandat

stisknout sou€asné
$ipku nahoru + dold + zapinaci v

a znovu nahrat firmware ve VexQOS

http://www.vexigforum.com/forum/main-category/main-forum/9826-brain-stuck-on-vex-loading-screen




