VEX IQ 2nd gen: VEXcodelQ ‘




VEXcodelQ Programovaci prostiedi

online verze - vzdy aktualni - https://codeig.vex.com

dalSi verze pro vsechna zarizeni

https://www.vexrobotics.com/vexcode/install/ig

VEXcode I1Q
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https://www.vexrobotics.com/vexcode/install/iq
https://codeiq.vex.com/

VEXcodelQ Pfiprava robota

spustit programovaci prostredi (napr. codeiq.vex.com)

zapnout baterii robota, spustit mozek a pripojit k pocitaci
(nasleduje pripadna aktualizace firmware)

pripojit k pocitacCi ovladac, zapnout (prip. aktualizovat)

volitelné pozdeji pripojit kK mozku robota vsechny motory
a snimace do portu (a opét muze nasledovat aktualizace
firmware)



VEXcodelQ Uvodni obrazovka ‘ lot, do néhoZ se program nahraje (po

propojeni kabelem USB nebo WiFi)
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princip prace s aplikaci:

UloZime soubor na disk, pfetahovanim bloku tvofime program.

@ Vybereme slot a tlacitkem Download stahujeme do robota. @
Komentare Ihned miZeme otestovat program tlaitkem Run a zastavovat Stop.
Pfidani soucastek feSime tlacitkem vpravo, stav pfipojeného mozku vidime nahore, Q

(ikona je bila = nepfipojen, Zluta = neaktuaini firmware, zelena = vie OK).
- Vzhled | Zacateénik mizZe vyuZit hotové programy (File -> Open Examples nebo navody - Tutorials). -
Bgm Vytiskni

Moje bloky



VEXcodelQ. Ukladani a Nahravani \

4 sloty v mozku Ukladani - prabézné

. VEXcode 1Q Blocks

-®- Tutorials @® mozek-ukazka Saved

SLOT

when started when Brain check =+ button pressed =

play sound tada = broadecast podprogram =

set cursor to row o calumn ° wait o seconds
Pl Start programu

set cursor to next row Ll LT =) R oA

clear all rows

set cursor to row o column o
41l Podprogram - noty

playnote C = whole =




VEXcodelQ Prvni program - ukol

Po spusteni programu se
1) ozve zvuk, ze se program spustil
2) nastane kratka pauza

3) na displeji mozku robota objevi napis Start programu



VEXcodelQ Prvni program - postup prace

. VEXcode 1Q

@® VEXcode Project Not Saved
sLoT

and wait

1) Pretahujeme bloky

2) Zkontrolujeme slot
a zmeénime nazev

3) Nahrajeme do
robota  (Download)

4) Spustime tlaCitkem
nahore nebo
tlacitkem na mozku



VEXcodelQ Prvni program - vysledek

play sound tada =

L1




VEXcodelQ Prace s bloky na plose a Podprogram
duplikovani bloku a volani pomoci zprav vyvolani podprogramu

(vlastnoru€ne vytvorené

= procedury)
play sound tada =
wait o seconds

oIl Start programu

zastav pohon

nastavte rychlost pohonu na @ % *
fidit dozadu ¥ pro @ mm * .
otocit vpravo ¥ o m stupné ’

Undo Zpét

gl Podprogram - noty

Clean up Blocks zarovne] bloky
Collapse Blocks Zzamkni proti

editaci playnote C = whole =
Add Note pfidat poznamiu  FeETRHERE S8 2 whole =
Delete 12 Blocks vymaz viechny
play note G » whole +
pravy Klik v plose pupicate  pravy klik na blok

Delete Block




VEXcodelQ Jezdime: Podvozek (Drivetrain)

. VEXcode IQ Blocks
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VEXcodelQ pPodvozek - Drivetrain - s gyroskopem nebo ‘)ez

Doporucujeme pfidat gyroskop do portu 4

Devices

=E]= Drivetrain En &

Drivetrain Settings

Wheel Size
200mm ~ .

Gear Ratio

1+ 1

Input Output

Bez gyroskopu:

Vychozi ¢tyrkolak s dvéma motory v
portech 1 a 6 ma rozvor kol 173 mm

Devices

=E]= Drivetrain E]n EBO

Drivetrain Settings

L

Wheel Size
200mm ~

Track Width

173 mm v

Gear Ratio

1+ 1

Input Output

*pro MiniVEXe nastavte rozvor kolem 144 mm



‘ VEXcodelQ Podvozek - Popojed o 20 cm

Navrhnéte sami programy. VyzkousSejte chovani riznych bloku:

drive forward =+ for mm = >

‘ VEXcodelQ Podvozek - Zména rychlosti jizdy

Reseni je na dalSim snimku.



VEXcodelQ Podvozek - Popojed 0 20 cm

drive forward = for@ mm v >

VEXcodelQ Podvozek - zmé&na rychlosti jizdy

set drive velocity to @ % w

drive forward = for@ mm » >




VEXcodelQ Podvozek - Jizda do &tverce

S vyuzitim gyroskopu naprogramujte robota, aby objel Ctverec.

Snazte se o0 co nejkratsi reseni (3 bloky).



VEXcodelQ Podvozek - Jizda do &tverce

. VEXcode 1Q
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portu 4.

opakuj 4x
drive forward » for @ mm > Jed, 100 mm

zatoc¢ vlevo o 90°

turn  left v for @ degrees P

Pro presneé zataceni by se mél po spusténi programu

objevit na displeji napis kalibrace gyroskopu.
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VEXcodelQ Dotykovy senzor - tlagitko (Bumper)

Pripojime tlaCitko do portu 8.

Devices 0 > Naprogramujeme robota, aby pfi jizdé dopredu zastavil,
jakmile narazi na pfekazku. Poté muaze vycouvnout.
& tlacitko B

Select a port

o] (e (o] [2

< BACK CANCEL m




VEXcodelQ Dotykovy senzor - tlagitko (Bumper)

Alternativné

when started

repeat until tlacitko *+ pressed?

drive forward *

drive forward =

stop driving

Zkuste pripadné

program
vylepsit - spusti
se po stisku
tlaCitka.

stop driving




VEXcodelQ Dotykovy senzor - tlacitko (Bumper)

when tlacitko pressed =

wait o seconds

repeat until tlacitko * pressed?

drive forward =

stop driving

set drive velocity to @ % -

drive reverse v for @ mm >




VEXcodelQ Senzor vzdalenosti

Pripojime ultrazvukovy senzor do portu 7.

ed - & B 2R

BRAIN DOWNLOAD RUN STOP SHARE FEEDBACK

Devices m

senzofVzdaleno

Nyni zkusme naprogramovat robota, aby na displeji mozku
) vypisoval vzdalenost v mm, kterou vidi senzor.

(FeSeni na dalSi strané)

Select a port

ooonoe

port v mozku
nazev

Nazvy doporuéujeme bez diakritiky a bez mezer. Casto
pouziva spojenych slov s velkym pismenem uvnitr.




VEXcodelQ Senzor vzdalenosti

Vypis vzdalenosti: Nekonecny cyklus je potfeba - robot je velmi rychly a musi se
neustale divat, jakou hodnotu Cidlo vidi. Pro aktualni hodnotu také musime vymazat
displej po kazdém méreni a umistit kurzor na zaCatek radku.

Nyni naprogramujeme robota, aby jel
a zastavil, kdyz je méné, nez 15 cm
forever Od pfekéiky

when started

clear all rows

set cursor to row o column 0

print senzorVzdalenosti v distancein mm =




VEXcodelQ Senzor vzdalenosti - zastaveni u prekazky

Vidime novy typ cyklu - repeat until - opakuj dokud neni splnéna podminka. Robot
couva (Cidlo je vzadu), dokud neni méné nez 150 mm od pfekazky. Pak se cyklus
preruSi a je splnén prikaz pod nim, tedy Zastav motory.

Poprvé také vkladame operatory - vetsi, mensi nebo rovno.

_—

- .

senzorVzdalenosti * distancein mm = < @ 1

drive reverse =
stop driving

*smer jizdy zavisi na umisténi senzoru:

I

dopredu (forward) v STEM Lab "Team Freeze Tag" VEX IQ 2. gen

dozadu (reverse) pro clawbota 1. gen



VEXcodelQ Dotykova LED (Touch LED)

Zapojime dotykovou LED do portu 2.

Devices

a dotykovaLED|

Select a port

poonon
< BACK CANCEL

- |

LED umi svitit, pomalu zhasinat,
dotykem muzZeme spoustét programy.

Vytvorme program, kdy po zapnuti
sviti LED Cervene a poté, co se ji
dotkneme, rozsviti se zelené.



‘ VEXcodelQ Dotykova LED - rozsviceni a spusténi dotykem

set dotykovalED * colorto red =

Nyni muzeme LED vyuzit k signalizaci, v jaké
dotykovalLED * pressed? YT L vr
casti béhu programu se nachazime - napriklad
set  dotykovalED v colorto green v - kdyZ robot couva a ultrazvukovy detektor

zaznamena prekazku, robot zastavi a LED se
rozsviti cervené.

Vidime novy prikaz wait until - Cekej dokud
neni splnéna podminka.

(alternativhé zkuste semafor - LED je za jizdy zelena, pfi priblizeni pfekazce oranzova, pfi
zastaveni zCervena)



VEXcodelQ Dotykova LED - barva podle vzdalenosti

Vidime, ze jsme pro oranzovou barvu LED museli pouzit rozhodovaci podminku IF (kdyz)

when started when started

set dotykovalLED v colorto red =

set dotykovalED » colorto red =

wait until dotykovalED = pressed? CoERE ] e e

set dotykovalLED » colorto green =

set dotykovalED » colorto green =

) . . : repeat until senzorVzdalenosti * distancein mm = < @
repeat until senzorVVzdalenosti v distance in

drive reverse w
drive reverse -

if senzorVzdalenosti * distancein mm =

stop driving dotykovalLED » colorto orange v

set dotykovalED * colorto red =

stop driving

set dotykovalED » colorto red =

*smer jizdy zavisi na umisténi senzoru:
dopredu (forward) v STEM Lab "Team Freeze Tag" VEX 1Q 2. gen

dozadu (reverse) pro clawbota 1. gen



VEXcodelQ Dotykova LED - moZnosti
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set dotykoval ED * colorto none =

set dotykoval ED + fadetio slow »

set dotykoval ED »  brightness to @ %

when started

je dotyk = svit

play sound tada =

when dotykoval ED w pressed =

set dotykovalED = brightness to @ % (JaS LED)
set dotykoval ED + colorto green w VYbér bareV

when dotykoval ED = released »
set dotykovalED » fadeto slow = (Stmlvanl)

set dotykovalLED * brightness to o % L@

neni dotyk = pohasni



VEXcodelQ *Color senzor - senzor barev

Zapojime do portu €. 3

Prvni program zkusme vypis nazvu

o detekovanych barev na FIispIej - hodi
se pri ruznem osvetleni jako test.

Select a port

Potom muzZzeme nechat robota jet k

barevné prekazce a zde zastavit,
n nebo se rozjet na zelenou a zastavit
na cervenou.
W DELETE CANCEL m

*pfestoze VEX 1Q 2. generace obsahuje vylepSeny tzv. "optical senzor”
princip pouziti je stejny



VEXcodelQ Color senzor - senzor barev - vypis a semafor

Vypis barvy na displej Je-li zelena*, jed. Na Cervenou stu,.
when started e —

forever forever

clear all rows

if barevySenzor *+ detects green v ?

set cursor to row o column o drive forward » for @ s

print barevySenzor * color name

wait @ seconds

else

if barevySenzor v deiecis red v ? _ then

stop driving

Prikaz wait 0.2 seconds zajisti,
ze mozek ¢te barvu 5% za sek.

*Ve stavebnici je priruCka s oranzovym pruhem
Control System User Guide - zde na deskach
barevna skala.



VEXcodelQ Vice motord souéasné

V bézne praxi nebo napf. na soutezi potrebujeme, aby robot jel a jakmile detekuje
vhodny predmeét, zareagoval na n¢j, napf. jej nabral klepety.

Zkusme naprogramovat, ze robot jede a jakmile detekuje modry predmet, rozevre
Klepeta, zpomali jizdu a po chvili sevie predmet. Na tento ukol je treba osadit
klepety napf. podle navodu na robota MiniVEX nebo Clawbota.




VEXcodelQ Vice motorl soudasné

Robot jede a jakmile zaznamena modry predmet, zacne pohybovat klepety.

-_

. @ socnes
s
klepeta =

drive forward =

‘

barevySenzor *+ detects blue + 2

stop driving

set drive velocity to o % -

dnve forward » for @ mm w >

spin  klepeta = forward + for @ degrees = >



