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Lektion 6 : Verwendung der Module ti_hub & ti_rover Ubung 3 : Der Rover

In dieser dritten Ubung der Lektion 6 soll gezeigt werden, Lernziele :
wie man die Anweisungen aus dem Modul ti_rover in ein e Entdeckung des Moduls ti_rover.
Programm einbindet. e Schreiben eines Programmes, das die Sensoren des
Rovers mit Fahrbefehlen verknipft.
¢ Verwendung einer While-Schleife.

In dieser Lektion wird ein Programm erstellt, mit dem der ROVER 2m geradeaus
fahrt. Trifft er auf ein Hindernis, leuchtet die RGB-LED auf dem ROVER rot und der
ROVER hélt an. Wahrend der Fahrt leuchtet die LED grun. Die Entfernung zum
Hindernis wird mit dem Ultraschall-Entfernungssensor RANGER gemessen. Mit
kann das Programm vorzeitig beendet werden. Ist die Fahrt beendet, leuchtet
die LED kurz blau.

2m geradeaus fahren
Solange wie die Bewegung nicht durch den Benutzer gestoppt wird
a < Entfernung zu einem Hindernis messen
fallsa< 0.2
LED leuchtet rot und Rover halt an
Andernfalls leuchtet die LED griin und der Rover
fahrt weiter
Endet die Fahrt, so leuchtet die LED blau
1s warten
LED ausschalten

¢ Ein neues Programm mit dem Namen U6SB3 anlegen. P e mti_Fover oM
" *ti- 3 Select Program Type

e Den Programm-Typ 7 : t'| rover auswahlen. e P oo

e Man erhalt das untere Bild. Z:Math Caleulations

3:Random Simulation
4:Plotting [=,y) & Text
>:Data Sharing

6:Hub Project

ARover

8:TI STEM Project Helpers..

Esc

r_g EDITOR: WeSE3

PROGRAM LINE 0005

# Rover

from time import ¥

from ti_system import %
import ti_rover as rv

[ Fnsw |a A #]Teels| Run [Files|
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e Mitdisp_clr() aus dem Menii ti_system den Bildschirm saubern. e, o0
e Ebenfalls im Meni ti_system findet man den Befehl disp_cursor(). Mit |; Sovst

from time import ¥
dem Argument O wird der Cursor unterdriickt. from ti_system import &

) o . . impert ti_raover as rv
e Der ROVER soll vorwarts fahren. Die zu fahrende Strecke ist in Einheiten |disp_elr()
. . . disp_cursecr(0)
zu 0,1m anzugeben. Somit weist rv.forward(20) dem Roboter eine
Vorwartsbewegung Uber eine Distanz von 2 m zu. Die Anweisung
rv.forward( ) befindet sich im Menu Modul, dann 7 : ti_rover und
schlieflich 2 : forward(distance) im Men( Drive. [Fns. [a A #]Teels| Run [Files|

e Beim Starten der Bewegung leuchtet die LED grun.

EDITOR: UBSE3 n
. . . . PROGRAH LIHE 0616
Lehrertipp : Mehrere Befehle aus dem Modul ti_system findet man auch in |5 Rover =

from time import ¥

anderen Modulen. from ti_system Lmport %
import ti_rever as rv
digsp_clr()
disp_curser(d)
disp_at(6,"Abbruch mit [clear]",

"ecenter!)
rv. forward(20)
rv.color_rgb(0,25%5,0)

FFnsm Ja A #]Toels| Run [Files]

e Fur den Abbruch der Bewegung ist es sinnvoll, eine While-Schleife aus R s 0020 o0
dem Modul ti_system in das Programm einzufiigen. ”Eﬂsp?gfﬁ’“““’

e Anlegen einer Variablen a, in der die Entfernungsmessung des RANGERs acry-ranger_measurement ()
abgespeichert wird. Hinter der Zeichenfolge a= wird die Anweisung :::::i;hrgb[zss’ﬂ’m
rv.ranger_measurement() aus dem Mend Modul, dann 7 : ti_rover, dann else:

I/0 (Eingange/Ausgange) und dann 1: Inputs und zum Schluss 1: :::i:i::;f?"‘“’zss'“
rv.ranger_measurement( ) eingefligt. Die Masseinheit fur die Entfernung :Y;gfgﬂh

ist m. Um eine sichere Messung der Entfernung zu gewabhrleisten, wird ;T;:;%;-;_rgbw,@,ﬁﬂ
vorher noch eine kurze Pause von 0,1s eingeflgt. rv.color_of fi)_

e Mit einer If-Anweisung wird das weitere Verhalten gesteuert. Ist die [ Fns=la A #]Tools| Run JFiles]

Entfernung kleiner als 20cm, wird der ROVER angehalten und die LED
leuchtet rot. Die Anweisung rv.color_rgb(,,) befindet sich im Modul
ti_rover im Meni I/O unter 2 : Outputs. Die Anweisung rv.stop() ist eine
Fahr-Anweisung und befindet sich im Menu Drive. Andernfalls leuchtet die
LED grun und der ROVER fahrt die in forward() eingestellte Strecke. Die
Anweisung rv.resume() beendet alle weiteren Aktionen der Warteschlange
fur die ROVER-Befehle.
e Ohne Hindernis halt der ROVER nach 2m an. Mit Driicken auf wird
das Programm beendet durch die folgenden Anweisungen.
e Die letzten Anweisungen :
o Den ROVER anhalten durch rv.stop() (bei ROVER-Programmen
unbedingt einfigen, damit der ROVER nicht immer weiter fahrt).
Der Bildschirm wird geltscht.
Die LED leuchtet fur 1s blau.
Die LED ausschalten, da sie sonst mit der zuletzt eingestellten
Farbe weiter leuchtet.
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