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Wichtige Informationen

Sofern nicht ausdriicklich in der einem Programm beiliegenden Lizenz angegeben,
Uibernimmt Texas Instruments fiir die Programme oder das Handbuchmaterial keinerlei
Garantie, weder direkt noch indirekt. Dies umfasst auch jegliche indirekte
Gewadhrleistung hinsichtlich der Marktgangigkeit oder der Eignung fiir einen
bestimmten Zweck, ist jedoch nicht hierauf beschrankt. Dieses Produkt wird lediglich
,S0 wie es ist” zur Verfligung gestellt. In keinem Fall kann Texas Instruments fir
Schaden haftbar gemacht werden, die sich entweder in Verbindung mit dem Kauf bzw.
Gebrauch dieses Produkts ergeben oder davon verursacht werden. Dies gilt fur
spezielle, begleitende und versehentliche Schaden sowie fiir Folgeschaden. Texas
Instruments haftet maximal und ausschlieflich mit dem in der Lizenz fiir das
Programm genannten Betrag, unabhangig vom jeweiligen Fall. Des Weiteren haftet
Texas Instruments nicht fiir Forderungen, die sich aus dem Gebrauch dieses Produkts
durch eine andere Partei ergeben, welcher Art diese Forderungen auch immer sein
maogen.

Erfahren Sie mehr mit dem Tl-Innovator™ Technology eGuide

Teile dieses Dokuments verweisen Sie auf den Tl-Innovator™ Technology eGuide, in
dem weitere Einzelheiten zu finden sind. Der eGuide ist eine Web-basierte Quelle von
TI-Innovator™ Informationen, einschlieBlich:

e Programmieren mit der TI CE Familie von Grafiktaschenrechnern und der
TI-Nspire™ Technologie, einschlieBlich Musterprogramme.

e Verflgbare I/0-Module und ihre Befehle.

e Verfligbare Breadboard-Komponenten und ihre Befehle.

e Verfugbaren TI-RGB-Array und seine Befehle.

e Verfligbar Tl-Innovator™ Rover und seine Befehle.

e Link zur Aktualisierung der Tl-Innovator™ Sketch Software.

e Kostenlose Klassenzimmeraktivitaten fir TI-Innovator™ Hub.

Apple®, Chrome®, Excel®, Google®, Firefox®, Internet Explorer®, Mac®, Microsoft®,
Mozilla®, Safari® und Windows® sind eingetragene Warenzeichen ihrer jeweiligen
Eigentimer.

QR Code® ist ein eingetragenes Warenzeichen der DENSO WAVE INCORPORATED.
Ausgewahlt Bilder wurden mit Fritzing erstellt.
© 2011 - 2019 Texas Instruments Incorporated.

Die tatsachlichen Produkte konnen geringfligig von den bereitgestellten Bildern
abweichen.
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Tl-Innovator™ Technology Erste Schritte

Der Tl-Innovator™ Hub ist das Kernstiick des TI-Innovator™ Technology, eines
Projektsets zur Erweiterung des Funktionsumfangs der Grafiktaschenrechner von Texas
Instruments (TI), um Schilern im Unterricht das Schreiben von Programmcodes und
konstruktive Entwicklungen zuganglich zu machen.

Themen, die Sie einfiihren, umfassen:

e Systemuberblick

e Was istin der Box

e Verbindung des Tl-Innovator™ Hub

e Aktualisierung der Hub-Software

e Hub-Programmierung auf dem TI CE Grafiktaschenrechner
e Hub-Programmierung in der TI-Nspire™ CX Technologie

e Tl-Innovator™ |/O-Module

e Tl-Innovator™ Breadboard Pack

e Verwendung einer zusatzlichen Sromversorgungsquelle

e Problembehandlung

e Allgemeine VorsichtsmaBnahmen
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Tl-Innovator™ Hub Ubersicht

Die Tl-Innovator™ Hub erlaubt es Ihnen, Ihren kompatiblen Tl Grafiktaschenrechner
oder lhre TI-Nspire™ CX Computersoftware zu verwenden, um Komponenten zu
kontrollieren, Sensoren abzulesen und wirksame Lernerfahrungen zu erzeugen.

e Sie kommunizieren mit dem Hub Uber grundlegende Tl Programmierbefehle.
e Zumit () kompatiblen Hosts Tl-Innovator™ Hub gehoren:
- die TI CE Familie von Grafiktaschenrechnern (TI-83 Premium CE, TI-84 Plus CE
und
TI1-84 Plus CE-T) mit einer installierten Betriebssystemversion von 5.3 oder
spater. Sie missen auch die Hub App installieren, die das Hub-Meni enthalt.

- Tl Nspire™ CX oder Tl Nspire™ CX CAS Handheld mit einer installierten
Betriebssystemversion von 4.5 oder spater

- TI Nspire™
e Tl{nnovator™ Hub. Kommuniziert mit dem Host, den Hub gerateeigenen

Komponenten und den angeschlossenen externen Komponenten. Es verteilt ferner
Strom an externe Komponenten.

¢ TlHnnovator™ Komponenten. Zu diesen Komponenten, getrennt verkauft, gehoren
Sensoren, Motoren und LEDs, die mit dem HUB Uber seine I/O Ports und dem
Breadboard-Stecker verbunden werden.

Erfahren Sie mehr

Eine Liste mit bei der Verwendung des Hub und seiner Komponenten zu ergreifenden
VorsichtsmaBnahmen finden Sie unter Allgemeine Vorsichtsmafinahmen (Seite 30).

Informationen zu Zubehdr, externen Modulen Breadboard-Komponenten finden Sie
unter education.ti.com/go/innovator.
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Was ist in der Box
TI-Innovator™ Hub mit gerdteeigenen Komponenten

@ Ein Lichthelligkeitssensor unten am Hub kann
abgelesen werden als ,,HELLIGKEIT” in Hub
Befehle fiir Anweisungsfolgen.

@ Die rote LED ist adressierbar als ,,LICHT” in Hub
Befehle fiir Anweisungsfolgen.

© Lautsprecher (auf Riickseite von Hub, nicht gezeigt)
A Die rote LED ,SCHALL“ in Hub Befehle fur
Anweisungsfolgen.

@ Die rot-griin-blaue LED ist adressierbar als
»FARBE“ in Hub Befehle fir Anweisungsfolgen.

AuBerdem sind auf der Hub-Front sichtbar:

[A] Griine LED zur Anzeige zusatzlicher
Stromversorgung

Griine Strom-LED,
Rote Fehler-LED.

Eingebaute Ports

Linke Seite — Drei Ports zur Erhebung von Daten oder
des Status aus Eingangsmodulen:

e IN1undIN 2 haben 3,3 V Spannung.
e IN 3 hat 5V Spannung.

Rechte Seite — Drei Ports zur Kontrolle der
Ausgangsmodule:

e OUT 1 und OUT 2 haben 3,3 V Spannung.
e OUT 3 hat 5V Spannung.

Unten — Lichthelligkeitssensor (zuvor beschrieben)

und zwei Ports:

o 12¢ Port wird an Peripheriegerite angeschlossen,
die das I2C Kommunikationsprotokoll verwenden. &

e DATN Mini-B Port, verwendet mit dem passenden b
Kabel, wird an einen kompatiblen [
Grafiktaschenrechner oder Computer zwecks
Datenlibertragung und Stromversorgung
angeschlossen.

BRIGHTNESS 12C DATA \l)B
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Oben - Zwei Stecker:

e USB-Mikrostecker (PWR) fiir zusatzliche
Stromversorgung, die fir einige Komponenten
erforderlich ist.

e Breadboard-Stecker mit 20 gekennzeichneten
Pins zur Kommunikation mit angeschlossenen

Komponenten. Ein Breadboard und owR 4 BTEADEOATD 60

. . 12345678910
Anschlusskabel sind im () enthalten
TI-Innovator™ Breadboard Pack, getrennt W]
verkauft.

USB-Kabel

@ USB Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) - Verbindet den Hub mit einem TI CE
Grafiktaschenrechner oder einem TI-Nspire™ CX Handheld.

@ USB Standard A to Mini-B - Verbindet den Hub mit einem Computer, auf dem
TI-Nspire™ CX Software lauft.

© USB Standard A to Micro - Verbindet den PWR Port des Hub mit einer von Tl
genehmigten Stromquelle, die einige Peripheriegerate bendtigen.

Zusitzliche Stromversorgung

TI Wall Charger - Stellt Strom tber den Tl-Innovator™ Hub fir
Komponenten, wie etwa Motoren, bereit, die zusatzlichen Strom ’
erfordern.

Der optionale External Battery Pack kann auch als zusatzliche

Stromversorgung dienen.

Hinweis: Eine LED zur Anzeige der zusatzlichen Stromversorgung an

dem Hub zeigt an, dass der Hub zusatzlichen Strom erhalt.
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Verbinden TiI-Innovator™ Hub

Die Tl-Innovator™ Hub stellt eine Verbindung durch ein USB-Kabel mit einem
grafikfahigen Taschenrechner oder einem Computer her. Der Anschluss erlaubt es
(dem / der) Hub Strom zu erhalten und Daten mit dem Host auszutauschen.

Hinweis: Einige Peripheriegerate, wie Motoren, kdnnen Notstromversorgung erfordern.
Weiter Informationen entnehmen Sie bitte Verwenden einer
Notstromversorgungsquelle (Seite 26).

Verbinden mit einem grafikfahigen Taschenrechner

1. Identifizieren Sie den ,B“ Stecker an dem USB
Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) Kabels. Auf jedem Ende
dieses Kabels ist ein Buchstabe eingraviert.

2. Stecken Sie den,B“ Stecker in den DATN Port
Tl-Innovator™ Hub.

3. Stecken Sie das freie Ende des Kabels (den ,A” Stecker) in den USB-Port des
Rechners.

ol -§-f~!
- o
BED

Hub verbunden mit TI CE Hub verbunden mit TI-Nspire™ CX Handheld
Grafikrechner
4. Schalten Sie den Rechner an, falls er noch nicht an ist.

Die Strom-LED an Hub leuchtet griin, um anzuzeigen, dass sie Strom erhalt.
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Verbinden mit einem Computer, auf dem TI-Nspire™ CX Software lauft

1. Identifizieren Sie den , B
Stecker an dem USB Standard
A to Mini-B Kabel fir
Windows®/Mac®. Auf jedem
Ende dieses Kabels ist ein
Buchstabe eingraviert.

2. Stecken Sie den ,B“ Stecker in
den DATN Port unten an
Tl-Innovator™ Hub.

3. Stecken Sie das freie Ende des
Kabels (den , A“ Stecker) in
den USB-Port des Computers.

Die Strom-LED an Hub leuchtet
grlin, um anzuzeigen, dass sie
Strom erhalt.
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Die HubSoftware aktualisieren

Die Tl-Innovator™ Hub enthalt Software, TI-Innovator™ Sketch, die Befehle interpretiert
Hubund mit gerdteeigenen Gerdten und angeschlossenen Modulen kommuniziert. Ein
Web-basiertes Werkzeug erlaubt lhnen die Aktualisierung der Sketch. Aktualisierte
Versionen enthalten Fehlerbehebungen und gewahrleisten, dass Ihr TI-Innovator™ Hub
mit den neuesten Komponenten kommunizieren kann.

Um die neueste Version von Tl-Innovator™ Sketch zu bekommen, gehen Sie zur
folgenden Website:

https://education.ti.com/go/innovator

Fragen zur Hub-Software
Was ist Tl-Innovator™ Sketch?

»Sketch” ist die Software auf dem Tl-Innovator™ Hub, die mit dem Graphikrechner
kommuniziert, Befehle verarbeitet und die externen Komponenten steuert.

Benotige ich ein Update von Sketch auf dem TI-Innovator™ Hub?

Verwenden Sie stets die neueste Version von Tl-Innovator™ Sketch, um die besten
Ergebnisse zu erzielen. Um stets liber Updates fir den Tl-Innovator™ Hub auf dem
neuesten Stand zu bleiben, registrieren Sie Ihr Produkt unter education.ti.com/register
oder rufen Sie die Tl-Innovator-Website unter education.ti.com/go/innovator auf.

Wie lautet die aktuelle Version von Sketch?

Verwenden Sie stets die neueste Version von Tl-Innovator Sketch, um die besten
Ergebnisse zu erzielen. Die jeweils aktuelle Version finden Sie unter
education.ti.com/go/innovator.

Warum sollte ich ein Sketch-Update vornehmen?
Es gibt verschiedenste Griinde fur eine Aktualisierung.

1. So enthdlt die neueste Version von Tl moglicherweise neue Funktionen.

2. Das Update kann auch genutzt werden, um nach der Verwendung einer individuell
abgednderten Sketch-Version wieder zur TI-Version zurlickzukehren (nur fir
fortgeschrittene Benutzer).

Wie wird Sketch auf den TI-Innovator™ Hub geladen?

Sketch kann Gber die Update-Software Tl-Innovator Hub aktualisiert werden. Diese
Software kann kostenlos von der TI-Website heruntergeladen werden.

Kann ich mehrere Tl-Innovator Hubs gleichzeitig aktualisieren?

Mit der TI-Innovator Hub Update-Software kann jeweils nur ein einzelner Hub
aktualisiert werden. Allerdings ist die Anwendung so konzipiert, dass Sie mehrere Hubs
aktualisieren kdnnen, ohne die Software neu starten zu missen.
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Funktioniert die auf dem TI-Innovator™ Hub vorhandene Sketch-Version auch dann
noch mit dem TI-Taschenrechner, wenn er um individuelle Funktionen erganzt wurde?
Handelt es sich bei Sketch um Open-Source-Software?

Der auf dem TI-Innovator™ befindliche Sketch-Code wurde nicht veréffentlicht und kann
von anderen nicht gedndert oder bearbeitet werden. Die Kompatibilitdt zwischen dem
Tl-Innovator™ Hub und TI-Taschenrechnern ist nur bei Verwendung der offiziell
veroffentlichten Sketch-Version fir den Tl-Innovator™ Hub gewahrleistet.
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Hub-Programmieren auf dem Tl CE Grafiktaschenrechner

Hinweis: Diese Anweisungen gelten fiir den Tl CE Grafiktaschenrechner. Ahnliche
Anweisungen fur die TI-Nspire™ CX Technologie entnehmen Sie bitte dem Hub
Programmieren in der TI-Nspire™ CX Technologie (Seite 14).

Die Tl-Innovator™ Hub entspricht grundlegenden Tl Programmierbefehlen, wie etwa

Send und Get.

e Send — Sendet Anweisungsfolgen an den Hub zur Kontrolle von Gerdten oder zur

Abfrage von Informationen.

e Get — Zugriff auf Informationen durch Abfrage vom Hub.

e eval() — Stellt das Ergebnis eines Ausdrucks als Buchstabenfolge bereit. Besonders
nutzlich in der Hub Anweisungsfolge in SendBefehlen.

e Wait — Unterbricht den Ablauf des Programms fiir eine bestimmte Anzahl von

Sekunden.

Code Beispiele: Tl CE Grafikrechner

Gewiinschte Aktion

Programm-Code

Schaltet die gerateeigene rote LED ein
(, LICHT“).

Send ("SET LIGHT ON")

Lassen Sie einen Ton von 440 Hz aus
dem gerateeigenen Lautsprecher
(, Ton”) fur zwei Sekunden ertonen.

Send ("SET SOUND 440 TIME 2")

Schalten Sie das blaue Element der
gerateeigenen RGB-LED (,,FARBE”) mit
einer Helligkeit von 100 % an.

Send ("SET COLOR.BLUE 255")

Lesen Sie den aktuellen Wert des
gerateeigenen Lichtsensors
(,HELLIGKEIT") und zeigen Sie ihn an.
Der Bereich ist 0 % bis 100 %.

Send ("READ BRIGHTNESS")
Get (A) :Disp A

Muster-Programm zum Blinkenlassen einer gerdteeigenen LED

Das folgende Programm eines Tl CE Grafiktaschenrechners verwendet die Befehle Send
und Wait zum Blinkenlassen der gerdteeigenen roten LED in dem Hub. Die Befehle sind

in einer Schleife ,For...End” enthalten, die den EIN/AUS Blinkzyklus fir 10 Iterationen

wiederholt.

Tl-Innovator™ Technology Erste Schritte
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T84 Plus OF

PRGM: BLINK e —
For‘(N,l,l@) ?Sﬁﬁ?ﬁ'ﬁ{-sﬂgm oN ")
Send("SET LIGHT ON")

Wait 1

Send("SET LIGHT OFF")
Wait 1

Ende =

:Mai
:Send("SET LIGHT OFF ")
iWait 1

Wie man ein Programm erstellt und laufen ldsst

Hinweis: Diese Anweisungen sind abgekirzt. Detaillierte Anweisungen zur Erstellung
und Ausfiihrung von Programmen finden Sie unter Grundlegende TI-Programmierung
fiir den Tl CE Grafiktaschenrechners. Dieser Leitfaden ist verfligbar Gber TI-Innovator™
Technology eGuide (hier).

Bevor Sie beginnen

> Beziehen Sie sich auf die Systemanforderungen (Seite 2) und aktualisieren Sie das
Betriebssystem und die Hub App Ihres Rechners nach Bedarf. Sie kdnnen die
Aktualisierung von Tl Connect™ CE Software oder von einem anderen aktualisierten
Rechner aus durchfihren.

Zur Erstellung eines neuen Programms auf einem Tl CE Grafiktaschenrechners:

1. Driicken Sie auf dem Start-Bildschirm [prgm], wihlen Sie Neuaus und driicken Sie
frter.

2. Geben Sie einen Namen fir lhr Programm ein, wie etwa ,,SOUNDTST,” und

driicken Sie dann [enter].

Der Programmeditor 6ffnet sich und zeigt eine Vorlage fir lhren Programmcode
an.

3. Eingabetaste die Codezeilen, die lhr Programm ausmachen.

- Sie missen das Hub Meni zur Eingabe von grundlegende Tl Befehlen
verwenden, wie etwa Send und Get. (Driicken Sie und wihlen Sie
Hubaus.)

- Sie konnen Hub Anweisungsfolgen und Parameter eingeben, wie etwa
»,SET LIGHT ONY, indem Sie das Meni verwenden oder durch manuelle
Eingabe. Falls Sie die Folgen manuell eingeben, beachten Sie die GroR- oder
Kleinschreibung.
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- Driicken Sie am Ende jeder Zeile [enter]. Jeder neuen Zeile geht automatisch ein
Doppelpunkt voraus (:).

- Verwenden Sie die Pfeiltasten, um sich durch ein Programm zu bewegen.
Driicken Sie [del]zum Léschen oder driicken Sie ins] zum Einfiigen.

Zum Schlief3en des Programmeditors

»  Driicken Sie[2nd] [quit], um zum Start-Bildschirm zuriickzukehren.
Das Programm bleibt verfiigbar Gber die Taste.

Zur Ausfiihrung des Programms:

1. Vergewissern Sie sich, dass der Tl-Innovator™ Hub an lhren Taschenrechner
angeschlossen ist.

2. Vergewissern Sie sich, dass alle erforderlichen I/O-Module oder Breadboard-
Komponenten an das ( ) angeschlossen sind Hub.

3. Im Start-Bildschirm driicken Sie [prgm], wihlen Sie Ihren Programmnamen aus der
angezeigten Liste aus und driicken Sie [enter].

Der Programmname wird auf dem Start-Bildschirm eingefigt.
4. Driicken Sie erneut, um das Programm laufen zu lassen.
Zur Bearbeitung eines bestehenden Programms:

1. Auf dem Start-Bildschirm driicken Sie [pram], wihlen Sie Bearbeitenaus.

2. Wabhlen Sie den Programmnamen aus der angezeigten Liste aus und driicken Sie

fenter.
Das Programm wird im Programmeditor gedffnet.
Verwendung des Hub Meniis zur Erstellung von Befehlen

Die Hub das Meni ist auf dem TI CE Grafiktaschenrechner stets verfligbar, wenn Sie
ein Programm erstellen oder bearbeiten. Es kann Ihnen Zeit bei der Erstellung von
Programmen sparen und lhnen dabei helfen, Befehlsbuchstabierung und -syntax zu
korrigieren.

Hinweis: Zu Erstellung eines Befehls aus dem Hub Menli missen Sie kennen:

e Den eindgutigen Namen der Komponente, die Sie adressieren, wie etwa
,LAUTSTARKE“ fiir den gerateeigenen Lautsprecher.

e Die Befehlsparameter, die fiir die Komponente gelten, wie etwa Tonfrequenz und -
dauer. Einige Parameter sind optional und Sie missen ggf. den Wertebereich eines
Parameters kennen.

Beispiel der Verwendung des Hub Meniis:

In diesem Beispiel fir den Tl CE Grafiktaschenrechner wird der Befehl Send
(,SET SOUND 440 TIME 2“) erstellt, um einen Ton von 440 Hz fir zwei Sekunden auf
dem gerateeigenen Lautsprecher erklingen zu lassen.
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NORMAL FLOAT AUTD REAL RADIAN MP n

PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND 44@ TIME
2")

1. Offnen (oder erstellen) Sie das Programm, das Sie zur Kommunikation mit dem ()

verwenden wollen. Hub.

2. Bringen Sie den Cursor an die Stelle, an der Sie den Befehl einfligen méchten.

3. Driicken Sie und wihlen Sie Hubaus.

Die Hub Das Men erscheint.

4. Wahlen Sie Send ,,SET“ aus und driicken Sie
[enter], und wihlen Sie dann TON aus und
driicken Sie [enter].

5. Geben Sie 440 als die Tonfrequenz ein.
6. Wahlen Sie im Hub Meni Einstellungen >
ZEITaus.

7. Geben Sie 2 als den ZEIT Wert ein.

8. Geben Sie zum Abschluss des
Befehls abschlieRende Klammern ein (driicken

Sie [#)) und driicken Sie dann

[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n

CTL I-0 COLOR EXEC

HSend("SET...
2:Send("RERD...
3:Settings..
4:Hait
S:Get(
6:evall
7
8
9

:Send ("CONNECT-QutpPut...
:Send ("CONNECT-InPut...

VPorts..

PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND

PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND

4401

PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND
u

440 TIME

PROGRAM: SOUNDTST
tSend("SET SOUND
2

440 TIME

PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND
2"

44@ TIME

9. Um zum Start-Bildschirm zurlickzukehren und den Befehl zu testen, driicken Sie
[quit] und befolgen Sie die vorherigen Anweisungen zur Ausfiihrung eines

Programms.

Tipps zum Schreiben von Codes mit dem TI CE Grafiktaschenrechner

e Vergewissern Sie sich, dass lhr Code keine Uberfllssigen Leerzeichen enthalt, die
Syntaxfehler verursachen kdnnen. Das umfasst Leerzeichen innerhalb der Zeile und

mindestens ein Leerzeichen am Zeilenende.

e Code von einer externen Quelle kann ,,geschwungene” Anfiihrungszeichen
aufweisen (“...”) an Stellen, die gerade Anfiihrungszeichen erfordern ("..."). Zur
Eingabe von geraden Anfiihrungszeichen driicken Sie auf und dann auf (+].

e Zum Léschen der aktuellen Codezeile driicken Sie auf [clear].
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e Zur Eingabe von Operatoren fiir Relationen, wie etwa =, < und <, driicken Sie

[20d) [test].
e Zur Eingabe eines Leerzeichens driicken Sie auf und dann auf [0].
e Falls Ihr laufendes Programm nicht mehr reagiert, driicken Sie die [on]-Taste.

e Hinweis: Falls eine Befehlssyntax keine 6ffnende linke Klammer beinhaltet, wie
etwa "Wait", kann die Verwendung von einem Paar Klammern in einem Argument
als das gesamte Argument interpretiert werden und einen unerwarteten
Syntaxfehler ergeben. Wenn Sie lange Ausdriicke mit Klammern eingeben, stellen
Sie den gesamten Ausdruck in paarweise Klammern, um Syntaxfehler dieser Art zu
vermeiden.

Gultig: Wait ((X+4)*5)
Gultig: Wait X+4*5
Syntaxfehler: Wait (X+4)*5

Erfahren Sie mehr

Finden von Musterprogrammen und Einzelheiten zur Programmierung des
Tl-Innovator™ Hubfinden Sie im TI-Innovator™ Technology eGuide (hier).
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Hub-Programmieren in der TI-Nspire™ CX Technologie

Hinweis: Diese Anweisungen gelten fiir die TI-Nspire™ CX Technologie. Ahnliche
Anweisungen fur den Tl CE Grafiktaschenrechner entnehmen Sie Hub Programmieren
auf dem TI CE Grafiktaschenrechner (Seite 9).

Die Tl-Innovator™ Hub entspricht grundlegenden Tl Programmierbefehlen, wie etwa

Send und Get.

e Send — Sendet Anweisungsfolgen an den Hub zur Kontrolle von Gerdten oder zur

Abfrage von Informationen.

e Get und GetStr — Zugriff auf Informationen durch Abfrage vom Hub.

e eval() — Stellt das Ergebnis eines Ausdrucks als Buchstabenfolge bereit. Giiltig nur
innerhalb der Befehle Send, Get, und GetsStr.

e Wait — Unterbricht den Ablauf des Programms fiir eine bestimmte Anzahl von

Sekunden.

Code Beispiele: TI-Nspire™ CX Technologie

Gewiinschte Aktion

Programm-Code

Schaltet die gerateeigene rote LED ein
("LICHT").

Send "SET LIGHT ON"

Lassen Sie einen Ton von 440 Hz aus
dem gerateeigenen Lautsprecher
("Ton") fur zwei Sekunden ertonen.

Send "SET SOUND 440 TIME 2"

Schalten Sie das blaue Element der
gerateeigenen RGB-LED ("FARBE") mit
einer Helligkeit von 100 % an.

Send "SET COLOR.BLUE 255"

Lesen Sie den aktuellen Wert des
gerateeigenen Lichtsensors
("HELLIGKEIT") und zeigen Sie ihn an.
Der Bereich ist 0 % bis 100 %.

Send "READ BRIGHTNESS"
Get: Disp

Muster-Programm zum Blinkenlassen einer gerdteeigenen LED

Das folgende TI-Nspire™ CX Programm verwendet die Befehle Send und Wait zum
Blinkenlassen der gerdteeigenen LED in dem Hub. Die Befehle sind in einer Schleife
,For..End” enthalten, die den EIN/AUS Blinkzyklus fiir 10 Iterationen wiederholt.
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Define blink()=

Prgm

For n,1,10

Send "SET LIGHT ON"
Wait 1

Send "SET LIGHT OFF"
Wait 1

EndFor

EndPrgm

TI-1spire cx

Wie man ein Programm erstellt und laufen ldsst

Hinweis: Diese Anweisungen sind abgekirzt. Detaillierte Anweisungen entnehmen Sie
dem TI-Nspire™ CX Programmeditor, auf den Sie zugreifen kdnnen durch Tl-Innovator™
Technology eGuide (hier).

Bevor Sie anfangen:

» Beziehen Sie sich auf die Systemanforderungen (Seite 2) und aktualisieren Sie lhre
Software nach Bedarf.

- Verwenden Sie auf TI-Nspire™ CX Handhelds TI-Nspire™ Computersoftware zur
Aktualisierung des Betriebssystems.

- Verwenden Sie auf Computern, auf denen TI-Nspire™ CX Software lduft, das
Hilfemen( zur Aktualisierung des Betriebssystems.

Zur Erstellung eines neuen Programms in einem TI-Nspire CX Dokument:

1. Auf dem Handheld driicken Sie und wihlen Sie dann Einfiigen >
Programmeditor > Neu aus.
Klicken Sie in der Computersoftware auf Einfiigen > Programmeditor > Neu.

2. Geben Sie einen Namen fir Ihr Programm ein, wie etwa ,,soundtst,” wahlen Sie
Programm als den Typ aus und klicken Sie dann auf OK.

Der Programmeditor 6ffnet sich und zeigt eine Vorlage fiir Ihren Programmcode
an.

3. Geben Sie zwischen den ZeilenPrgm und EndPrgm Codezeilen ein, die Ihr Programm
beinhalten.

- Sie kdnnen Programmnamen entweder eingeben oder Sie aus dem
Programmeditor Meni einfiigen.

- Dricken Sie jedesmal nach Eingabe einer Zeile Eingabe, um weiteren Code
einzugeben.
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- Verwenden Sie die Pfeiltasten, um durch das Programm zu scrollen.
Zur Speicherung des Programms:

Sie missen Ihr Programm speichern, bevor Sie es ablaufen lassen kénnen.

» Auf dem Handheld driicken Sie und wihlen Sie Syntax priifen und speichern >
Syntax priifen und speichernaus.
Im Programmeditor-Meni klicken Sie auf Syntax priifen und speichern > Syntax
prifen und speichern.

Zum Schlief3en des Programmeditors

» Auf dem Handheld driicken Sie und wihlen Sie Aktionen > SchlieBenaus.
Klicken Sie im Programmeditor-Meni aufAktionen > SchlieRen.

Falls Sie seit dem Speichern des Programms Anderungen vorgenommen haben,
werden Sie aufgefordert, die Syntax zu priifen und zu speichern.

Zur Ausfiihrung des Programms:

1. Vergewissern Sie sich, dass der Tl-Innovator™ Hub ist an lhren Handheld oder
Computer angeschlossen.

2. Vergewissern Sie sich, dass alle erforderlichen I/O-Module oder Breadboard-
Komponenten an das ( ) angeschlossen sind Hub.

Offnen Sie das Dokument, das das Programm enthilt.

Auf einer Rechnerseite geben Sie den Programmnamen und Klammern ein. Falls
das Programm Argument verlangt, fligen Sie sie in die Klammern ein, getrennt
durch Kommata.

Das Programm lauft.
Zur Bearbeitung eines bestehenden Programms:

1. Falls nétig, 6ffnen Sie das Dokument, das das Programm enthalt.

2. Gehen Sie zur eine Rechnerseite.

3. Auf dem Handheld driicken Sie und wihlen Sie Funktionen und Programme >
Programmeditor > Offnenaus.

Klicken Sie im Rechnermeni auf Funktionen und Programme > Programmeditor >
Offnen.

4. Wahlen Sie den Programmnamen aus der angezeigten Liste aus.
Das Programm erscheint auf der Seite eines Programmeditors.
Verwendung des Hub Meniis zur Erstellung von Befehlen

Die Hub Das Meni ist in der TI-Nspire™ CX Technologie stets verfligbar, wenn Sie ein
Programm erstellen oder bearbeiten. Es kann Ihnen Zeit bei der Erstellung von
Programmen sparen und lhnen dabei helfen, Befehlsbuchstabierung und -syntax zu
korrigieren.

Hinweis: Zu Erstellung eines Befehls aus dem Hub Menii missen Sie kennen:
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e Den eindgutigen Namen der Komponente, die Sie adressieren, wie etwa
,LAUTSTARKE” fiir den gerateeigenen Lautsprecher.

e Die Befehlsparameter, die fiir die Komponente gelten, wie etwa Tonfrequenz und -
dauer. Einige Parameter sind optional und Sie missen ggf. den Wertebereich eines
Parameters kennen.

Beispiel der Verwendung des Hub Meniis:

In diesem TI-Nspire™ CX Beispiel wird der Befehl Send "SET SOUND 440 TIME 2"
erstellt, um einen Ton von 440 Hz fir zwei Sekunden aus dem gerateeigenen
Lautsprecher ertonen zu lassen.

1.1 D RaD 4]
* soundtst on

Define soundtst0=

Pram

Send "SET SOUND 440 TIME 2"
EndPragm

5]

1. Offnen (oder erstellen) Sie das Programm, das Sie zur Kommunikation mit dem ()
verwenden wollen. Hub.

2. Bringen Sie den Cursor an die Stelle, an der Sie den Befehl einfligen mdchten.

3 1: Action

3. Auf dem Handheld driicken Sie und e T
wahlen Sie Hubaus. i= 3 Define [2: Send "READ »
Im Programmeditormenii wihlen Sie Hubaus. 1¢.4; Contro| 3 Seltings Y

@ 5: Transfq: Wait

o610 | Get

144 7: Mode [6: eval(

=8 Hub |7 Send "CONNECT-Output

: Send "CONNECT-Input

9: Ports

A: Send "RANGE

-

Die Hub Das Menii erscheint.

v vwvwy

4. Wahlen Sie Send "SET"aus und wahlen Sie Define soundtst()=
dann "TON"aus, um den ersten Teil des Prgm
Befehls einzufiigen. Send 'SET SOUND|
EndPrgm
5. Geben Sie 440 als den Frequenzwert ein. [send "SET SOUND 440 |
6. Wahlen Sie im Hub Men Einstellungen > [send "SET SOUND 440 TIME " |

ZEITaus.
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7. Zum AbschlieRBen des Befehls geben Sie 2 als Define soundtst()=
den ZEIT-Wert ein. Prgm
Send "SET SOUND 440 TIME 2"
EndPrgm

8. Zum Testen des Programms befolgen Sie die vorherigen Anweisungen zur
Ausfiihrung eines Programms.

Tipps zum Schreiben von Code mit der TI-Nspire™ CX Technologie

e Code aus einer externen Quelle kann ,,geschwungene” Anflihrungszeichen
(13 2

enthalten (“...””) an Stellen, die gerade Anflihrungszeichen erfordern ("..."). Zur
Eingabe von geraden Anfihrungszeichen driicken Sie auf [etn] [x].

e Zum Loschen der aktuellen Codezeile driicken Sie [ctri] Tclear .

e Zur Eingabe von Operatoren fiir Relationen, wie etwa =, < und <, driicken
Sie [eatn] [=].

e Zur Eingabe eines Leerzeichens driicken Sie auf [ ].

e Falls Ihr Programm wahrend der Ausfiihrung nicht mehr reagiert:
TI-Nspire™ CX Handheld: Halten Sie die [@lon]Taste gedriickt und driicken Sie
mehrmals.

Windows®: Halten Sie die F12Taste gedriickt und driicken Sie Eingabe mehrmals.
Mac®: Halten Sie die F5Taste gedrickt und driicken Sie Eingabe mehrmals.

Erfahren Sie mehr

Finden von Musterprogrammen und Einzelheiten zur Programmierung des
Tl-Innovator™ Hubfinden Sie im TI-Innovator™ Technology eGuide (hier).
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TI-Innovator™ 1I/0-Module

Diese Input/Output-Module (getrennt gekauft) beinhalten Kabel zur Verbindung der
Module mit den Tl-Innovator™ Hub.

Modul Port Bild Mustercode fiir
Tl CE Grafiktaschenrechner
WeiRe LED out % Schalten Sie das an OUT 1 angeschlossene
* 1 @ weile LED-Modul an:
SUT ; Send(,,CONNECT LED 1 TO OUT 1%)
ouT Send(,,SET LED 1 ON*)
3
Servomotor out % Drehen Sie die Achse des an OUT 3
*% 3 -3 angeschlossenen Servomotors entgegen
dem Uhrzeigersinn um 90°:
Send(,,CONNECT SERVO 1 TO OUT 3)
Send(,,SET SERVO 1 TO -90%)
Gleichwertiger Code bei Verwendung
einer Variablen mit eval():
angdeg:=-90
Send(,,CONNECT SERVO 1 TO OUT 3%)
Send(,,SET SERVO 1 TO eval(angdeg)
ﬂ')
Analoger IN1 Lesen Sie die Starke des Umgebungslichts
Lichtsensor IN2 - von dem anIN 2angeschlossenen Sensor
IN3 * ab und zeigen Sie sie an:
Send(,,CONNECT LIGHTLEVEL 1 TO
IN2)
Send(,,READ LIGHTLEVEL 1)
Get(L):Disp(L)
Ultraschall- IN1 -\ Lesen Sie die Entfernung von dem
Ranger IN2 < j.’ anIN 2angeschlossenen Ranger ab und
zeigen Sie sie an:
Send(,,CONNECT RANGER 1 TO IN2%)
Send(,,READ RANGER 1)
Get(R):Disp(R)
Vibrationsmotor ouT & Schalten Sie den Vibrationsmotor ein, der
1 Q‘ mit OUT 1 verbunden ist:
ZOUT S Send(,,CONNECT VIB.MOTOR 1 TO OUT
ouT )
3 Send(,,SET VIB.MOTOR 1 TO ON*)
Temperatursensor IN1 Lesen Sie die Umgebungstemperatur von
IN2 Anee dem aniIN 2angeschlossenen Sensor ab
IN3 ® o

"

und zeigen Sie sie an:
Send(,,CONNECT TEMPERATURE 3 TO
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Modul Port Bild

Mustercode fiir
Tl CE Grafiktaschenrechner

IN3“)
Send(,READ TEMPERATURE 3“)
Get(T):Disp(T)

Temperatur- und IN1 SchlieRen Sie das DHT sensor zu Port IN 2
Luftfeuchtigkeitssens IN2 Send( "CONNECT DHT 1 TO IN2
IN3
or ")
Lesen Sie die Temperatur von der DHT
sensor angeschlossen IN 2:
Send ( "READ DHT 1
TEMPERATURE")
Get temperature
Die Feuchtigkeit aus dem DHT sensor:
Send "READ DHT 1 HUMIDITY"
Get humidity
Hall- IN1 Verbinden Sie den Hall-Effekt-Sensor IN3
Generator IN2 . hafen:
IN3 Send "CONNECT ANALOG.IN 1 TO
IN 3"
Der Wert des Magnetfeldes vom Sensor
gemeldet Lesen:
Send "READ ANALOG.IN 1"
Get m
Feuchtigkeitssensor IN1 L E Verbinden Sie den Feuchtesensor zu IN 1:
IN2 : Send "CONNECT MOISTURE 1 IN
IN3 v
Der Messbereich zwischen 0 und 100
einstellen. Der Bereich ist ein Index und
hat keine Einheiten.
Send "RANGE MOISTURE 1 0 100"
Read the sensor:
Send "READ MOISTURE 1"
Get moisture
MOSFET Verbinden Sie die MOSFET OUT 1 port:

Send "CONNECT ANALOG.OUT 1 TO
ouT 1"

Kontrolle der angeschlossene
Motor/Pumpe bei 50% Drehzahl fiir 3
Sekunden:

Send "SET ANALOG.OUT 1 128
TIME 3"
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Modul Port Bild Mustercode fiir
Tl CE Grafiktaschenrechner

Wasserpumpe Wird mit dem Tl-Innovator™ Hub (iber ein

/( MOSFET module.

*Die Weille LEDDas-Modul muss mit einigem Aufwand zusammengebaut werden.

**Der Servomotor bendtigt eine zusatzliche Stromversorgung und muss mit einigem
Aufwand zusammengebaut werden. Einzelheiten entnehmen Sie bitte TI-Innovator™
Technology eGuide (hier).

Anschluss eines 1/0-Moduls

Sie verwenden das im Modul enthaltene 1/0O-Kabel, um es an einen Hub Eingangs- oder
Ausgangsport anzuschliel3en.

1. Prufen Sie die obige Tabelle, um sicher zustellen, dass Sie wissen, welche I/0O-
Ports das Modul unterstitzen, das Sie anschlieRen.

2. Verbinden Sie beide Ende des I/O-Kabels mit dem weiRen Stecker des Moduls.

3. Verbinden Sie das freie Ende des I/O Kabels mit dem Hub Port, den Sie verwenden
wollen.

4. Falls das Modul eine zusatzliche Stromversorgung erfordert, schlieRen Sie die
Stromquelle an (Seite 26),

Musterprogramm zum Blinkenlassen eines LED-Moduls

Das folgende Programm eines Tl CE Grafiktaschenrechners verwendet die BefehleSend
und Wait, um ein mit einem 1/0 Port verbundenes LED-Modul blinken zu lassen.

Hinweis: Dieses Programm funktioniert ordnungsgemaR, wenn der Rechner an den ()
Hub und ein LED-Modul ist physisch an OUT 1angeschlossen.
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statplot 11 thiset 12 format 3. c:

PRGM: BLINKIO
Send(,,CONNECT LED 1 TO
ouT1%)

For(N,1,10)

Send(,,SET LED 1 ON*)
Wait 1

Send(,,SET LED 1 OFF*)
Wait 1

End

Send(,,DISCONNECT LED 1)

Hinweis: Falls Sie TI-Nspire™ CX
Technologie verwenden, lassen Sie
die Klammern weg und dndern Sie
End in EndFor.

Die Hub Befehlsfolge ,CONNECT LED 1 TO OUT1“ sagt, Hub dass ein LED-Modul
verbunden ist mit dem OUT 1-Port auf Hub. Nach Senden dieses Befehls kann der Code
das LED als ,,LED 1“ adressieren. Der CONNECT-Befehl ist nur fiir I/O-Module und
Breadboard-Komponenten erforderlich. Er ist nicht bei den On-board-Komponenten
erforderlich, wie etwa dem eingebauten Lautsprecher.

Erfahren Sie mehr

Eine Liste von zu ergreifenden VorsichtsmaRnahmen bei der Verwendung der 1/0-
Module finden Sie in allgemeine Vorsichtsmafinahmen (Seite 30).

Musterprogramme, eine Liste von zuséatzlichen I/0-Modulen und Einzelheiten zur
Programmierung von |I/O-Modulen finden Sie in TI-Innovator™ Technology eGuide
(hier).
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TI-Innovator™ Breadboard Pack

Das Breadboard und seine Komponenten (getrennt gekauft) erlauben es lhnen,
Breadboard-Projekte zu erstellen und sie mit dem Tl-Innovator™ Hub Uber seine

Breadboard-Anschlusspins zu verbinden.

Die Breadboard-Komponenten umfassen:

e Ein Breadboard und Anschlusskabel zur Erstellung von elektrischen Verbindungen.

e Adressierbare Komponenten, wie etwa LEDs und Sensoren, die auf Hub -Befehle

reagieren. Diese sind in der Tabelle unten aufgefihrt.

e Passive Komponenten, wie Widerstiande, Kondensatoren und manuelle Schalter,
die nicht direkt adressierbar sind durch Hub aber in vielen Breadboard-Projekten

erforderlich sind.

e Ein Batteriehalter, der mehr als vier AA Batterien aufnehmen kann. Batterien sind

nicht enthalten.

Adressierbare Komponenten

Komponente Bild Verwendet
mit Pins

Beschreibung

Rote LEDs - BB 1-10

Lichtemittierende
Diode, die Licht
aussendet, wenn
Strom durch sie flief3t.

Griine LEDs BB 1-10

Lichtemittierende
Diode, die Licht
aussendet, wenn
Strom durch sie flieR3t.

RGB (Rot-Griin- BB 8-10
Blau) LEDs

Lichtemittierende
Diode mit unabhéngig
anpassbaren roten,
grinen und blauen
Elementen. Kann eine
groRe Vielfalt an
Farben erzeugen.

Thermistor » BB 5,6,7
(analoger
Eingang
erforderlich)

Widerstand, dessen
Widerstand sich je
nach Temperatur
andert. Verwendet
zum Messen und
Kontrollieren.

Display mit 7 BB 1-10

Segmenten iﬁi?xﬂ‘niﬁun "

Anordnung von LEDs,
die zur Anzeige von
Zahlen und einigen
alphabetischen Zeichen
arrangiert sind. Hat
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auBerdem eine LED fir
eine Dezimalstelle.

Kleiner BB 1-10 Motor, der
Gleichstrommotor E (arbeitet Gleichstrom-Spannung
&= digital zur  in mechanische Kraft
Erstellung  umwandelt.
von
Software
PWM)
TTL Leistung ’ BB 1-10 Zum Verstarken oder
MOSFET zum Umschalten von
elektronischen
Signalen verwendeter
Transistor.
Tl analoger ’ BB 5,6,7 Sensor, der eine
Temperatursensor 2 (analoger  Voltzahl meldet, die
Eingang proportional ist zur
erforderlich) Umgebungstemperatur
innerhalb eines
Bereichs von =55 °C bis
130 °C.
Sichtbarer BB 5,6,7 Sensor, der die Starke
Lichtsensor (analoger des Umgebungslichts
Eingang anzeigt.
erforderlich)
Infrarot- BB 1-10 Seitwarts emittierende
Empfanger LTR- (digitaler Infrarot-LED ist zur
302, Ausgang) Paarung mit dem LTR-
gelber Punkt 301 Photo-Transistor
konstruiert.
Infrarot- BB 1-10 Seitwarts messender
Empfanger LTR- (digitaler Infrarot Fototransistor,
301, Eingang) der zur Paarung mit

roter Punkt

dem LTE-302 Infrarot
Emitter konstruiert ist.

Mustercode zum Blinkenlassen einer Breadboard LED

Das Programm der / die folgende(n) TI CE Grafiktaschenrechner verwendet die Befehle
Send und Wait-Befehl zum Blinkenlassen einer bestimmten LED auf dem Breadboard.

Hinweis: Dieses Programm funktioniert ordnungsgemaR, wenn der Rechner an den ()
Hub angeschlossen ist und die LED physisch an BB1 (Breadboard Pin 1) auf dem ()

angeschlossen ist Hub.
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PRGM: BLINKBB

Send("CONNECT LED 1 TO BB1")
For(N,1,10)

Send("SET LED 1 ON")

Wait 1

Send("SET LED 1 OFF")

Wait 1

End

Send("DISCONNECT LED 1")

Hinweis: Falls Sie TI-Nspire™ CX
Technologie verwenden, lassen Sie
die Klammern weg und dndern Sie
End in EndFor.

BRIGHTNESS  I2C.

Die Hub Anweisungsfolge ,,CONNECT LED 1 TO BB1“ sagt dem Hub dass eine LED auf
dem Breadboard angeschlossen ist an Pin 1 auf dem Hub. Nach Absenden dieses
Befehls kann Ihr Code die LED als ,,LED 1“ adressieren. Der VERBINDEN Befehl ist nur
fur 1/0-Module und Breadboard Komponenten erforderlich. Er gilt nicht fur
gerateeigene Komponenten, wie etwa den eingebauten Lautsprecher.

Breadboard Grundlagen

Das Breadboard macht es einfach, die elektronischen Komponenten eines Projekts zu
verbinden, indem man Komponentenleitungen und Anschlusskabel in das Breadboard
einflgt.

Die Pins sind in Gruppen von 5 arrangiert. Die 5 Pins in jeder Gruppe sind elektrisch mit
einander auf der Riickseite der Platine verbunden. Sie verbinden die Leitungen und
Kabel mit einander, indem Sie sie in Pins innerhalb derselben Gruppe einfligen.

e Stromschienen oben und unten sind mit roten (+) und blauen (-) Streifen markiert.
Die Gruppen in jeder Schiene sind elektrisch entlang der gesamten Lange des
Streifens verbunden.

e Die restlichen 5-Pin-Gruppen sind mit Zahlen und Buchstaben gekennzeichnet. Jede
Gruppe ist von den anderen elektrisch isoliert.
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Front der Platine zeigt Stromschienen und Zwischenstecker auf Riickseite der Platine

Anschlusspins (normalerweise verborgen). Die 5-Pin-Gruppen in
jeder Stromschiene sind mit einander verbunden.
Alle anderen 5-Pin-Gruppen sind isoliert.

Die Liicke in der Mitte des Breadboards ermoglicht den einfachen Anschluss von
elektronischen Komponenten, die als dual-inline Pakete bereitgestellt werden.

Sie konnen Anschlusskabel zwischen dem Hub und dem Breadboard verwenden, um
Breadboard Komponenten mit Strom zu versorgen und sie mit Programmcode zu
kontrollieren oder zu liberwachen. Der Hub hat 20 gekennzeichnete Pins, einschlieBlich
10 Signalpins, 8 Massepins (GND), eines Stromeingangs mit 3,3 V und eines
Stromeingangs mit 5,0 V.

Erfahren Sie mehr

Eine Liste von VorsichtsmaRnahmen, die bei Verwendung des Breadboards und seiner
Komponenten zu ergreifen sind, finden Sie in Allgemeine VorsichtsmafSnahmen (Seite
30).

Musterprogramme und Einzelheiten zur Programmierung von Breadboard
Komponenten auf dem Tl-Innovator™ Hubfinden Sie im Tl-Innovator™ Technology
eGuide (hier).

Verwendung von zusditzlicher Stromversorgung Quelle

Normalerweise erhalten der Tl-Innovator™ Hub und seine angeschlossenen
Komponenten Strom vom Host-Rechner oder Computer, iber denDATN Stecker.
Bestimmte Komponenten, wie etwa der optionale Servomotor, bendtigen mehr Strom
als ein Rechner zur Verfugung stellen kann.

Der PWR Stecker im Hub erlaubt lhnen den Anschluss an eine zusatzliche Stromquelle.
Mit der Option TI Wall Charger oder dem External Battery Pack.
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TI Wall Charger (enthalten in dem Hub)

e Passt in eine Wandsteckdose.
e Verwendet keine Batterien.

External Battery Pack (getrennt verkauft)

e  Wiederaufladbar.

e Hat einen Ein/Aus Schalter mit einer Reihe von
LEDs, die gleichzeitig die Batterieladung
anzeigen, wenn Sie die Batterie einschalten.

e Schaltet sich selbst aus, wenn er fir etwa drei
Minuten vom Hub getrennt ist.

Hinweis: Zum Aufladen des External Battery
Packtrennen Sie ihn vom Hub und verbinden ihn
dann mit dem () TI Wall Charger unter
Verwendung des USB Standard A to Micro Kabels.
Verwenden Sie nicht den External Battery Pack als
zusatzliche Stromquelle wahrend des
Ladevorgangs.

Anschluss der Stromquelle

1. Identifizieren Sie den Mikrostecker am USB
Standard A to Micro Kabel fir zuséatzliche
Stromversorgung.

2. Stecken Sie den Mikrostecker in den PWR
Stecker oben am Hub.

3. Stecken Sie das freie Ende des Kabels (der ,A“ Stecker) in den USB Port in der
Stromquelle.

4. Schalten Sie die Stromquelle an:

- Beim Arbeiten mit dem Tl Wall Charger, stecken Sie ihn in eine
Wandsteckdose.

- Beim Arbeiten mit dem External Battery Pack, driicken Sie den Stromschalter.

Eine LED zur Anzeige der zusatzlichen Stromversorgung an dem Hub leuchtet zur
Anzeige, dass der Hub zusatzlichen Strom erhilt.
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5. Verbinden Sie den TI-Innovator™ Hub mit dem Host-Rechner unter Verwendung des
USB Standard A to Mini-B Kabels.

6. Verbinden Sie das I/O-Modul oder die Breadboard-Komponente mit dem Hub.
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Problembehandlung

Ich sehe beim AnschliefSen die griine LED nicht TI-Innovator™ Hub.

Vergewissern Sie sich, dass der Rechner eingeschaltet ist.

Falls Sie ein USB Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) Kabel zum Anschluss an einen
Rechner verwenden, vergewissern Sie sich, dass Sie das ,B“ Ende des Kabels mit
dem DATN Stecker unten am () verbinden. Hub. Ist das Kabel umgekehrt
angeschlossen, kann der Hub keinen Strom erhalten.

Vergewissern Sie sich, dass Ihr Rechner oder Computer die Systemanforderungen
erflllt (Seite 2).

Vergewissern Sie sich, dass das Ende des mit dem Rechner verbundenen USB-
Kabels vollstandig eingesteckt worden ist.

Wie schalte ich den Hub aus?

1.

Schalten Sie den Host-Rechner oder Computer aus.
- ODER -
Trennen Sie das USB-Kabel.

Trennen Sie alle zusatzlichen Sromversorgungsquellen, die an den PWR Port am ()
angeschlossen sind Hub.

Warum gibt mir mein Programm einen Syntaxfehler?

Falls Sie Code aus einer externen Quelle oder einem Texteditor eingefiigt haben,
konnte er ,geschwungene” Anflihrungszeichen (“...”’) an Stellen enthalten, die
gerade Anflhrungszeichen erfordern (,,...“). Sie missen eventuell einige oder alle

der geschwungenen Anflihrungszeichen ersetzen.

Die Syntaxregeln zwischen dem TI CE Grafiktaschenrechner und der TI-Nspire™ CX
Technologie unterscheiden sich geringfiigig. Code, der urspriinglich fir eine
Plattform erstellt wurde, muss eventuell modifiziert werden, um auf der anderen
zu funktionieren.

Vergewissern Sie sich auf dem TI CE Grafiktaschenrechner, dass an keinem
Codezeilenende ein Leerzeichen ist. Zum Auffinden dieser angehdngten
Leerzeichen bewegen Sie den Cursor auf die Zeile und driicken Sie 0]. Auch
benachbarte Leerzeichen im Code konnen einen Syntaxfehler verursachen.

Wie beende ich ein Programm, das nicht mehr reagiert?

TI CE Grafiktaschenrechner: Driicken Sie auf die Taste.

TI-Nspire™ CX Handheld: Halten Sie die Taste gedriickt und driicken Sie
mehrmals [enter],

Windows®: Halten Sie die Taste F12 gedriickt und driicken Sie mehrmals die
Eingabetaste.

Mac®: Halten Sie die Taste F5 gedriickt und driicken Sie mehrmals die
Eingabetaste.
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Warum erhalte ich einen Fehler, wenn ich versuche, ( ) zu aktualisieren TI-Innovator™
Sketch?

Wenn Sie die Zeichnung aktualisieren wollen, vergewissern Sie sich, dass Sie das
USB Standard A to Micro Kabel, nicht den ( ), verwenden USB Standard A to Mini-B
Kabels. Verbinden Sie das Mikroende des Kabels mit dem PWR Stecker oben am
Hub.

Erfahren Sie mehr

Weitere Problembehandlungs- Informationen entnehmen Sie dem Skript TI-Innovator™
Technology eGuide (hier).

Allgemeine Vorsichtsmafinahmen

Tl-Innovator™ Hub

Setzen Sie die Hub nicht Temperaturen von tber (140°F) 60°C aus.

() nicht auseinanderbauen oder misshandeln. Hub.

Verketten Sie nicht mehrere Hubs (iber die I/O Ports oder den Breadboard Stecker.
Verwenden Sie nur USB-Kabel, die mit dem () bereitgestellt werden Hub.
Verwenden Sie nur von TI bereitgestellte Mittel der Stromversorgung:

- Tl Wall Charger enthalten im TI-Innovator™ Hub

- Optional External Battery Pack

- 4-AA Batteriehalter enthalten im TI-Innovator™ Breadboard Pack

Vergewissern Sie sich, dass die Komponenten, die vom ( ) Strom erhalten, Hub
nicht die Strombegrenzung von 1 A des Hubs tibersteigen.

Vermeiden Sie den Gebrauch von Hub zur Kontrolle von Wechselstrom.

Breadboard-Stecker am Hub

Fugen Sie die Leitungen von LEDs und sonstige Komponenten nicht direkt in den
HubBreadboard-Stecker von ein. Bauen Sie die Komponenten auf dem Breadboard
zusammen und verwenden Sie die bereitgestellten Anschlusskabel, um das
Breadboard an den ( ) anzuschlieRen Hub.

Verbinden Sie den Pin mit 5 V auf dem Strombegrenzung von 1 A Breadboard-
Stecker nicht mit einem der anderen Pins, insbesondere den GND Pins. Dies konnte
den () beschadigen Hub.

Es wird nicht empfohlen, die oberste Reihe von Pins (BB1-10) mit der untersten
Reihe (GND und Stromanschliissen) zu verbinden.

Kein Pin auf dem Strombegrenzung von 1 A Breadboard-Stecker kann Strom von
mehr als 4 mA absorbieren oder abgeben.

Breadboard

Verbinden Sie nicht die positiven und negativen Leitungen einer Stromquelle mit
derselben Gruppe von 5 Pins auf dem Breadboard. Damit konnten Sie das
Breadboard und die Stromquelle beschadigen.

Beachten Sie die korrekte Polaritat:
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- Beim Anschluss des Breadboards an den Hub.

- Beim Anschluss von Komponenten, die empfindlich auf Polaritat reagieren, wie
etwa LEDs und TTL Leistung MOSFET.

1/0-Module

Verwenden Sie den passenden Eingangs- oder Ausgangsport, wie er fir das
jeweilige Modul erforderlich ist.

- Vibrationsmotor — unterstitzt auf OUT 1, OUT 2 und OUT 3.
- Servomotor — verwenden Sie nur OUT 3.

- Weille LED — unterstitzt auf OUT 1, OUT 2 und OUT 3.

- Analoger Lichtsensor — unterstiitzt auf IN 1, In 2 und IN 3.

- Ultraschall-Ranger — unterstltzt auf IN 1, IN 2.

Verwenden Sie eine zusatzliche Stromversorgung fir Module, die mehr als 50 mA
bendtigen, einschlieflich:

- Vibrationsmotor
- Servomotor

Halten Sie nicht die Achse des Servomotors fest, wahrend sie sich dreht. Drehen
Sie auch den Servomotor nicht per Hand.

Weile LED:

- Biegen Sie die Leitungen nicht wiederholt; dies schwacht die Drahte und kann
dazu fiihren, dass sie brechen.

- Die LED erfordert die korrekte Polaritdt, wenn sie in ihre Buchse eingesteckt
wird. Einzelheiten entnehmen Sie bitte den Anweisungen zum Zusammenbau
der LED in der TI-Innovator™ Technology eGuide (Seite 19).

- Die LED erfordert die korrekte Polaritdt, wenn sie in ihre Buchse eingesteckt
wird. Einzelheiten entnehmen Sie bitte den Anweisungen zum Zusammenbau
der LED (Seite 341).

Kein I/O-Modul kann mehr als 4 mA aufnehmen oder abgeben.

TI-Innovator™ Rover

Setzen Sie die Rover nicht Temperaturen von Uber (140°F) 60°C aus.
Bauen Sie den Rover nicht auseinander und nutzen Sie ihn nicht zweckentfremdet.
Stellen Sie nichts mit einem Gewicht von Uber 1 kg auf die Rover Plattform.

Verwenden Sie nur USB-Kabel, die mit dem Tl-Innovator™ Hub bereitgestellt
werden.

Verwenden Sie nur Bandkabel, die mit dem Rover bereitgestellt werden.
Verwenden Sie nur das von Tl bereitgestellte Ladegerat, das im Hub enthalten ist.

Der an der Vorderseite angebrachte Ultraschall Ranger erkennt Objekte innerhalb
einer Entfernung von 4 Metern vom Rover. Um die besten Ergebnisse zu erzielen,
achten Sie darauf, dass die Oberflache des Objekts groRer als ein Portfolio ist. Falls
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er zur Erkennung von kleinen Objekten, wie etwa einer Tasse, verwendet wird,
platzieren Sie den Rover innerhalb eines Meters vom Objekt entfernt.

e Um die besten Ergebnisse zu erzielen, verwenden Sie lhren Grafikrechner ohne das
Schiebeetui.

e Um die beste Leistung zu erzielen, verwenden Sie den Rover auf dem Boden, nicht
auf Tischen. Falls der Rover von einem Tisch féllt, kann es zu Schaden kommen.

e Um die beste Leistung zu erzielen, verwenden Sie den Rover auf einer harten
Oberflache. Die Rader des Rover kdnnen sich auf Teppichen verfangen oder daran
hangen bleiben.

e Drehen Sie die Halteklammern an der Rechnerplattform erst, nachdem Sie sie
zunachst angehoben haben. Anderenfalls konnten sie brechen.

e Verwenden Sie den Marker nicht als Hebel, um den Rover zu schieben oder zu
ziehen.

e Schrauben Sie nicht die Verkleidung unten am Rover ab. Geber haben scharfe
Kanten, die nicht freiliegen sollten.

e Bewegen Sie Rover nicht, nachdem Sie ein Programm ausgefihrt haben. Das
interne Gyroskop kann unbeabsichtigt versuchen, den Rover mithilfe des
urspriinglichen Standorts wieder auf Kurs zu bringen.

e Wenn Sie das Breadboard-Bandkabel in den Hub Breadboard-Stecker einstecken,
ist es sehr wichtig, dass Sie das Kabel korrekt einstecken. Achten Sie darauf, den
roten (dunklen) Drahtstecker in das 5-V-Loch auf dem Hub- Breadboard-Stecker
einzustecken.

Vorsicht: Wenn Sie eines der Kabel |16sen oder entfernen, verwenden Sie dieses Bild als
Referenz fir korrekte Anschlisse.
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Reference to Bottom View
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Tl-Innovator™ Hub-Befehle Version 1.4

Verwenden Sie die Hub-Menis, um ein Programm zu erstellen oder zu bearbeiten. Sie
kénnen lhnen Zeit fir die Erstellung von Programmen sparen und Ihnen dabei helfen,
Befehlsbuchstabierung und -syntax zu korrigieren.

Code Samples

Ill

Wenn Sie ein ,,Code-Beispiel” in einer Befehlstabelle sehen, kann dieses , Code-
Beispiel” kopiert und so wie es ist an Ihren Graphikrechner gesendet und in lhren
Berechnungen verwendet werden.

Beispiel:
Code- Send ("RV FORWARD 5")
Beispiel: Send ("RV FORWARD SPEED 0.2 M/S TIME 10")

Hinweis: Um einen Befehl mithilfe des Hub-Mends zu erstellen, missen Sie Folgendes
kennen:

e Den eindeutigen Namen der Komponente, die Sie adressieren, wie etwa “TON” flr
den gerateeigenen Lautsprecher.

e Die Befehlsparameter, die fiir die Komponente gelten, wie etwa Tonfrequenz und -
dauer. Einige Parameter sind optional und Sie missen eventuell den Wertebereich
eines Parameters kennen.

Syntax verstehen

e GrofRgeschriebene Worter sind Schllsselworter.

e Kleingeschriebene Worter sind Platzhalter fiir Zahlen.
e Befehle in Klammern sind optionale Parameter.

In SET LIGHT ON [[BLINK| TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds] wird anstelle von
“frequency” beispielsweise “1” und anstelle von “seconds” beispielsweise “10”
eingegeben.

Send ("SET LIGHT 1 BLINK 2 TIME 10")

HINWEIS: Die unten aufgelisteten Befehle sind fiir das CE Taschenrechner Hub-Men(i.
Wenn Sie TI-Nspire™ CX Technologie verwenden, werden die Klammern ausgelassen.
AuRerdem werden Sie bei der TI-Nspire™ CX Technologie weitere kleine Unterschiede
bei den Befehlen bemerken, beispielsweise “Endfor” anstelle von “End”. Zu
Referenzzwecken werden Screenshots bereitgestellt. HINWEIS: Die tatsachlichen
Menus kénnen geringfligig von den gezeigten Abbildungen abweichen.

Tl-Innovator™ Hub-Befehle Version 1.4 34



Letzter Meniieintrag
Neu in Sketch v1.4

Bitte beachten Sie die letzten Menieintrage. Diese ermoglichen es Ihnen, den Namen
des Objekts einzutippen, anstatt ihn aus dem Meni auszuwahlen. Sie kdnnen auch fiir
Sensoren und Peripheriegerdte benutzt werden, die nicht explizit in den Menis
aufgefihrt sind. Um diese zu benutzen, wahlen Sie das Meniielement aus, um den
Anfang des Befehls einzufligen. Dann tippen Sie den Namen des Sensors oder Gerats

ein, den bzw. das Sie benutzen wollen.

Letzter Meniieintrag CE-Rechner TI-Nspire™ CX
=~ Send("SET BfEr——
@ 2 Checkl
Send("SET] | DIGITAL.OUT NECT-Output  *»
1:AVERAGING J AVERAGING NECT-Input >
J:BBPORT K _BBPORT >
K:Send("SET 3
- Send("READ
Uidloness  Smecrme
1:BBPORT J BEPORT ,
J: Send("READ .

Send ("CONNECT

Send (" CONNECT]
OTSWITCH
A:BUTTON
B:MOTION

C:POTENTIOMETER
D: THERMISTOR

F : LOUDNESS
G: BBPORT
[EESend("CONNECT

e e
G LOUDNESS (ONNECT=Input~ »
H BEPORT ’

Send ("DISCONNECT

6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER

9:RELAY

[EHSERVO

A: SQUAREWAVE
B:DIGITAL.OUT
C:BBPOR
D:Send("DISCONNECT

D SUURREWAVE ey ,
C DIGITAL.OUT DNNECT-Output »
D BBPORT ONNECT-Input  »

E_Send 'DISCONNECT »

HUB-Meniis
— Send("SET...
— Send("READ...
— Einstellungen
- Wait
- Get(
- eval(
— Rover (RV) ...
— Send("CONNECT-Output...
— Send("CONNECT-Input...

CE Taschenrechner

CTL 1,0 COLOR EXEC
ESend("SET...
Send("RERD...

Settings..

Hait

Get.(

eval(

Rover (RV)..
Send("CONNECT-Output...
94Send("CONNECT-InpPut...

PN ABWN

TI-Nspire™ CX

& 2 Check|

i= 3 Define 2 Send 'READ »

1.4 Contro3 Settings »

145 Transf4 Wait

Y610 5 Get

1257 Mode 6 eval(

= [BIFBI 7 Rover RV)

9 Draw 8 Send "CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-lnput

0:Ports...

A:Send( "RANGE...
B:Send("AVERAGE...
C:Send("DISCONNECT-Output...
D: Send("DISCONNECT-InpPut.....

[EManage..

A Ports
41 Actions » I
& 2 Check -

i= 3 Define 6 eval( l

1.4 Contro 7 Rover RV)

145 Transfi8 Send "CONNECT-Output

16 /0 9 Send "CONNECT-Input

1257 Mode A Ports

= [BIFUBI B Send "RANGE

o Draw C Send "AVERAGE »
D Send "DISCONNECT-Output »
£ Send "DISCONNECT-Input_»
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- Ports...

—  Send("RANGE...

— Send("AVERAGE...

—  Send("DISCONNECT-Output...
— Send("DISCONNECT-Input...
- Manage...

Send("SET... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
. ser =
— LIGHT 2:COLOR e
— COLOR
— SOUND
- LED
- RGB
— SPEAKER
— POWER
— SERVO.CONTINOUS
— DCMOTOR
— ANALOG.OUT
— VIB.MOTOR
— COLOR.RED
— COLOR.GREEN
— COLOR.BLUE
-  SUMMER
— RELAIS
— SERVO
— SQUAREWARE
— DIGITAL.OUT
— AVERAGING
— Send("SET
Weitere Set-Befehle

6 SPEAKER

7 POWER »
8 SERVO.CONTINUOUS NECT-Output
9 ANALOG.OUT NECT-Input

A VIBMOTOR

Send("READ... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
e READ
— BRIGHTNESS
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DHT

RANGER
LIGHTLEVEL
TEMPERATUR
FEUCHTIGKEIT
MAGNITIC
VERNIER
ANALOG.IN
DIGITAL.IN
SWITCH
BUTTON
MOTION
POTENTIOMETER
THERMISTOR
AVERAGING
RGB
LAUTSTARKE
BBPORT
TIMER
Send("READ

Weitere READ-Befehle

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]| il
ET

Send ("READ) 2 DHT EAD
[MHBRIGHTNESS 3 RANGER

2: DHT 4 LIGHTLEVEL

3:RANGER 5 TEMPERATURE
4:LIGHTLEVEL 6 MOISTURE

S: TEMPERATURE 7 MAGNETIC W)
6:MOISTURE 8 VERNIER ONNECT-Output
7:MAGNETIC 9 ANALOGIN ONNECT-Input
8:VERNIER A DIGITALIN

94ANALOG. IN - -

Send( "READ) B SWITCH [EAD
@TDIGITAL. IN C BUTTON

A:SWITCH D MOTION

B:BUTTON E POTENTIOMETER

C:MOTION F THERMISTOR
D:POTENTIOMETER G AVERAGING V)

E: THERMISTOR H RGB ONNECT-Output
F : AVERAGING | LOUDNESS ONNECT-Input
G:RGB J BEPORT

[EPLOUDNESS =

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP 1 I EAER T B o ]
a ET »

Einstellungen ...

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

e Einstellungen 1] REL = ;

- ENN Torr 2 e » '
3;‘[’ME Z ?EIC:SERATURE

- AUS s

_ AU F ;:EﬂM[D[TY i Em/so "CONNECT-Input :
94CCH - >

- ZEIT

— BLINK

— TEMPERATUR

— FEUCHTIGKEIT

— IM UHRZEIGERSINN

— GEGEN DEN UHRZEIGERSINN

-  NAMED

— PULLDOWN
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- INPUT

- PH

- FORCE10

- FORCE50

- PRESSURE
- PRESSURE2

Wait
e Wait

CE Taschenrechner

8: Send("CONNECT OQutput...
94Send("CONNECT-Input...

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions

2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1. 4 Contro 3_Settings »
115 Transf

%610 5 Get

155 7 Mode 6 eval(

= [BIEBN 7 Rover RV)

B o Draw 8 Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-Input
A Ports

Get(
o Get(

CE Taschenrechner

:Send("SET.
2

teval(

:Rover (RV)..
:Send("CONNECT-Output..
VSend("CONNECT-Input...

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
@) 2 Check 1 Send"SET
Define 2 Send 'READ »
1e. 4 Contro 3 Settings »

15 Transfid Wait
% 6 10 _,

1557 Mode 6 eval(

= BN 7 Rover RV)

E5 o Draw © Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-lnput
A Ports

eval( CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
% 1 Actions

L eVaI( @ 2 Check 1 Send'SET »
CTL 1,0 COLOR EXEC [NE ’
1:Send( "SET. e 4 Contro3 Settings ,
2: Send( "READ 115 Transi4 Wait
3:Settings. %6 110 5 Get
4:Wait 1257 Mode HEIENS [
S:Get ( = [BIEGEN 7 Rover RV) 4
Eeval( B0 9 Draw 8 Send 'CONNECT-Output
7:Rove 9 Send "CONNECT-Input »
8: Send("CONNECT Output... A Ports »
94Send("CONNECT-InpPut... -

Rover (RV)...

—  Drive RV...

— Read RV Sensors...
— RV Settings...

— ReadRV Path...

— RV Color...

— RV Setup...

— RV Control...

— Send "CONNECT RV"

CE Taschenrechner

CTL 1,0 COLOR EXEC [NE
Send("SET..

:Send("RERD...

Settings..

Hait

Get (

eval(

EB8Rover (RV)..
8:Send(“CONNECT-Output...
94Send("CONNECT-InpPut...

RN

TI-Nspire™ CX

2 Check
i= 3 Define 2 Send 'READ 3
Settings »
Wait

Get

eval(

Rover (RV)

Send "CONNECT-Output
Send *CONNECT-Input
Ports.
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Send "DISCONNECT RV"

Send("CONNECT-Output...
CONNECT-Output

LED

RGB

SPEAKER
POWER
SERVO.CONTINUOUS
DCMOTOR
ANALOG.OUT
VIB.MOTOR
SUMMER
RELAIS

SERVO
SQUAREWAVE
DIGITAL.OUT
BBPORT
Send("CONNECT

LIGHT
COLOR
SOUND

CE Taschenrechner

Send("CONNECT
ELED

:RGB
: SPEAKER
:POWER
:SERVO. CONTINUOUS
:ANALOG. OUT
:VIB.MOTOR

:BUZZER
9YRELAY

ONCUBWN

TI-Nspire™ CX

2 RGB ) »
3 SPEAKER »
4 POWER

5 SERVO.CONTINUOUS

6 ANALOG.OUT

7 VIBMOTOR >
8 BUZZER {ECT-Output  »
9 RELAY NECT-Input ~ »
A SERVO ,

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

Send("CONNECT]
6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER
9:RELAY
[EHSERVO

A: SQUAREWAVE
B:DIGITAL.OUT

C:BBPORT
D: Send("CONNECT

%1 Actions » I
> »
5 SERVO.CONTINUOUS ) ,
6 ANALOG.OUT ,
7 VIBMOTOR
8 BUZZER
9 RELAY
A SERVO »
B SQUAREWAVE \ECT-Output  »
C DIGITAL.OUT NECT-Input ~ »
BEPORT ,

Send("CONNECT-Input...

CE Taschenrechner

TI-Nspire™ CX

]

e CONNECT-Input =
2 RANGER
[EDHT 3 LIGHTLEVEL V) 3
- DHT 2: RANGER 4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Output >
3:%%&5%& 5 MOISTURE [ONNECT-Input &
: 6 MAGNETIC ,
- RANG ER S:MOISTURE 7 VERNIER ANGE 3
g:vggnﬂéc 8 ANALOGIN VERAGE ,
: 9 DIGITALIN ISCONNECT-Output »
- LIGHTLEVEL &gl:gl#gs% A SWITCH ‘ISCONNECTf\n:ulu 3
. - »
- TEMPERATU R [NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n 4 1 Actions Pmi-
_ A ET »
Send ("CONNECT] 9 DIGITALIN EAD »
— MOISTURE @TSWITCH A SWITCH ,
A:BUTTON B BUTTON
B:MOTION C MOTION
- MAG NETIC C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER
D: THERMISTOR E THERMISTOR V) >
- VERNIER E EgSDNESS Z TSEDNESS igmég:ﬁ:ﬁm ;
G: BBPORT H BBPORT v
— ANALOG.IN [EBSend( " CONNECT
- DIGITALIN
-  SWITCH
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— BUTTON

-  MOTION

— POTENTIOMETER
— THERMISTOR

- RGB

— LAUTSTARKE

— BBPORT

— Send("CONNECT

— BRIGHTNESS

Ports... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
[NORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP n » il
e Ports oy e s s e e[ QERCER ——
200T2 5 evall
UT 1 30UT3 7 ;\;aver(R\/? >
- OUT 1 2:0UT 2 4 IN1 3 Send "CONNECT-Output ~ *
3:?HT13 5 IN2 3 Send "CONNECT-Input 3
: 6 IN3 A P
- ouT 2 g: m g 7 12C 3 S:::“RANGE :.
: 8 BB1  © Send'AVERAGE »
7:12C 9 BB2 3 Send "DISCONNECT-O
- ouT 3 gl‘gg é A BB3 H S::d “DISCONNECT—\nszut:
v Manage >
- N [T ——
9BB2 5 evall
- IN 2 0185 3 ABB3 7 ;\;aver(R\ﬁ 3
A:BB 4 B BB4 3 Send "CONNECT-Output
. : CBBS5 ) Send"CONNECT-Input  »
IN 3 B:BB 5
- . C:BB 6 D BB6 A Ports )
D:BB 7 EBB7 3 Send'RANGE ’
_ 12C E:BB 8 FEBé  © Send'AVERAGE »
F:BB 9 G BB9 3 Send "DISCONNECT-Output
G:BB 10 H BB10 _: Send'DISCONNECT-Input »
- BB 1 [EBBBPORT IRl Manage >
- BB2
- BB3
- BB4
- BB5
- BB6
- BB7
- BBS8
- BBY9
- BB10
— BBPORT
Send("RANGE... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
e RANGE
— BRIGHTNESS
— LAUTSTARKE
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LIGHTLEVEL
TEMPERATUR
POTENTIOMETER
FEUCHTIGKEIT
THERMISTOR
ANALOG.IN

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

Send ("RANGE]

EBRIGHTNESS

2: LOUDNESS
:LIGHTLEVEL

: TEMPERATURE
:POTENTIOMETER
:MOISTURE
:THERMISTOR
:ANALOG. IN

% 1 Actions
B2 Check -

:= 3 Define 6 eval(

7 Rover RV)
ONNECT-Output
ONNECT-Input

LOUDNESS
3 LIGHTLEVEL

4 TEMPERATURE  ANGE
5 POTENTIOMETER VERAGE »

6 MOISTURE IISCONNECT-Output »
7 THERMISTOR ISCONNECT-Input >
8 ANALOGIN 3

Send("AVERAGE...
AVERAGE

BRIGHTNESS
LAUTSTARKE
LIGHTLEVEL
TEMPERATUR
POTENTIOMETER
FEUCHTIGKEIT
THERMISTOR
ANALOG.IN

Weitere AVERAGE-Befehle

CE Taschenrechner

EBRIGHTNESS
:LOUDNESS
LIGHTLEVEL
TEMPERATURE
POTENTIOMETER
MOISTURE
THERMISTOR
ANALOG. IN

N UBRWN

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
2 Check S
i= 3 Define 4 Wait

2 LOUDNESS V)

3 LIGHTLEVEL ONNECT-Output
4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Input
5 POTENTIOMETER

6 MOISTURE ANGE
7 THERMISTOR VERAGE |
8 ANALOG.IN ~

Send("DISCONNECT-Output...

CE Taschenrechner

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP )

TI-Nspire™ CX

tini—

e DISCONNECT-Output...

2 RGB
[MELED 3 SPEAKER »

- LED 2:RGB 4 POWER NECT-Output  *»
3: SPEAKER 5 SERVO.CONTINUOUS NECT-Input  *
4:POWER 6 ANALOG.OUT »

- RGB 5: SERVO, CONTINUOUS 7 VIEMOTOR 3 ,
6: ANALOG. OUT 8 BUZZER AGE >
7:VIB.MOTOR 9 RELAY DNNECT-Output

— SPEAKER 5:BUzZER % SEruo oMNECT it
9YRELRY - »

- POWER e ——
5 SERVO.CONTINUOUS

- SERVOCONTINUOUS SNHLOG.OUT 6 ANALOG.OUT >
7:VIB.MOTOR 7 VIBMOTOR NECT-Output  »
8:BUZZER 8 BUZZER \ECT-Input »

- DCMOTOR 9:RELAY 9 RELAY i >
B e e B

: B SQUAREWAVE IAGE ,

- ANALOG.OUT B:DIGITAL.OUT C DIGITAL.OUT DNNECT-Output »
C:BBPORT D EBPORT ONNECT-Input >

—_ V | B . MOTO R D:Send("DISCONNECT E Send "DISCONNECT »

-  SUMMER

— RELAIS

- SERVO

- SQUAREWAVE

— DIGITAL.OUT

— BBPORT

— Send("DISCONNECT
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LIGHT
COLOR
SOUND

Send("DISCONNECT-INPUT...

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

— T
e DISCONNECT-Input ... =
2 RANGER
(1:000 3 LIGHTLEVEL n »
- DHT 2:RANGER 4 TEMPERATURE NNECT-Output ~ »
3:LIGHTLEVEL 5 MOISTURE NNECT-Input
4: TEMPERATURE 6 MAGNETIC 3
- RANG ER S:MOISTURE 7 VERNIER NGE >
g:vggnﬂéc 8 ANALOG.IN ZRAGE >
: 9 DIGITALIN JCONNECT-Output »
- LIGHTLEVEL 8:ANALOG. IN A SWITCH ;CONNECPm:ulu 3
94DIGITAL. IN v »
- TEMPERATU R NIIRHRL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP 4 1 Actions YA
9 DIGITALIN
- FEUCHTIG KEIT l-lITCH A SWITCH n O
A:BUTTON B BUTTON NNECT-Output ~ »
B:MOTION C MOTION NNECT-Input
- MAG N ETIC C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER i 3
g: EEERMISTOR E THERMISTOR NGE v
: F RGB ZRAGE »
— VERNIER F: LOUDNESS G LOUDNESS JCONNECT-Output »
G:BBPORT H BEPORT ICONNECT-Input
—  ANALOG.IN H: Send("DISCONNECT 3
— DIGITAL.IN
- SWITCH
- BUTTON
- MOTION
— POTENTIOMETER
— THERMISTOR
- RGB
— LAUTSTARKE
- BBPORT
— BRIGHTNESS
MANAGE CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP 3 1 Actions
. !
VERWALTEN 22 creck
1. 4 Contro7 Rover RV) ,
— BEGIN ; .y ,
,
2 ,
- ISTI 3 ,
4 T ,
5 Send "HELP" DISCONNECT-Output »
-  WHO ¢ SendVERSION “DlscowNECT—m:;u »
7 Send'ABOUT" _ f& 3
-  WHAT
- HELP
— VERSION
- ABOUT
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Weitere unterstitzte Befehle, die nicht im Hub-Menii vorhanden sind

Weitere SET-Befehle

— FORMAT ERROR STRING/NUMBER
— FORMAT ERROR NOTE/QUIET

—  FLOW [TO] ON/OFF

— 0UT1/2/3[TO]

Weitere READ-Befehle
— ANALOG.OUT
- SUMMER
— COLOR
- RED
— GREEN
- BLUE
— DCMOTOR i
— DIGITAL.OUT i
— FORMAT
- FLOW
— IN1/IN2/IN3
— LAST ERROR
— LEDi
— LIGHT
- 0UT1/2/3
- PWR
— RELAYi
— RESOLUTION
- RGBi
— REDi
— GREEN
- BLUEI
— SERVOIi
— SERVO i CALIBRATION
— SOUND
— SPEAKER i
—  SQUAREWAVE i

43
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e Weitere AVERAGE-Befehle
— PERIOD

e Weitere CALIBRATE-Befehle
— CALIBRATE
— SERVO i minimum maximum
— TEMPERATUREiclc2c3r
— THERMISTOR iclc2c3r
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SET

Der SET-Befehl wird verwendet, um Ausgaben an Pins oder Ports zu erzeugen oder um
Ausgabegerdte zu steuern, beispielsweise LEDs, Servomotoren, Lautsprechertone und
mehr. Er wird auch zur Steuerung verschiedener Systemeinstellungen verwendet.
Dazu zdhlen beispielsweise die Formatierung von Fehlerinformationen und die
Kommunikationsablaufsteuerung. SET generiert KEINE Antworten, die gelesen werden
missen. Um zu ermitteln, ob ein SET-Befehl erfolgreich war oder nicht, kann ein READ
LAST ERROR-Befehl gesendet und die Antwort auf diesen Befehl gelesen werden. Die
Sensoren, Steuerungen und Einstellungen, fiir die SET genutzt werden kann, finden Sie
in der folgenden Tabelle.

SET etwas

Befehl: SET

Befehlssyntax: | SET

Bereich:

Beschreibung: | Wird verwendet, um Optionen oder Ausgabestatus einzustellen
oder Informationen zur Steuerung eines externen Aktuators oder
Ausgabegerits bereitzustellen, z. B. das Einschalten eines RELAIS.

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare
Komponente:

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

—
)

COLOR ) ’
ML IGHT 3 SOUND »
2: COLOR 4 LED
3: SOUND 5 RGB
4:LED 6 SPEAKER
S:RGB 7 POWER v
6: SPERKER 8 SERVO.CONTINUOUS VECT-Output  »
7: POWER 9 ANALOG.OUT NECT=Input »
8: SERVO. CONTINUOUS A VIBMOTOR v
94ANALOG. OUT v -

s )
’
@TVIB.MOTOR B COLOR.RED »
A: COLOR.RED C COLOR.GREEN
B:COLOR.GREEN D COLOR.BLUE
C: COLOR. BLUE E BUZZER
D:BUZZER F RELAY v
E:RELAY G SERVO NECT-Output  »
F : SERVO H SQUAREWAVE NECT-Input >
G: SQUAREWAVE | DIGITAL.OUT ’
EEDIGITAL.OUT > ~

|& 2 Checkl

I DIGITAL.OUT NECT-Output  »
1:AVERAGING J AVERAGING NECT-Input »
J:BBPORT K _BEPORT ’
K:Send("SET LsendseT______ A
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LIGHT [TO] ON/OFF

Befehl:

LIGHT [TO] ON/OFF

Befehlssyntax:

SET LIGHT ON [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
SET LIGHT OFF
—identisch mit LED, aber fiir gerateeigene rote LED.

Bereich:

Beschreibung:

Ermdoglicht die Steuerung der gerateeigenen digitalen roten LED.
Einstellung der optionalen Blinkfrequenz und -dauer.

SET LIGHT ON [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
SET LIGHT OFF

Ergebnis: Schaltet LICHT ein.
Schaltet LICHT ab.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

COLOR [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehl:

COLOR [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Befehlssyntax:

SET COLOR r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]seconds]
SET COLOR.component x [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]seconds]

Bereich:

Beschreibung:

Gerateeigene RGB-FARB-LED mit den Unterkomponenten .RED,
.GREEN und .BLUE. Eskann eine Blinkfrequenz und Blinkdauer fir
das gesamte Element oder fiir jede individuelle Komponente
festgelegt werden; ebenso kdnnen PWM-Level individuell oder
gleichzeitig bestimmt werden.

Ergebnis: r, gund b stehen jeweils fiir den r-Wert, den g-Wert und den b-
Wert und die verfiigbaren Bedienelemente sind
AN/AUS/AUF/AB/STOPP.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

Siehe auch:
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COLOR.RED [TO] r [[BLINK| TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehl:

COLOR.RED [TO] r [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Befehlssyntax:

Send(“SET COLOR.RED...")
ON/OFF/UP/DOWN/STOP/0-255 (red element)
[BLINK frequency] (in Hz)

[TIME duration] (in secs)

Bereich:

Beschreibung:

ROTE Komponente der gerdteeigenen RGB-FARB-LED. Es kann eine
Blinkfrequenz und Blinkdauer flr das gesamte Element oder fir
jedeindividuelle Komponente festgelegt werden; ebenso kénnen
PWM:-Levelindividuell oder gleichzeitig bestimmt werden.

Ergebnis: r steht fiir das rote Level und die verfligbaren Bedienelemente sind
AN/AUS/AUF/AB/STOPP.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehl:

COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Bereich:

Beschreibung:

GRUNE Komponente der geriteeigenen RGB-FARB-LED. Es kann
eine Blinkfrequenz und Blinkdauer fiir das gesamte Element oder
fur jede individuelle Komponente festgelegt werden; ebenso
kédnnen PWM-Level individuell oder gleichzeitig bestimmt werden.

Ergebnis: g steht fiir das griine Level und die verfligbaren Bedienelemente
sind AN/AUS/AUF/AB/STOPP.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehl: COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Befehlssyntax: | SET COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung: | BLAUE Komponente der gerdteeigenen RGB-Farb-LED. Es kann eine
Blinkfrequenz und Blinkdauer fiir das gesamte Element oder fiir
jedeindividuelle Komponente festgelegt werden; ebenso kdnnen
PWM-Level individuell oder gleichzeitig bestimmt werden.

Ergebnis: b steht fiir das blaue Level und die verfiigharen Bedienelemente
sind AN/AUS/AUF/AB/STOPP.

Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:

SOUND [TO] frequency [[TIME] seconds]

Befehl: SOUND [TO] frequency [[TIME] seconds]

Befehlssyntax: | SET SOUND frequency [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung: | SOUND st der gerateeigene Lautsprecher, der einen Ton mit einer
festgelegten Frequenz erzeugen kann. Wenn keine Angabe
gemacht wurde, werden Téne standardmaRig 1 Sekunde lang
abgespielt.

SET SOUND frequency [[TIME] seconds]

Ergebnis: Tonwiedergabe Uber gerateeigenen Lautsprecher.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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SOUND OFF/0

Befehl:

SOUND OFF/0

Befehlssyntax:

SETSOUNDO

Bereich:

Beschreibung:

SOUND ist der gerateeigene Lautsprecher, der einen Ton mit einer
festgelegten Frequenz erzeugen kann. Wenn keine Angabe
gemacht wurde, werden Tone standardmaRig 1 Sekunde lang
abgespielt.

SET SOUND 0: stellt den Ton desinternen Lautsprechers
unverziglich ab.

Ergebnis: Stoppen der Tonwiedergabe.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

LED i [TO] ON/OFF

Befehl:

LED i [TO] ON/OFF

Befehlssyntax:

SET LED i ON/ OFF [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
—digitale LED (nur an oder aus)

Bereich:

Beschreibung:

Ermoglicht die Steuerung einer externen LED, um die optionale
Blinkfrequenz und -dauer sowie die PWM-Funktionen einzustellen,
wenn der mit der LED verbundene Pin dies unterstitzt.

SET LED i ON [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds] — digitale
LED (nur an oder aus)

SET LED i OFF: schaltet die LED ab (identisch mit SET LED i 0).

Ergebnis: Schaltet LED ein.
Schaltet LED ab,
wenn eine Verbindung mit einem Analog-PWM-Pin besteht.
Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:
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LED i [TO] 0-255

Befehl:

LED i [TO] 0-255

Befehlssyntax:

SET LED i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
—analoge LED (PWM-Tastverhéltnis)

Bereich:

Beschreibung:

Ermoglicht die Steuerung einer externen LED, um die optionale
Blinkfrequenz und -dauer sowie die PWM-Funktionen einzustellen,
wenn der mit der LED verbundene Pin dies unterstitzt.

SET LED i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds] —
analoge LED (PWM-Tastverhaltnis)

Ergebnis: wenn eine Verbindung mit einem Analog-PWM-Pin besteht.
Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:
RGB
Befehl: CONNECT RGB
Befehlssyntax: | CONNECT RGB

Wertebereich

Beschreibung:

Dieser Befehl konfiguriert die Zeichnung, die fiir das TI-RGB Array
verwendet werden soll.

Das Array mussim Voraus Giber den BB-Port verbunden sein.
Eine falsche Verbindung hat eine Fehleranzeige zur Folge.

Ergebnis: Das RGB-Array steht nun zur Verwendungim Programm zur
Verfligung.

Typ oder Sensor

Adressierbare | 1-RGB Array Datenblatt

Komponente:
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SPEAKER i [TO] frequency [[TIME] seconds]

Befehl:

SPEAKER i [TO] frequency [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET SPEAKER i [TO] frequency [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung:

Das gleiche wie TON oben, auBer dass der Ton Uber einen externen
Lautsprecher wiedergegeben wird, der mit einem digitalen
Ausgangspin verbunden ist; verflighar an jedem IN/OUT-Port oder
dem Breadboard-Anschlussport.

Hinweis: Der gerateeigene TON und ein externer LAUTSPRECHER
kdénnen nicht gleichzeitig verwendet werden.

Ergebnis: Tonwiedergabe mit festgelegter Frequenz, optionale Dauer in
Millisekunden, Standard =1 Sekunde.
Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:
POWER
Befehl: POWER i [TO] 0-100

Befehlssyntax:

SETPOWER 1n
wobeindie Intensitdt des Ausgangs von 0—100 ist

SET POWER 150 —stellt den Strom auf 50 % der Hochstleistung ein.

Wertebereich

0-100

Beschreibung:

POWER wird benutzt, um den Ausgangsstrom zu steuern, und
wird Ublicherweise mit einem MOSFET und einer Batteriequelle
benutzt.

Kann dazu benutzt werden, den Ausgang zu Geraten wie einem
Motor oder einer Pumpe zu kontrollieren.

Ergebnis: Kontrolliert die Ausgangsintensitat des Geréts, das Gber das
MOSFET verbunden ist.
Typ oder Steuern

Adressierbare

Komponente:
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SERVO i [TO] position

Befehl:

SERVO i [TO] position

Befehlssyntax:

SET SERVO i [TO] position.

Bereich:

Beschreibung:

Steuerungsschnittstelle fiir Servomotor. Die Servos kénnen
entweder kontinuierliche oder Sweep-Servomotoren sein.
Position = Wert zwischen -90 und 90, Bereich auf-90 bis 90
festgelegt —Verwendung mit SWEEP-SERVOS

Ergebnis: Sweep-Servomotoren: Die Position ist ein Wert zwischen -90 und
90.
Der Wert O entspricht der Angabe von NULL.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

SERVO i [TO] STOP

Befehl:

SERVO i [TO] STOP

Befehlssyntax:

SET SERVO i STOP

Bereich:

Beschreibung:

Steuerungsschnittstelle fiir Servomotor. Die Servos kdnnen
entweder kontinuierliche oder Sweep-Servomotoren sein.

Hinweis: Sweep-Servomotoren stoppen am Ende des Schwungs
automatisch.

SET SERVO i STOP: stoppt die Bewegung des Servos

Ergebnis: Laufende Vorgange auf einem kontinuierlichen Servo werden
angehalten.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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SERVO i [TO] ZERO

Befehl: SERVO i [TO] ZERO

Befehlssyntax: | SET SERVO i ZERO/position

Bereich:

Beschreibung: | Einstellen des Servos auf Null-Position bei einem Sweep-Servo oder
keine Bewegung bei einem kontinuierlichen Servo.

Ergebnis: Sweep-Servomotoren: Die Position ist ein Wert zwischen -90 und
90.

Der Wert O entspricht der Angabe von NULL.

Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:

SERVO i [TO] [CW/CCW] speed [[TIME] seconds]

Befehl: SERVO i [TO] [CW/CCW] speed [[TIME] seconds]

Befehlssyntax: | SET SERVO i CW/CCW speed [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung: | Geschwindigkeit zwischen -100 und 100, optional im
Uhrzeigersinn/gegen den Uhrzeigersinn; wenn Geschwindigkeit <0,
gegen den Uhrzeigersinn, ansonsten im Uhrzeigersinn, es seidenn,
das Schlisselwort im Uhrzeigersinn/gegen den Uhrzeigersinn ist
angegeben;

ZEIT optional, in Sekunden, Standardwert =1 Sekunde (fur
kontinuierlichen Servo-Betrieb)

(Im Uhrzeigersinn/gegen den Uhrzeigersinn erforderlich, wenn
ZEIT/Sekunden NICHT festgelegt.)

Ergebnis: Kontinuierlicher Servo, beidem die Drehrichtung angegeben ist
sowie die Geschwindigkeit (von 0 =keine Bewegung bis 100 =
maximale Geschwindigkeit). Das optionale Zeitparameter wird
verwendet, um anzugeben, wie lange der Servo drehen soll (in

Sekunden).
Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:
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ANALOG.OUT i [TO]

Befehl:

ANALOG.OUT i [TO]

Befehlssyntax:

SET ANALOG.OUT i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Bereich:

Beschreibung:

Softwaregenerierte (oder hardwaregenerierte, wenn verfiigbar)
Pulsweitenmodulationsausgabe bei 490 Hz mit einem festgelegten
Tastverhéltnis zwischen 0 (aus) und 255 (ein). Die PWM-Ausgabe
kann beieiner Frequenzvon 0,1 bis 20 Hz fiir eine bestimmte Dauer
umgeschaltet werden. Wenn keine Dauer angegeben ist, lauft die
PWM weiter bis sie angehalten oder abgeschaltet wird.

SET ANALOG.OUT i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Ergebnis: Generierung eines PWM-Werts (Hardware oder Software) auf
einem analogen Ausgabeobjekt.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

ANALOG.OUT i OFF|STOP

Befehl:

ANALOG.OUT i OFF|STOP

Befehlssyntax:

SET ANALOG.OUT i OFF
SET ANALOG.OUTiSTOP

Bereich:

Beschreibung:

Softwaregenerierte (oder hardwaregenerierte, wenn verfiigbar)
Pulsweitenmodulationsausgabe bei 490 Hz mit einem festgelegten
Tastverhaltnis zwischen 0 (aus) und 255 (ein). Die PWM-Ausgabe
kann beieiner Frequenz von 0,1 bis 20 Hz fiir eine bestimmte Dauer
umgeschaltet werden. Wenn keine Dauer angegeben ist, lduft die
PWM weiter bis sie angehalten oder abgeschaltet wird.

SET ANALOG.OUT i OFF
SET ANALOG.OUT iSTOP

Ergebnis: Abschalten von PWM an zugehdrigem Pin, einschlieBlich Blinken
usw.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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VIB.MOTOR i [TO] PWM

Befehl: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Befehl SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:

Bereich: PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.

Ergebnis: Vibrationen: Die Intensitat ist ein Wert zwischen O und 255.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP

Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP

Befehlssyntax:

SET VIB.MOTOR i OFF | STOP

Bereich:

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP: stoppt Bewegung bei Vibrationen

Ergebnis: Abschalten des Vibrationsmotors.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK| TOGGLE] freq] [[TIME]

seconds]

Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET VIB.MOTOR i 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq]
[[TIME] seconds]

Bereich:

PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Betrieb des Vibrationsmotors mit zahlreichen Optionen

Ergebnis: Betrieb des Vibrationsmotors mit zahlreichen Optionen
Der optionale Zeitparameter wird verwendet, um anzugeben, wie
lange der Vibrationsmotor drehen soll (in Sekunden).

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

VIB.MOTOR i [TO] PWM

Befehl: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Befehl SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:

Bereich: PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.

Ergebnis: Vibrationen: Die Intensitat ist ein Wert zwischen 0 und 255.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

VIB.MOTOR i [TO] OFF |STOP

Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP

Befehlssyntax:

SET VIB.MOTOR i OFF | STOP
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Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP

Bereich:

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP: stoppt Bewegung bei Vibrationen

Ergebnis: Abschalten des Vibrationsmotors.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME]

seconds]

Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET VIB.MOTOR i0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq]
[[TIME] seconds]

Bereich:

PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Betrieb des Vibrationsmotors mit zahlreichen Optionen

Ergebnis: Betrieb des Vibrationsmotors mit zahlreichen Optionen
Der optionale Zeitparameter wird verwendet, um anzugeben, wie
lange der Vibrationsmotor drehen soll (in Sekunden).

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

VIB.MOTOR i [TO] PWM

Befehl: VIB.MOTOR i [TO] PWM
Befehl SET VIB.MOTOR i [TO] PWM
Syntax:
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Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] PWM

Bereich:

PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.

Ergebnis: Vibrationen: Die Intensitat ist ein Wert zwischen O und 255.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

VIB.MOTOR i [TO] OFF |STOP

Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP

Befehlssyntax:

SET VIB.MOTOR i OFF | STOP

Bereich:

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP: stoppt Bewegung bei Vibrationen

Ergebnis: Abschalten des Vibrationsmotors.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME]

seconds]

Befehl:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET VIB.MOTOR i0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq]
[[TIME] seconds]

Bereich:

PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Betrieb des Vibrationsmotors mit zahlreichen Optionen

Ergebnis:

Betrieb des Vibrationsmotors mit zahlreichen Optionen
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Befehl: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Der optionale Zeitparameter wird verwendet, um anzugeben, wie
lange der Vibrationsmotor drehen soll (in Sekunden).

Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:

RGB i [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehl: RGB i [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Befehlssyntax: | SETRGB ir g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]seconds]

Bereich:

Beschreibung: | Externe RGB-LED-Steuerungen mit denselben Optionen wie fir das
gerdteeigene COLOR-Objekt. Individuelle Farbkomponenten
kénnen mit demselben Indexwert inach Name adressiert werden:
REDi, GREEN i, BLUE i.

Ergebnis: r, g und b stehen jeweils fir den r-Wert, den g-Wert und den b-
Wert und die verfiigbaren Bedienelemente sind AN/AUS/STOPP.

Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:

RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehl: RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax: SET.RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN /value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung: ROTE Komponente von externen RGB-LED-Steuerungen mit
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Befehl: RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]
denselben Optionen wie fur das gerdteeigene COLOR-Objekt.
Individuelle Farbkomponenten konnen mit demselben Indexwert i
nach Name adressiert werden: RED i, GREEN i, BLUE i.

Ergebnis:

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]

seconds]

Befehl:

GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value
[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET.GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN /value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung:

GRUNE Komponente von externen RGB-LED-Steuerungen mit
denselben Optionen wie flr das gerateeigene COLOR-Objekt.
Individuelle Farbkomponenten konnen mit demselben Indexwert i
nach Name adressiert werden: RED i, GREEN i, BLUE i.

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare
Komponente:

Steuerung

BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehl:

BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET.BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN /value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung:

BLAUE Komponente von externen RGB-LED-Steuerungen mit
denselben Optionen wie flr das gerateeigene COLOR-Objekt.
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Befehl: BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK| TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Individuelle Farbkomponenten kdnnen mit demselben Indexwert i
nach Name adressiert werden: RED i, GREEN i, BLUE i.

Ergebnis:

Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:

BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]

Befehl: BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]

Befehlssyntax: | SET BUZZER iON [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung: | Wird verwendet, um einen Ton auf einem aktiven SUMMER AN-
oder ABZUSCHALTEN, entweder fiir 1 Sekunde (Standard) oder
eine bestimmte Dauer.

SET BUZZER i ON [[TIME] seconds]

Ergebnis: Tonwiedergabe auf AKTIVEM Summer fiir 1 Sekunde oder eine
bestimmte Dauer in Sekunden.

Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:

BUZZER i [TO] OFF

Befehl: BUZZER i [TO] OFF

Befehlssyntax: | SET BUZZER i OFF

Bereich:

Beschreibung: | Wird verwendet, um einen Ton auf einem aktiven SUMMER AN-
oder ABZUSCHALTEN, entweder fiir 1 Sekunde (Standard) oder
eine bestimmte Dauer.

SET BUZZER i OFF
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Befehl:

BUZZER i [TO] OFF

Ergebnis:

Aktiven Summer stummschalten.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Steuerung

BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]

Befehl:

BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]

Befehlssyntax:

SET BUZZER i ON [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung:

Wird verwendet, um einen Ton auf einem aktiven SUMMER AN-
oder ABZUSCHALTEN, entweder fiir 1 Sekunde (Standard) oder
eine bestimmte Dauer.

SET BUZZER i ON [[TIME] seconds]

Ergebnis: Tonwiedergabe auf AKTIVEM Summer fiir 1 Sekunde oder eine
bestimmte Dauer in Sekunden.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

BUZZER i [TO] OFF

Befehl:

BUZZER i [TO] OFF

Befehlssyntax:

SET BUZZER i OFF

Bereich:

Beschreibung:

Wird verwendet, um einen Ton auf einem aktiven SUMMER AN-
oder ABZUSCHALTEN, entweder fiir 1 Sekunde (Standard) oder
eine bestimmte Dauer.

SET BUZZER i OFF

Ergebnis:

Aktiven Summer stummschalten.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Steuerung
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RELAY i [TO] ON/OFF

Befehl:

RELAY i [TO] On/Off

Befehlssyntax:

SET RELAY i ON/OFF /0/1 [[TIME] seconds].

Bereich:

Schaltet das angegebene RELAIS fiir die in Sekunden angegebene
ZEIT AN oder AB.

Beschreibung:

Steuerungsschnittstelle fiir eine externe RELAISSTEUERUNG.
SET RELAY i ON/OFF/1/0 [[TIME] seconds]

Ergebnis: Schaltet RELAIS an oder ab
Typ oder Steuerung
adressierbare RELAIS

Komponente:

SQUAREWAVE i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Befehl:

SQUAREWAVE i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Befehlssyntax:

SET SQUAREWAVE i frequency [duty]

Bereich:

Beschreibung:

SQUAREWAVE wird verwendet, um eine Rechteckwellenform mit
einem standardmaRigen Tastverhéltnis von 50 % und Frequenzen
zwischen 0,1 und 500 Hz zu generieren. Frequenzen unter 0,1 Hz
werden auf 0,1 Hz gesetzt. Frequenzen Giber 500 Hz werden auf
500 Hz gesetzt. Das optionale Tastverhaltnis ist ein Wert zwischen 1
und 99.

SET SQUAREWAVE i frequency [duty]

Ergebnis: Generierung eines digitalen Rechtecksignals mit 1 bis 500Hz und
einem Tastverhéltnis von 1 bis 99 an bis zu 6 Pins (i = 1-4);
Tastverhaltnis = 50 % (Standard), Sekunden =1 (Standard).

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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SQUAREWAVE i OFF

Befehl:

SQUAREWAVE i OFF

Befehlssyntax:

SET SQUAREWAVE i OFF
frequency [duty]

Bereich:

Beschreibung:

SQUAREWAVE wird verwendet, um eine Rechteckwellenform mit
einem standardmaRigen Tastverhaltnis von 50 % und Frequenzen
zwischen 0,1 und 500 Hz zu generieren. Frequenzen unter 0,1 Hz
werden auf0,1 Hz gesetzt. Frequenzen liber 500 Hz werden auf
500 Hz gesetzt. Das optionale Tastverhaltnis ist ein Wert zwischen 1
und 99.

SET SQUAREWAVE i OFF: Generierung des Rechtecksignals abstellen

Ergebnis: Generierung des Rechteckausgabesignals stoppen.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]

seconds]

Befehl:

DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung:

Wird flr die Erzeugung digitaler Ausgangssignale verwendet.

SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]

Ergebnis: Digitale Ausgangsvorgénge.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Befehl: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Befehlssyntax: | SET DIGITAL.OUTi[TO] OUTPUT/CLOCK

Bereich:

Beschreibung: | Ausgabe oder Erzeugung eines Taktimpulses —andere digitale

Ausgangsvorgange.

Ergebnis: Ausgabe oder Erzeugung eines Taktimpulses —andere digitale
Ausgangsvorgange.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Befehl: DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Befehlssyntax: | SET DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Bereich:

Beschreibung: | Wird zur Steuerungvon Pullup/Pulldown fiir digitale
Eingangsvorgange verwendet.

Ergebnis: Steuerungvon Pullup und Pulldown fiir digitale Eingangsvorgange.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Befehl: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax: SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung: | Wird fiir die Erzeugung digitaler Ausgangssignale verwendet.
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Befehl: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]

Ergebnis: Digitale Ausgangsvorgénge.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Befehl:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Befehlssyntax:

SET DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Bereich:

Beschreibung:

Ausgabe oder Erzeugung eines Taktimpulses —andere digitale
Ausgangsvorgange.

Ergebnis: Ausgabe oder Erzeugung eines Taktimpulses —andere digitale
Ausgangsvorgange.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Befehl:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Befehlssyntax:

SET DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Bereich:

Beschreibung:

Wird zur Steuerung von Pullup/Pulldown fir digitale
Eingangsvorgange verwendet.

Ergebnis:

Steuerung von Pullup und Pulldown fiir digitale Eingangsvorgange.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Steuerung
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DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]

seconds]

Befehl:

DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Befehlssyntax:

SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Bereich:

Beschreibung:

Wird flr die Erzeugung digitaler Ausgangssignale verwendet.

SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]

Ergebnis: Digitale Ausgangsvorgange.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Befehl:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Befehlssyntax:

SET DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Bereich:

Beschreibung:

Ausgabe oder Erzeugung eines Taktimpulses —andere digitale
Ausgangsvorgange.

Ergebnis: Ausgabe oder Erzeugung eines Taktimpulses —andere digitale
Ausgangsvorgange.

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Befehl:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Befehlssyntax:

SET DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Bereich:

Beschreibung:

Wird zur Steuerung von Pullup/Pulldown fiir digitale
Eingangsvorgdnge verwendet.
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Befehl: DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Ergebnis: Steuerungvon Pullup und Pulldown fiir digitale Eingangsvorgange.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

AVERAGING [TO] n

Befehl: AVERAGING [TO] n

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: AVERAGING.[TO] n

Bereich:

Beschreibung: | Globale Einstellung fir die Haufigkeit der Abtastung analoger
Eingdnge bei Erhalt von Messwerten von einem Sensor, der einen
analogen Eingang nutzt

n—(globaler Standardwert)

Ergebnis: Haufigkeit der Abtastung analoger Eingénge vorgegeben vom Wert
von n, mit Mittelung der Ergebnisse (Standardwert ist 3, sofern
nicht gedndert; legt “globalen” Mittelungswert fest.)

Typ oder Einstellung

adressierbare Wenn kein Wert mithilfe dieses Befehls festgelegt wurde, ist der
Komponente: | standardwert 3.

Hinweis: Der globale Mittelungswert kann individuell nach Sensor
aufgehoben werden, indem der AVERAGING-Befehl fiir ein Element
verwendet wird.
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BBPORT

Befehl:

SET BBPORT [TO] nn [MASK-Wert]

Befehlssyntax:

SET BBPORT TO 100
SET BBPORT TO 0X80

Wertebereich

Beschreibung:

Der SET-Vorgang am BBPORT dient dazu, die jeweiligen Bits des BB-
Ports aufeinen 1- oder 0-Wert basierend auf dem angegebenen
Wert, der optionalen MASK (wird dazu verwendet, um zu
spezifizieren, welche Pins als digitale Ausgdnge verwendet werden)
und der internen, im CONNECT BBPORT-Vorgang spezifizierten
Verbindungsmaske einzustellen.

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare
Komponente:

Steuern

DCMOTOR i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Befehl:

DCMOTOR i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Befehlssyntax:

SET DCMOTOR i frequency [duty]

Bereich:

Beschreibung:

Erzeugt einen digitalen Impuls mit spezifischer Frequenzund
spezifischem Tastverhaltnis fiir einen Motor.

SET DCMOTOR i frequency [duty]

Ergebnis: Erzeugung eines digitalen Impulses bei einer festgelegten Frequenz
von 1bis 500 Hz und mit einem Tastverhéltnis von 1-99 %; teilt sich
den Zahlenbereich mit SQUAREWAVE. Tastverhaltnis = 50 %
(Standard), Sekunden =1 (Standard).

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:

DCMOTOR i OFF

Befehl:

DCMOTOR i OFF

Befehlssyntax:

SET DCMOTOR i OFF
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Befehl:

DCMOTOR i OFF

Bereich:

Beschreibung:

Erzeugt einen digitalen Impuls mit spezifischer Frequenz und
spezifischem Tastverhaltnis fir einen Motor.

SET DCMOTOR i OFF

Ergebnis: Motor stoppen.
Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:
MAGNETIC
Befehl: MAGNETICi [TO] IN n

Befehlssyntax:

CONNECT MAGNETIC1TOIN 1

Wertebereich

Beschreibung:

Der MAGNETIC-Sensor dient dazu, die Gegenwart eines
Magnetfeldes zu erkennen. Er benutzt den Hall-Effekt. Er ist auch
als Hall-Effekt-Sensor bekannt.

Ergebnis: Der MAGNETIC-Sensor steht nun zur Verwendung zur Verfiigung.
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
VERNIER
Befehl: CONNECT VERNIERi TOIN n

Befehlssyntax:

CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS LIGHT
CONNECT VERNIER 2 TO IN 2 AS ACCEL
CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS ENERGY

Wertebereich

Beschreibung:

Dieser Befehl wird benutzt, wenn ein Vernier-Analogsensor mit
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Befehl: CONNECT VERNIERi TOIN n
dem TI-Innovator™ Hub tGber den TI-SensorlLink verbunden wird
Es gibt Unterstitzung fiir drei weitere Vernier-Analogsensoren
e [S-BTA
e LGA-BTA
e VES-BTA
Ergebnis:
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
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READ
Der READ-Befehl generiert Antworten auf Basis dessen, was angefragt wird.

Sagt dem Innovator, dass Daten vom angegebenen Sensor, Port, Pin oder der
angegebenen Steuerung oder Statusinformationen abgerufen werden sollen,
einschlieBlich des Hub-Setups z. B. zur Ablaufsteuerung, zu Fehlereinstellungen usw.
Auf diesen Befehl muss ein Get()-Vorgang folgen, damit die angeforderten Daten
angezeigt werden.

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

H

Send("REFD 2 er - )
EBRIGHTNESS 4 LIGHTLEVEL
2: DHT 5 TEMPERATURE
e EVEL © MOISTURE
5: TEMPERATURE 7 MAGNETIC V) »
6: MOISTURE 8 VERNIER 'ONNECT-Output »

N 9 ANALOG.IN 'ONNECT-Input »
7: MAGNETIC 5 proe j
8: VERNIER L .
9JANALOG. IN

WITCH

Send("REFD S e — |
@MDIGITAL. IN S Een
R SWITCH E POTENTIOMETER
g ag;}'g“ F THERMISTOR
D:POTENTIOMETER GAVERAGNG gV D
E: THERMISTOR H RGB 'ONNECT-Output »

N | LOUDNESS 'ONNECT-Input »
F : AVERAGING | Eopone j
Bt o0 -
[ELOUDNESS . -0

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

1]

Send ("READ

1:BBPORT
J:Send("READ

BRIGHTNESS

Befehl: BRIGHTNESS

Befehlssyntax: | READ BRIGHTNESS

Bereich:

Beschreibung: | Gibt den aktuellen internen Messwert des gerdteeigenen
Umgebungslichtsensors zuriick.

Beachten Sie, dass die Schliisselw6érter RANGE und AVERAGE an
den Befehlangehdngt werden kénnen, um die aktuelle
BEREICHSEINSTELLUNG fiir den HELLIGKEITSSENSOR (sofern
festgelegt) oder den aktuellen MITTELUNGSWERT zu erhalten, der
bei Auslesung des Analog-Digital-Umrichters zwecks Ermittlung des
Messwerts angewendet wird.

READ BRIGHTNESS
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Befehl:

BRIGHTNESS

Ergebnis: Ablesen des Werts vom gerateeigenen Lichtsensor.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
BRIGHTNESS AVERAGE
Befehl: BRIGHTNESS AVERAGE

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ BRIGHTNESS.AVERAGE

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den aktuellen internen Messwert des gerateeigenen
Umgebungslichtsensors zuriick.

Beachten Sie, dass die Schlisselworter RANGE und AVERAGE an
den Befehlangehdngt werden kénnen, um die aktuelle
BEREICHSEINSTELLUNG fiir den HELLIGKEITSSENSOR (sofern
festgelegt) oder den aktuellen MITTELUNGSWERT zu erhalten, der
bei Auslesung des Analog-Digital-Umrichters zwecks Ermittlung des
Messwerts angewendet wird.

READ BRIGHTNESS AVERAGE

Ergebnis: Ablesen des Werts vom gerateeigenen Lichtsensor.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

BRIGHTNESS RANGE

Befehl:

BRIGHTNESS RANGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ BRIGHTNESS.RANGE

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den aktuellen internen Messwert des gerateeigenen
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Befehl:

BRIGHTNESS RANGE
Fortgeschrittener Benutzer

Umgebungslichtsensors zuriick.

Beachten Sie, dass die Schliisselwoérter RANGE und AVERAGE an
den Befehlangehangt werden kénnen, um die aktuelle
BEREICHSEINSTELLUNG fiir den HELLIGKEITSSENSOR (sofern
festgelegt) oder den aktuellen MITTELUNGSWERT zu erhalten, der
bei Auslesung des Analog-Digital-Umrichters zwecks Ermittlung des
Messwerts angewendet wird.

READ BRIGHTNESS RANGE

Ergebnis: Ablesen des Werts vom gerateeigenen Lichtsensor.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
DHTi
Befehl: DHT i
Befehlssyntax: | READ DHT i

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Gibt eine Liste mit der aktuellen Temperatur und Feuchtigkeit
sowie dem Sensortyp und dem letzten zwischengespeicherten
Ablesestatus zuriick. Die Temperatur-und Feuchtigkeitswerte
kénnen auch einzeln abgerufen werden, indem die
Schliisselwdrter TEMPERATURE oder HUMIDITY am Ende des
Befehls angehangt werden. Der Sensortyp wird durch eine 1 fiir
einen DHT11 und eine 2 fiir einen DHT22 angegeben. Die
Statuswerte sind: 1=0K, 2 =Zeitliberschreitung, 3=
Prifsumme/Lesefehler

READ DHT i: gibt die gesamten zwischengespeicherten
Informationen der letzten Ablesung der DHT-Aufgabe zuriick.
READ DHT i TEMPERATURE: gibt die letzten Temperaturwerte
zuriick.

READ DHT i HUMIDITY: gibt die letzten Feuchtigkeitswerte zuriick.

Ergebnis:

Gibt eine Liste mit der aktuellen Temperatur in °C, der Feuchtigkeit
in %, dem Typ (1=DHT11, 2=DHT22) und dem Status zuriick
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Befehl:

DHTi

(Typ/Status nur in vollstandiger Liste verfugbar).
Beim Status gilt: 1 =0K, 2 =Zeitiberschreitung, 3=Prifsumme.

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Sensor

DHT i TEMPERATURE

Befehl:

DHT i TEMPERATURE

Befehlssyntax:

READ DHT i TEMPERATURE

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Gibt eine Liste mit der aktuellen Temperatur und Feuchtigkeit
sowie dem Sensortyp und dem letzten zwischengespeicherten
Ablesestatus zuriick. Die Temperatur-und Feuchtigkeitswerte
kénnen auch einzeln abgerufen werden, indem die
Schlisselwoérter TEMPERATURE oder HUMIDITY am Ende des
Befehls angehangt werden. Der Sensortyp wird durch eine 1 fiir
einen DHT11 und eine 2 fiir einen DHT22 angegeben. Die
Statuswerte sind: 1=0K, 2 =Zeitliberschreitung, 3=
Prifsumme/Lesefehler

READ DHT i: gibt die gesamten zwischengespeicherten
Informationen der letzten Ablesung der DHT-Aufgabe zuriick.
READ DHT i TEMPERATURE: gibt die letzten Temperaturwerte
zurilick.

READ DHT i HUMIDITY: gibt die letzten Feuchtigkeitswerte zurtick.

Ergebnis: Gibt Temperaturkomponente zurtick.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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DHT i HUMIDITY

Befehl: DHT i HUMIDITY

Befehlssyntax: | READ DHT i HUMIDITY

Bereich: Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung: | Gibt eine Liste mit der aktuellen Temperatur und Feuchtigkeit
sowie dem Sensortyp und dem letzten zwischengespeicherten
Ablesestatus zuriick. Die Temperatur-und Feuchtigkeitswerte
kénnen auch einzeln abgerufen werden, indem die
Schlusselworter TEMPERATURE oder HUMIDITY am Ende des
Befehls angehangt werden. Der Sensortyp wird durch eine 1 fiir
einen DHT11 und eine 2 fiir einen DHT22 angegeben. Die
Statuswerte sind: 1=0K, 2 =Zeitliberschreitung, 3=
Prifsumme/Lesefehler

READ DHT i: gibt die gesamten zwischengespeicherten
Informationen der letzten Ablesung der DHT-Aufgabe zuriick.
READ DHT i TEMPERATURE: gibt die letzten Temperaturwerte
zuriick.

READ DHT i HUMIDITY: gibt die letzten Feuchtigkeitswerte zuriick.

Ergebnis: Gibt Feuchtigkeitskomponente zuriick.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
RANGER i
Befehl: RANGER i

Befehlssyntax: | READ RANGER i

Bereich:

Beschreibung: | Abrufen des aktuellen Entfernungsmesswerts vom angegebenen
Ultraschall-Ranger-Gerat; Entfernung in Metern. Wenn die
Entfernung zu grof8 ist und deshalb keine Messung vorgenommen
wird, wird ein Wert von 0 zurlickgegeben. Glltige Messungen
werden in +Metern angegeben.
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Befehl: RANGER i

Ergebnis: Ablesen der Entfernungin metersn vom Entfernungssensor.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
LIGHTLEVEL i
Befehl: LIGHTLEVEL i

Befehlssyntax: | READ LIGHTLEVEL i

Bereich: Ein ganzzahliger Wert zwischen O und 16383 (14-Bit-Auflésung)

Beschreibung: | Gibt den aktuellen Wert des Analog-Digital-Wandlers (A/D-Wandler)
des angegebenen Lichtsensors zurtick. Bei externen Lichtsensoren
kann es sich um analoge oder 12C-Sensoren (12C-Sensor
BH1750FVI) handeln. Wenn ein analoger Sensor vorhanden ist,
wird im Allgemeinen davon ausgegangen, dass es sich um eine
Photodiode handelt.

AuBerdem sind fiir den Lichstarkensensor womaoglich
DURCHSCHNITTS- und/oder BEREICHSWERTE angegeben. Diese
kénnen abgerufen werden, indem die Schliisselworter AVERAGE
oder RANGE an den READ-Befehlangehdngt werden.

READ LIGHTLEVEL i
READ LIGHTLEVEL i AVERAGE
READ LIGHTLEVEL i RANGE

Ergebnis: Analogwert des Lichtsensors (nutzt Mittelung) oder 12C (Wert in
LUX zurtickgegeben) lesen.

Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
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LIGHTLEVEL i AVERAGE

Befehl:

LIGHTLEVEL i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ LIGHTLEVEL i AVERAGE

Bereich:

Ein ganzzahliger Wert zwischen O und 16383 (14-Bit-Auflosung)

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Wert des Analog-Digital-Wandlers (A/D-Wandler)
des angegebenen Lichtsensors zuriick. Bei externen Lichtsensoren
kann es sich um analoge oder 12C-Sensoren (I12C-Sensor
BH1750FVI) handeln. Wenn ein analoger Sensor vorhanden ist,
wird im Allgemeinen davon ausgegangen, dass es sich um eine
Photodiode handelt.

AuRerdem sind fiir den Lichstarkensensor womaoglich
DURCHSCHNITTS- und/oder BEREICHSWERTE angegeben. Diese
kénnen abgerufen werden, indem die Schliisselworter AVERAGE
oder RANGE an den READ-Befehl angehangt werden.

READ LIGHTLEVEL i AVERAGE

Ergebnis: Analogwert des Lichtsensors (nutzt Mittelung) oder 12C (Wert in
LUX zurtickgegeben) lesen.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

LIGHTLEVEL i RANGE

Befehl:

LIGHTLEVEL i RANGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ LIGHTLEVEL i RANGE

Bereich:

Ein ganzzahliger Wert zwischen 0 und 16383 (14-Bit-Auflosung)

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Wert des Analog-Digital-Wandlers (A/D-Wandler)
des angegebenen Lichtsensors zurtick. Bei externen Lichtsensoren
kann es sich um analoge oder 12C-Sensoren (12C-Sensor
BH1750FVI) handeln. Wenn ein analoger Sensor vorhanden ist,
wird im Allgemeinen davon ausgegangen, dass es sich um eine
Photodiode handelt.

AuBerdem sind fiir den Lichstarkensensor womaoglich
DURCHSCHNITTS- und/oder BEREICHSWERTE angegeben. Diese
kénnen abgerufen werden, indem die Schliisselworter AVERAGE
oder RANGE an den READ-Befehl angehangt werden.
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Befehl:

LIGHTLEVEL i RANGE
Fortgeschrittener Benutzer

READ LIGHTLEVEL i RANGE

Ergebnis: Analogwert des Lichtsensors (nutzt Mittelung) oder 12C (Wert in
LUX zurtickgegeben) lesen.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
TEMPERATURE i
Befehl: TEMPERATURE i
Befehlssyntax: | READ TEMPERATURE i

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Der Bereich hangt von dem jeweiligen Temperatursensor ab, der
verwendet wird.

Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Temperaturmesswert des zugeordneten
Temperatursensors zurlick. Die Temperatur wird standardmaRig
in Grad Celsius angegeben.

READ TEMPERATURE i
Ergebnis: Gibt den aktuellen Temperaturmesswert in Grad Celsius zuriick.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:

TEMPERATURE i AVERAGE

Befehl:

TEMPERATURE i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ TEMPERATURE i AVERAGE
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Befehl:

TEMPERATURE i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Der Bereich hangt von dem jeweiligen Temperatursensor ab, der
verwendet wird.

Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Temperaturmesswert des zugeordneten
Temperatursensors zurlick. Die Temperatur wird standardmaRig
in Grad Celsius angegeben.

READ TEMPERATURE i AVERAGE

Ergebnis: Gibt den aktuellen Temperaturmesswert in Grad Celsius zuriick.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
TEMPERATURE i CALIBRATION
Befehl: TEMPERATURE i CALIBRATION

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ TEMPERATURE i CALIBRATION

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Der Bereich hangt von dem jeweiligen Temperatursensor ab, der
verwendet wird.

Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Temperaturmesswert des zugeordneten
Temperatursensors zuriick. Die Temperatur wird standardmaRig
in Grad Celsius angegeben.

Ergebnis: Gibt eine Liste mit den aktuell verwendeten {c1,c2,c3,r}-Werten flr
analoge Temperatursensoren zurtick.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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MOISTURE i

Befehl:

MOISTURE i

Befehlssyntax:

READ MOISTURE i

Bereich:

Ein ganzzahliger Wert zwischen O und 16383 (14-Bit-Auflosung)

Beschreibung:

Zurickgeben des aktuellen Analoglevels, das vom angegebenen
Feuchtigkeitssensor gemeldet wird. Unterstitzt die
DURCHSCHNITTS- und BEREICHSOPTIONEN.

READ MOISTURE i
READ MOISTURE i AVERAGE
READ MOISTURE i RANGE

Ergebnis: Auslesen des Analogwerts des Feuchtigkeitssensors (nutzt
Mittelung).

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

MOISTURE i AVERAGE

Befehl:

MOISTURE i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ MOISTURE i AVERAGE

Bereich:

Beschreibung:

Zurtickgeben des aktuellen Analoglevels, das vom angegebenen
Feuchtigkeitssensor gemeldet wird. Unterstitzt die
DURCHSCHNITTS- und BEREICHSOPTIONEN.

READ MOISTURE i AVERAGE

Ergebnis: Auslesen des Analogwerts des Feuchtigkeitssensors (nutzt
Mittelung).

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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MOISTURE i RANGE

Befehl: MOISTURE i RANGE

Befehlssyntax: | READ MOISTURE i RANGE

Bereich:

Beschreibung: | Zuriickgeben des aktuellen Analoglevels, das vom angegebenen
Feuchtigkeitssensor gemeldet wird. Unterstitzt die
DURCHSCHNITTS- und BEREICHSOPTIONEN.

READ MOISTURE i RANGE

Ergebnis: Auslesen des Analogwerts des Feuchtigkeitssensors (nutzt
Mittelung).
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
MAGNETIC
Befehl: MAGNETIC i

Befehlssyntax: READ MAGNETICi

Wertebereich Ooder1l
0-—kein Magnetfeld erkannt
1-Magnetfeld erkannt

Beschreibung: | Der MAGNETIC-Sensor dient dazu, die Gegenwart eines
Magnetfeldes zu erkennen. Er benutzt den Hall-Effekt. Er ist auch
als Hall-Effekt-Sensor bekannt.

Ergebnis:

Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
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VERNIER

Befehl:

READ VERNIER i

Befehlssyntax:

READ VERNIER 1

Wertebereich

Hangt vom spezifischen Vernier-Analogsensor ab, der mit dem TI-
Sensorlink verbunden ist

Beschreibung:

Liest den Wert vom Sensor, der im Befehl spezifiziert ist.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Sensor

ANALOG.IN i

Befehl:

ANALOG.IN i

Befehlssyntax:

READ.ANALOG.IN i

Bereich:

Beschreibung:

Allgemeiner Analogeingangssensor.

READ ANALOG.IN i: gibt den Messwert des Analog-Digital-Wandlers
(A/D-Wandler) am Analogeingang zuriick, der mit dem Objekt
verbunden ist.

Ergebnis: Liest das allgemeine ANALOG.IN-Eingangsobjekt
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:

ANALOG.IN i AVERAGE

Befehl:

ANALOG.IN i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ.ANALOG.IN i AVERAGE

Bereich:

Beschreibung:

READ ANALOG IN i AVERAGE: ruft den aktuellen Durchschnittswert
fur das Objekt ab.
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Befehl:

ANALOG.IN i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Ergebnis: Liest das allgemeine ANALOG.IN-Eingangsobjekt
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:

ANALOG.IN i RANGE

Befehl:

ANALOG.IN i RANGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ.ANALOG.IN i RANGE

Bereich:

Beschreibung:

READ ANALOG IN i RANGE: gibt die oberen und unteren Werte des
Bereichs zuriick, die mit dem Objekt verbunden sind, oder einen
Fehler, wenn diese nicht angegeben sind.

Ergebnis: Liest das allgemeine ANALOG.IN-Eingangsobjekt
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
ANALOG.OUT i
Befehl: ANALOG.OUT i

Befehlssyntax:

READ ANALOG.OUT i

Bereich:

Beschreibung:

Gibt das aktuelle PWM-Tastverhéltnis zuriick, wenn der Ausgang
aktiviert ist, oder 0, wenn er nicht aktiviert ist.

Ergebnis: Liest das aktuelle PWM-Tastverhaltnis am Pin; 0 bei
Nichtvorhandensein.

Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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DIGITAL.IN i

Befehl:

DIGITAL.IN i

Befehlssyntax:

READ DIGITAL.IN i

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Status des digitalen Pins zuriick, der mit dem
DIGITALEN Objekt verbunden ist, oder den zwischengespeicherten
Status des digitalen Ausgangswerts, der zuletzt fir das Objekt
EINGESTELLT wurde.

Ergebnis: Gibt O (niedrig) oder 1 (hoch) zuriick.
Typ oder Steuerung/Sensor
Adressierbare
Komponente:
SWITCH i
Befehl: SWITCH i
Befehlssyntax: | READ SWITCH i

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Status des verbundenen Schalters zurtick.
Wenn der Schalter verbunden ist, wird der Wert 1 zurtickgegeben.
Wenn keine Verbindung besteht, wird der Wert 0 zurlickgegeben.
Wenn der Schalter seit der letzten Auslesung verbunden war, es
jetzt aber nicht mehr ist, wird der Wert 2 zuriickgegeben.

READ SWITCH i

Ergebnis: Gibt den Status des Schalter an (wie beim Objekt BUTTON: 0=
nicht gedrickt, 1=gedriickt, 2=wurde gedriickt).
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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BUTTON i

Befehl:

BUTTON i

Befehlssyntax:

READBUTTON i

Bereich:

Beschreibung:

Liest den aktuellen zwischengespeicherten Status der Taste.

Die zurtickgegebenen Werte haben folgende Bedeutung: 0 = nicht
gedriickt, 1 = derzeit gedriickt, 2 = wurde seit der letzten Ablesung
gedriickt und wieder losgelassen.

READBUTTON i

Ergebnis: Ablesen des Status von Taste/Schalter n —0=nicht gedrtickt, 1=
gedriickt, 2=wurde gedriickt.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

MOTION i
Befehl: MOTION i
Befehlssyntax: | READ MOTION i

Bereich:

Beschreibung:

Abrufen der aktuellen Informationen vom PIR-Bewegungsmelder.
PIR-Bewegungsmelder sind digitale Gerdte und werden insofern wie
eine Taste behandelt, als dass der zurtickgegebene Wert fiir eine
Bewegung spricht oder nicht.

0=keine Bewegung erkannt.
1=Bewegung erkannt.
2=Bewegung wurde erkannt.

Ergebnis: Abrufen des Status des PIR-Bewegungsmelders: 0 = keine
Bewegung, 1=Bewegung, 2=Bewegung wurde erkannt, ist aber
jetzt nicht mehr vorhanden.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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POTENTIOMETER i

Befehl: POTENTIOMETER i

Befehlssyntax: | READ POTENTIOMETER i

Bereich:

Beschreibung: | Lesen des Analogwerts der Potentiometers (Linear- oder
Drehpotentiometer). Die optionalen Schliisselwdrter AVERAGE
und RANGE kénnen an den Befehlangehadngt werden, um den
aktuellen Durchschnittswert oder Mapping-Bereich zu erhalten,
der fiir das angegebene Potentiometer verwendet wird (sofern
definiert).

READ POTENTIOMETER i

READ POTENTIOMETER i RANGE

READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Ergebnis: Lesen des Analogwerts des Drehgebers/Potentiometers (nutzt
Mittelung).

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

POTENTIOMETER i AVERAGE

Befehl: POTENTIOMETER i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Bereich:

Beschreibung: | Lesen des Analogwerts der Potentiometers (Linear- oder
Drehpotentiometer). Die optionalen Schliisselwdrter AVERAGE
und RANGE kénnen an den Befehlangehangt werden, um den
aktuellen Durchschnittswert oder Mapping-Bereich zu

erhalten, der fiir das angegebene Potentiometer verwendet wird
(sofern definiert).

READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Ergebnis: Lesen des Analogwerts des Drehgebers/Potentiometers (nutzt
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Befehl:

POTENTIOMETER i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Mittelung).
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:

POTENTIOMETER i RANGE

Befehl:

POTENTIOMETER i RANGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ POTENTIOMETER i RANGE

Bereich:

Beschreibung:

Lesen des Analogwerts der Potentiometers (Linear- oder
Drehpotentiometer). Die optionalen Schliisselworter AVERAGE
und RANGE kénnen an den Befehlangehdngt werden, um den
aktuellen Durchschnittswert oder Mapping-Bereich zu

erhalten, der fiir das angegebene Potentiometer verwendet wird
(sofern definiert).

READ POTENTIOMETER i RANGE

Ergebnis: Lesen des Analogwerts des Drehgebers/Potentiometers (nutzt
Mittelung).
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
THERMISTOR i
Befehl: THERMISTOR i

Befehlssyntax:

READ THERMISTOR i

Bereich:
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Befehl:

THERMISTOR i

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Temperaturmesswert des zugeordneten
Thermistorsensors zuriick. Die Temperatur wird in Grad Celsius
zurlickgegeben.

Ergebnis: Gibt die aktuelle Thermistortemperatur in Grad Celsius zurick.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

THERMISTOR i AVERAGE

Befehl:

THERMISTOR i AVERAGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ THERMISTOR i AVERAGE

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Temperaturmesswert des zugeordneten
Thermistorsensors zuriick. Die Temperatur wird in Grad Celsius
zurlickgegeben.

Ergebnis: Gibt die aktuelle Thermistortemperatur in Grad Celsius zurtck.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

THERMISTOR i CALIBRATION

Befehl:

THERMISTOR i CALIBRATION

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ THERMISTOR i CALIBRATION

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Temperaturmesswert des zugeordneten
Thermistorsensors zuriick. Die Temperatur wird in Grad Celsius
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Befehl: THERMISTOR i CALIBRATION

Fortgeschrittener Benutzer

zurlickgegeben.

Ergebnis: Gibt eine Liste mit den aktuellen {c1,c2,c3,r}-Werten zuriick, die fur
den verbundenen Thermistor verwendet werden.

Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
AVERAGING
Befehl: AVERAGING

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | READ AVERAGING

Bereich:

Beschreibung: | Gibt die aktuelle globale Einstellung fiir den standardmaRigen
Analogmittelungswert zuriick.

Ergebnis: Angabe der aktuellen Uberabtastungs-/Mittelungszahl fiir
Analogabtasteingange (dies ist der GLOBALE Standardwert, der
aktuell verwendet wird).

Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:
LOUDNESS i
Befehl: LOUDNESS i

Befehlssyntax: | READ LOUDNESS i
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Befehl:

LOUDNESS i

Bereich:

Beschreibung:

Zurickgeben des aktuellen Analoglevels, das vom angegebenen
Tonlautstdrkesensor gemeldet wird. Unterstiitzt die
DURCHSCHNITTS- und BEREICHSOPTIONEN.

READ LOUDNESS i
READ LOUDNESS i AVERAGE
READ LOUDNESS i RANGE

Ergebnis:

Zurtickgeben der vom Schallsensor erkannten Lautstarke.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor

LOUDNESS i AVERAGE

Befehl:

LOUDNESS i
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ LOUDNESS i AVERAGE

Bereich:

Beschreibung:

Zurtickgeben des aktuellen Analoglevels, das vom angegebenen
Tonlautstdrkesensor gemeldet wird. Unterstitzt die
DURCHSCHNITTS- und BEREICHSOPTIONEN.

READ LOUDNESS i AVERAGE

Ergebnis:

Zurickgeben der vom Schallsensor erkannten Lautstarke.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor
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LOUDNESS i RANGE

Befehl: LOUDNESS i RANGE
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | READ LOUDNESS i.RANGE

Bereich:

Beschreibung: | Zuriickgeben des aktuellen Analoglevels, das vom angegebenen
Tonlautstdrkesensor gemeldet wird. Unterstitzt die
DURCHSCHNITTS- und BEREICHSOPTIONEN.

READ LOUDNESS i
READ LOUDNESS i AVERAGE
READ LOUDNESS i RANGE

Ergebnis: Zurickgeben der vom Schallsensor erkannten Lautstarke.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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BBPORT

Befehl:

READ BBPORT

Befehlssyntax:

READ BBPORT [MASK-Wert]
Get B

Wertebereich

Beschreibung:

Liest die verbundenen Pins des BBPORT-Objekts als Eingdnge und
schaltet Pins vom Ausgangsstatus in den Eingangsstatus. Die
Standard-Verbindungsmaske beschrankt die Pins, die in diesem
Vorgang benutzt werden, wie auch der angegebene optionale
MASK-Wert.

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Sensor
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Einstellungen

Das Einstellungsmeni enthalt Optionen zum Einstellen des Status von digitalen und
analogen Pin-Vorgdngen, beispielsweise der LED im Tl-Innovator™ Hub oder der
Drehrichtung eines verbundenen Servo-Motors auf EIN, AUS, IM UHRZEIGERSINN und

GEGEN DEN UHRZEIGERSINN.

1: EIN

2: AUS

3: AUF

4: ZEIT

5: BLINK

6: TEMPERATUR

7: FEUCHTIGKEIT

8: IM UHRZEIGERSINN
— 9: GEGEN DEN UHRZEIGERSINN
0: NAMED

A: PULLDOWN

B: INPUT

C: PH

D: FORCE10

E: FORCES0

F: PRESSURE

G: PRESSURE2

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

2 OFF "READ >
HON 3 TO s )
4 TIME
5 BLINK
6 TEMPERATURE
7 HUMIDITY rRV) ,
8 cw "CONNECT-Output
9 ccw "CONNECT-Input 3
,

A NAMED

Wait

Wait unterbricht die Ausfihrung eines Programmes fir eine bestimmte Zeit. Die
maximale Dauer ist 100 Sekunden. Wahrend der Wartezeit wird die
Auslastungsanzeige in der oberen rechten Ecke des Bildschirms angezeigt.

Wait kann in TI-Innovator™ Hub-Programmen verwendet werden, um Zeit fiir Sensor-
oder Steuerungskommunikationen zu verschaffen, bevor das Programm die nachste

Befehlszeile ausfihrt.

CE Taschenrechner

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP )

CTL 1,0 COLOR EXEC
1:Send("SET...

2: Send("RERD...
3:Settings..

(4 : NEPR

S5:Get (

6:eval(

7:Rover (RV)..
8:Send("CONNECT-Output...
94Send("CONNECT-InpPut...

TI-Nspire™ CX

4 1 Actions
2 Check 1 Send"SET
i= 3 Define 2 Send 'READ
1t 4 Contro3_Settings »
11 5 TransfEBMIEIS

%6 110 5 Get

155 7 Mode 6 eval(

= [BIEuBIY 7 Rover RV)

[E5 9 Draw © Send "CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-Input
A Ports
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Wait

Befehl:

Wait

Befehlssyntax:

Wait ZeitInSekunden
Setzt die Ausfihrung fur einen Zeitraum von ZeitInSekunden aus.

Wertebereich

0bis 100

Beschreibung:

Wait kann in TI-Innovator™ Hub-Programmen verwendet
werden, um Zeit fir Sensor- oder Steuerungskommunikationen zu
verschaffen, bevor das Programm die nachste Befehlszeile
ausfuhrt.

Wait ist besonders niitzlich bei einem Programm, das eine kurze
Verzégerung benotigt, damit die angeforderten Daten verfligbar
werden.

Das Argument ZeitInSekunden muss ein Ausdruck sein, der zu
einem Dezimalwert im Bereich von 0 bis 100 vereinfacht wird. Der
Befehlrundet diesen Wert auf die nachsten 0,1 Sekunden auf.
Hinweis: Sie konnen den Befehl Wait in einem benutzerdefinierten
Programm, aber nicht in einer Funktion verwenden.

Ergebnis: Wait unterbricht die Ausfiihrung eines Programms fiir eine
bestimmte Zeit. Die maximale Dauer ist 100 Sekunden. Wahrend
der Wartezeit wird die Auslastungsanzeige in der oberen rechten
Ecke des Bildschirms angezeigt.

Typ oder Nicht anwendbar

adressierbare

Komponente:

Get(

Get(: ruft einen Wert von einem verbundenen Tl-Innovator™ Hub ab und speichert die
Daten in einer Variable auf dem empfangenden CE Taschenrechner.

CE Taschenrechner

Die Definition des Befehls Get( ist fir den TI-8x Taschenrechner und die
Kabelverbindung per DBus oder USB spezifisch. Der CE Taschenrechner bietet nur USB-
Konnektivitat und hier ist Get( fiir die Kommunikation mit dem Tl-Innovator™ Hub

konzipiert.

TI-Nspire™ CX
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CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

CTL 1,0 COLOR EXEC
1:Send("SET..
2: Send ("READ...
3:Settings..

4:Uait

EHGet (

6:evall

7:Rover (RV)..

8: Send("CONNECT-OutPut..
94Send("CONNECT-Input...

% 1 Actions R
2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ ’
1.4 Contro 3 Settings ,
145 Transfid Walt

9 Send "CONNECT-Input
A Ports

Get(

Befehl: Get(

Befehlssyntax: | CE Taschenrechner:
Get(variable)

TI-Nspire CX Plattform:
Get [promptString,] var|, statusVar]
Get [promptString,] funclargl, ...argn) |, statusVar]

Wertebereich

Beschreibung:

Ergebnis: Programmierbefehl: Ruft eine Variable von einem verbundenen TI-
Innovator™ Hub ab und ordnet diesen Wert der Variable var zu.

Der Wert muss angefordert werden:
e Im Voraus durch einen Befehl Send "READ ..." .
— oder —

e Durch Einbetten einer Anforderung "READ ..." als
optionales Argument von promptString. Bei dieser
Methode kénnen Sie einen einzelnen Befehl
verwenden, um den Wert anzufordern und abzurufen.
(Nur TI-Nspire™ CX Plattform).

Implizite Vereinfachung findet statt. Zum Beispiel wird eine

empfangene Zeichenfolge ,123“ als numerischer Wert

interpretiert.

Die nachfolgenden Informationen gelten nur fiir die TI-Nspire CX
Plattform:

Um die Zeichenfolge beizubehalten, verwenden Sie GetStr statt
Get.
Wenn Sie das optionale Argument von statusVar einbeziehen, wird

ihm ein Wert auf Basis des Erfolgs der Operation zugewiesen. Ein
Wert von null bedeutet, dass keine Daten empfangen wurden.
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Befehl:

Get(

In der zweiten Syntax erméglicht das Argument von Fki() es einem
Programm, die empfangene Zeichenfolge als Funktionsdefinition

zu speichern. Diese Syntax verhilt sich so, als hatte das Programm
den folgenden Befehlausgefiihrt:

Definiere Fkt(argl, ...argn) =empfangener String

AnschlieRend kann das Programm die so definierte Funktion Fk#()

nutzen.

Hinweis: Sie konnen den Befehl Get in benutzerdefinierten
Programmen, aber nicht in Funktionen verwenden.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Alle Eingabegerate.

eval(

Die Software wertet den Ausdruck Expr aus und ersetzt die Anweisung eval() mit dem
Ergebnis als Zeichenfolge.

Das Argument Expr muss zu einer reellen Zahl vereinfachbar sein.

CE Taschenrechner

CTL 1,0 COLOR EXEC
1:Send("SET...

94Send("CONNECT-Input...

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1.4 Contro 3 Settings »
145 Transfi4 Wait

%610 5 Get

17 Mode
= [BIRuBN 7 Rover RV)

B o Draw 8 Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-Input
A Ports

eval(

Befehl:

eval(

Befehlssyntax:

eval(Expr) = string

Wertebereich

Beschreibung:

Die Software wertet den Ausdruck Expraus und ersetzt die
Anweisung eval() mit dem Ergebnis als Zeichenfolge.

Das Argument Exprmuss zu einer reellen Zah| vereinfachbar sein.
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Befehl: eval(

CE Taschenrechner: eval() kann als eigenstandiger BefehlauBerhalb
des TI-Innovator™ Hub Befehls verwendet werden.

TI-Nspire™ CX Plattform: eval() ist nur als TI-Innovator™ Hub
Befehlsargument der Programmierungsbefehle Get, GetStr, und
Send gliltig.

Ergebnis: CE Taschenrechner: Zwecks Fehlerbehebung kann durch
Verwendung der Befehlszeile Disp Ans direkt nach einer Befehlszeile
mit Send( der gesamte String angezeigt werden, der gesendet
wird.

TI-Nspire™ CX Plattform: Obwohl eval() sein Ergebnis nicht anzeigt,
kdénnen Sie die resultierende Hub-Zeichenfolge nach Ausfiihren des
Befehls durch Prifung einer beliebigen der folgenden speziellen
Variablen anzeigen.

iostr.SendAns
iostr.GetAns
iostr.GetStrAns

Typ oder Nicht anwendbar
adressierbare
Komponente:
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ROVER (RV) Menu

Rover (RV)... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
)
@2
CTL 1,0 COLOR EXEC := 3 Define 2 Send 'READ 3
1:Send("SET... .4 Contro3 Settings »
145 Transf4 Wait
Y610 5 Get
%7 Mode 6 evall
> BIFGB 7 Rover RV) »
(95 Draw 8 Send 'CONNECT-Output  »
r (RV) 9 Send"CONNECT-Input ~ »
8:Send("CONNECT-Output... A Ports »
94Send("CONNECT-InpPut... -

e Drive RV...
[Rover (RV)] :
e ReadRV Sensors... BDrive RV.. RIS
: 2:Read RV Sensors.. 2 Read RV S 3 LEFT
A RV Settlngs... 2:SV ge;‘SiBssg 3 R\e/aSemngsensms 4 RIGHT
:Rea ath... 4 Read RV Path 5 STOP
A Read RV Path (RV-Pfad) 2:;3 golor... 5 RV Color 6 RESUME
: etup... 6 RV Setup 7 STAY
. RV Color... 7:RV Control.. 7 RV Control 8 TOXY
8:Send("CONNECT RV") 8 Send "CONNECTRV" 9 TOPOLAR
. RV Setup_" 9:Send("DISCONNECT RV") 9 Send 'DISCONNECTRV" A TO ANGLE
e RV Control...
.

Send("CONNECT RV")
e Send("DISCONNECT RV")
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Drive RV...
RV-Antrieb-Befehlsfamilien

e Basisantrieb-Befehle (im Sinne von Turtlegrafiken)

- FORWARD (VORWARTS), BACKWARD (RUCKWARTS), RIGHT (RECHTS), LEFT
(LINKS), STOP (ANHALTEN), STAY (HALTEN)

e Antriebsbefehle mit mathematischen Koordinaten
- In Winkel drehen

Hinweis: Die Antriebsbefehle verfligen iber Optionen fiir ggf. Geschwindigkeit, Zeit
und Entfernung

e Siehe RV-Einstellungen beziglich der Steuerbefehle auf Maschinenebene

- Einstellen der linken und rechten Motorwerte fir Richtung (CW/CCW) und
Stufe (0-255, Anhalten)

- Lesen der kumulierten Werte flir Radgebergrenzen und Gyro-Kursanderung.

e Drive RV... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
~ Send("RV L

>
Send ("RV] := 3 Define 2 Send "READ EIERIVGE)

FMF ORWARD

| Drive RV 2 BACKWARD

- F O RWARD 2: BACKWARD 3 Rre':: RV Sensors 3 LEFT
3:LEFT 3 RV Settings 4 RIGHT
4:RIGHT 4 Read RV Path 5 STOP

- BACKWARD 5:STOP 5 R\e/aColor a 6 RESUME
g:g%geME 6 RV Setup 7 STAY

: 7 RV Control 8 ToXY

- LIN KS 8:TO XY 8 Send?gooNNECT RV" 9 TOPOLAR
94T0 POLAR 9 Send "DISCONNECTRV' A TO ANGLE

— RECHTS

- STOP

— RESUME

- STAY

- TOXY

— TOPOLAR

— TO ANGLE
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RV FORWARD

Befehl:

RV FORWARD

Befehlssyntax:

RV FORWARD [[SPEED s] [DISTANCE d] [TIME t]]

Code-
Stichproben:

Send

Send
10!!)

("RV FORWARD 0.5 M")
("RV FORWARD SPEED 0.22 M/S TIME

SET] RV FORWARD

SET] RV FORWARD

[

[ [DISTANCE] d
[M|UNIT |REV]

[

[

SET] RV FORWARD
M|UNIT |REV]

SPEED s.ss
[SET] RV FORWARD
[M|UNIT|REV]
TIME t
[SET] RV FORWARD SPEED s
[M/S|UNIT/S|REV/S]
[TIME t]
RV FORWARD TIME t [SPEED s.ss
[M/S| [UNIT/S] |REV/S]]

[DISTANCE] d

[M/S| [UNIT/S] |REV/S]
[DISTANCE] d

[SET]

Bereich:

Beschreibung:

Der RV bewegt sich um eine gegebene Distanz vorwarts (Standard
0,75 m). Die Standarddistanz wird in UNIT (EINHEIT)
(Rastereinheiten) angegeben. Optional M=Meter,
UNIT=Rastereinheit, REV=Radumdrehung.

Die Standardgeschwindigkeit ist 0,20 m/s, die
Hochstgeschwindigkeit ist 0,23 m/s, die Mindestgeschwindigkeit ist
0,14 m/s.

Die Geschwindigkeit (Speed) kann in Meter/Sekunde,
Einheit/Sekunde, Umdrehungen/Sekunde.

Ergebnis: Aktion, um eine Bewegung des RV in Vorwartsrichtung zu
veranlassen
Typ oder Steuerung
adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
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RV BACKWARD

Befehl:

RV BACKWARD

Befehlssyntax:

RV BACKWARD

Code-
Beispiel:

Send ("RV BACKWARD 0.5 M")

Send ("RV BACKWARD SPEED 0.22 M/S TIME
1O

[SET] RV BACKWARD

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

SPEED s.ss [M/S|[UNIT/S]|REV/S]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

TIME t
[SET] RV BACKWARD SPEED s.ss
[M/S|UNIT/S|REV/S] [TIME t]
[SET] RV BACKWARD TIME t
[SPEED s.ss [M/S|UNIT/S|REV/S]]

Bereich:

Beschreibung:

Der RV bewegt sich um eine gegebene Distanz riickwarts
(Standard 0,75 m). Die Standarddistanz wird in UNIT (EINHEIT)
(Rastereinheiten) angegeben. Optional M=Meter,
UNIT=Rastereinheit, REV=Radumdrehung.

Die Standardgeschwindigkeit ist 0,20 m/s, die
Hochstgeschwindigkeit ist 0,23 m/s, die Mindestgeschwindigkeit ist
0,14 m/s.

Die Geschwindigkeit (Speed) kann in Meter/Sekunde,
Einheit/Sekunde, Umdrehungen/Sekunde.

Ergebnis: Aktion, um eine Bewegung des RV in riickwartiger Richtung zu
veranlassen.

Typ oder Steuerung

adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehlwird in einer Warteschlange

Komponente: [ gesendet und ausgefiihrt.
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RV LEFT

Befehl:

RV LEFT

Befehlssyntax:

RV LEFT

Code- Send "RV LEFT"

Beispiel:
[SET] RV LEFT [ddd [DEGREES] ]
[SET] RV LEFT [rrr RADIANS]
[SET] RV LEFT [ggg GRADIANS]

Bereich: -

Beschreibung:

Die Standarddrehung betrédgt 90 Grad, sofern nicht das
Schliisselwort DEGREES, RADIANS oder GRADIANS vorhanden ist,
woraufhin der Wert intern von den spezifizierten Einheiten in das
Grad-Format umgewandelt wird. Der gegebene Wert reicht von
0,0 bis 360,00 Grad. Die Drehung wird als SPIN-Bewegung
ausgefihrt.

Ergebnis: Drehen des Rover nach LEFT (LINKS).
Typ oder Steuerung
adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
RV RIGHT
Befehl: RV RIGHT
Befehlssyntax: | RV RIGHT

Code- Send "RV RIGHT"

Beispiel:
[SET] RV RIGHT [ddd [DEGREES]]
[SET] RV RIGHT [rrr RADIANS]
[SET] RV RIGHT [ggg GRADIANS]

Bereich: -

Beschreibung:

Die Standarddrehung betrdgt 90 Grad, sofern nicht das
Schliisselwort DEGREES, RADIANS oder GRADIANS vorhanden ist,
woraufhin der Wert intern von den spezifizierten Einheiten in das
Grad-Format umgewandelt wird. Der gegebene Wert reicht von
0,0 bis 360,00 Grad. Die Drehung wird als SPIN-Bewegung
ausgefihrt.
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Befehl:

RV RIGHT

Ergebnis:

Drehen des Rover nach RIGHT (RECHTS).

Typ oder
adressierbare

Steuerung
Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gasendet und ausgefiihrt.
RV STOP

Befehl: RV STOP

Befehlssyntax: | RV STOP

Code- Send "RV STOP"
Beispiel:

[SET] RV STOP

[SET] RV STOP CLEAR
Bereich: -

Beschreibung:

Der RV beendet sofort jede aktuelle Bewegung. Diese Bewegung
kann anhand einer RESUME-Operation dort wiederaufgenommen
werden, wo sie angehalten wurde. Alle Bewegungsbefehle
bewirken, dass die Warteschlange sofort geleert wird und dass die
neue, gerade angewiesene Bewegungsoperation gestartet wird.

Ergebnis:

Anhalten der Verarbeitung der Rover-Befehle aus der
Befehlswarteschlange und Beibehalten der ausstehenden
Operationen in der Warteschlange. (sofortige Aktion). Die
Warteschlange kann anhand von RESUME wiederhergestellt
werden. Der RV beendet sofort jede aktuelle Bewegung. Diese
Bewegung kann anhand einer RESUME-Operation dort
wiederaufgenommen werden, wo sie angehalten wurde. Alle
Bewegungsbefehle bewirken, dass die Warteschlange sofort
geleert wird und dass die neue, gerade angewiesene
Bewegungsoperation gestartet wird.

Anhalten der Verarbeitung der Rover-Befehle aus der
Befehlswarteschlange und Leeren aller ausstehenden Operationen
in der Warteschlange. (sofortige Aktion).

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Steuerung
Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird sofort ausgefiihrt.
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RV RESUME

Befehl:

RV RESUME

Befehlssyntax:

RV RESUME

Code- Send "RV RESUME"
Beispiel:

[SET] RV RESUME
Range: N/A

Beschreibung:

Verarbeitung der Rover-Befehle aus der Befehlswarteschlange.
(sofortige Aktion), oder Fortsetzen des (siehe RV STAY) Betriebs.

Ergebnis:

Betrieb fortsetzen.

Typ oder
adressierbare

Steuerung
Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gasendet und ausgefiihrt.
RV STAY

Befehl: RV STAY

Befehlssyntax: | RV STAY

Code- Send "RV STAY"
Beispiel:

[SET] RV STAY [[TIME] s.ss]
Bereich: -

Beschreibung:

Sagt dem RV, fiir eine optional in Sekunden festgelegte Zeitdauer
die Position zu ,halten”(,stay”).

Der Standardwert betrédgt 30,0 Sekunden.

Ergebnis:

RV hilt die Position.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Steuerung

Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
gesendet und ausgefiihrt.
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RV TO XY

Befehl:

RV TO XY

Befehlssyntax:

RV TO XY x-Koordinate y-Koordinate [[GESCHWINDIGKEIT] s,ss
[EINHEIT/S]|M/S]U/S] [XYLINE]

Code- Send "RV TO Xy 1 1"

sl Send "RV TO XY eval (X) eval(Y)"
Send "RV TO XY 2 2 SPEED 0.23 M/S"

Bereich: -327 bis +327 fiir x- und y-Koordinaten

Beschreibung:

Dieser Befehlsteuert die Bewegung des Rover auf einem virtuellen
Raster.

Standardposition zu Beginn der Programmausfiihrung ist (0,0),
wobeider Rover auf die positive x-Achse ausgerichtet ist.

Die x- und y-Koordinaten entsprechen der aktuellen RastergrofRe
(Standard: 0,1 M/Rastereinheit).

RastergroRe kann Gber den ,SET RV.GRID.M/UNIT“ Befehl
gedndert werden

Der Geschwindigkeitsparameter ist optional.

Ergebnis: Bewegt Rover von aktueller Rasterposition zur angegebenen
Rasterposition.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
RV TO POLAR
Befehl: RV TO POLAR

Befehlssyntax:

RV TO POLAR R-Koordinate Theta-Koordinate [[GRAD]
|RADIANTE| GRADE] [[GESCHWINDIGKEIT] s,ss [EINHEIT/S]
| M/S|U/S] [XYLINE]

Code- Send ("RV TO POLAR 5 30") - r = 5 units,
Beispiel: theta = 30 degrees
Send ("RV TO POLAR 5 2 RADIANS")
Send ("RV TO POLAR eval (sqrt (372+472))
eval (tan-1(4/3) DEGREES ")
Bereich: Theta-Koordinate: -360 bis +360 Grad

R-Koordinate: -327 bis +327

Beschreibung:

Bewegt den RV von seiner aktuellen Position in die angegebene

Tl-innovator™ Hub-Befehle Version 1.4

106



Befehl:

RV TO POLAR

Polar-Position relativ zu dieser Position. Die X/Y-Position des RV
wird mit der neuen Position aktualisiert.

Die ,R“-Koordinate entspricht der aktuellen RastergrofRe
(Standard: 0,1 M/Rastereinheit)

Standardposition zu Beginn der Programmausfiihrung ist (0,0),
wobeider Rover auf die positive x-Achse ausgerichtet ist.

Die Standardeinheit von Theta ist Grad.
Der Geschwindigkeitsparameter ist optional.

Ergebnis: Bewegt Rover von aktueller Rasterposition zur angegebenen
Rasterposition.

Typ oder Steuerung

adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl|wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

RV TO ANGLE
Befehl: RV TO ANGLE
Befehlssyntax: | RV TO ANGLE

Code- Send "RV TO ANGLE"
Beispiel:
[SET] RV TO ANGLE rr.rr
[ [DEGREES] |RADIANS | GRADIANS]
Bereich: -

Beschreibung:

Ergebnis: Dreht den RV im angegebenen Winkel vom aktuellen Kurs.

Typ oder Steuerung

adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
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READ RV Sensors...
SEND("Read Sensor Commands

e Lesen der Sensoren auf niedriger Ebene zum Erlernen der Grundlagen der Robotik.

e Read RV Sensors...
— Send("READ

— RV.RANGER
— RV.COLORINPUT
— RV.COLORINPUT.RED
— RV.COLORINPUT.GREEN
— RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.GRAY

e RV.RANGER: Gibt Werte in Metern
zurick.

CE Taschenrechner

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP |

RV . RANGER
2:RV. COLORINPUT
3:RV. COLORINPUT.RED

4:RV.COLORINPUT. GREEN
S:RV.COLORINPUT. BLUE
6:RV. COLORINPUT. GRAY

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions.
2 Check 1"Send*SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1 Drive RV » »
[ORTUIEE T RVRANGER |
3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT

4 Read RVPa3 RV.COLORINPUTRED

5 RV Color 4 RV.COLORINPUT.GREEN
6 RVSetup 5 RV.COLORINPUT.BLUE

7 RV Control 6 RV.COLORINPUT.GRAY

8 Send "CONNECT RV* »
9 Send "DISCONNECT RV

* RV.COLORINPUT: Liest Farbsensor, der

in RV integriert ist.

RV.RANGER
Befehl: RV.RANGER
Befehlssyntax: | RV.RANGER

Code-

Beispiel: Get (R)

Send ("READ RV.RANGER")

Verbindet das Rover-
Fahrzeug mit dem TI-
Innovator™ Hub.
Dadurch werden
Verbindungen mit
Motortreiber,
Farbsensor, Gyroskop,
Ultraschall Ranger und
Naherungssensoren
hergestellt.

CONNECT RV

Gibt die aktuelle
Entfernung von der
Vorderseite des RV zu
einem Hindernis
zurtick. Wenn kein

READ RV.RANGER
Get (R)
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Befehl:

RV.RANGER

Hindernis erkannt
wird, wird ein Bereich
von 10,00 Metern
gemeldet.

Bereich:

Beschreibung:

Der nach vorne zeigende Ultraschall-Abstandssensor. Gibt
Messungen in Metern zurtick. ~ 10,00 Meter bedeutet, dass kein
Hindernis erkannt wurde.

Ergebnis: Gibt Werte in Metern zurick.

Typ oder Sensor

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:

RV.COLORINPUT

Befehl:

RV.COLORINPUT

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT")
Beispiel: Get (C)
Bereich: 1bis9

Beschreibung:

Unten angebrachter Farbsensor, der die Farbe der Oberfliche
erkennt. Kann auch eine Graustufenskala von schwarz (0) bis weil
(255) erkennen.

Ergebnis:

Gibt die aktuelle Farbsensor-Information zurick.

Der Riickgabewert liegt im Bereich 1-9, der den folgenden Farben
entspricht:

Farbe Riickgabewert
Rot 1
Grin 2
Blau 3
Cyan 4
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Befehl: RV.COLORINPUT
Farbe Riickgabewert
Magenta 5
Gelb 6
Schwarz 7
Weill 8
Grau 9
Typ oder Sensor
Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:

RV.COLORINPUT.RED

Befehl:

RV.COLORINPUT.RED

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.RED

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.RED")
Beispiel: Get (R)
Bereich: 0-255

Beschreibung:

Erfasst die Intensitat der einzelnen roten Bestandteile der
Oberflache.

Die Ergebnisse liegen im Bereich von 0-255.

Ergebnis: Gibt den aktuellen Farbsensor-Wert ,red”(,rot“) zurtick.
Typ oder Sensor

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:

RV.COLORINPUT.GREEN

Befehl:

RV.COLORINPUT.GREEN

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.GREEN

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.GREEN")
Beispiel: Get (G)
Bereich: 0-255
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Befehl:

RV.COLORINPUT.GREEN

Beschreibung:

Erfasst die Intensitat der einzelnen griinen Bestandteile der
Oberflache.

Die Ergebnisse liegen im Bereich von 0-255.

Ergebnis:

Gibt den aktuellen Farbsensor-Wert ,green(,griin“) zuriick.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor
Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.

RV.COLORINPUT.BLUE

Befehl:

RV.COLORINPUT.BLUE

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.BLUE

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.BLUE")
Beispiel: Get (B)
Bereich: 0-255

Beschreibung:

Erfasst die Intensitat der einzelnen blauen Bestandteile der
Oberflache.

Die Ergebnisse liegen im Bereich von 0-255.

Ergebnis:

Gibt den aktuellen Farbsensor-Wert ,blue” (,blau“) zurtick.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor
Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.

RV.COLORINPUT.GRAY

Befehl:

RV.COLORINPUT.GRAY

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.GRAY

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.GRAY")
Beispiel: Get (G)
Bereich: 0-255

Beschreibung:

Erkennen der Graustufe der Oberflache.
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Befehl: RV.COLORINPUT.GRAY

Das Ergebnis liegt im Bereich 0-255.

Ergebnis: Gibt einen interpolierten ,grayscale“- (,Graustufe’-) Wert auf Basis
von 0,3*rot +0,59*griin +0,11*blau zurlick

0-black (schwarz), 255 - white (weil).

Typ oder Sensor

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:
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RV Settings...
RV-Einstellungsbefehle

Das Einstellungsmeni fir den Rover enthélt weitere Befehle, die RV-Befehle

unterstitzen, wie z. B. FORWARD oder BACKWARD.

e RV Settings... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
. INORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP 4 1 Acti "]
— RV Settings e .
: rive 3 ,
- SPEED 2: TIME 2 Read RV Sensors 4 UNITS/S
3: DISTANCE 3 RV Settings 5 MIS
- ZEIT 4:UNITS/S % ReadRV Path 6 REVS/S
2:2233 . 5 RV Color 7 UNITS J
: % 6 RV Set 8 M ’
_ DISTANCE 7:UNITS 7 vaz::o\ 9 REVS >
8:M 8 Send"CONNECTRV" A DEGREES »
9LREVS 9 Send "DISCONNECT RV" -
- UNIT/S )
: 2 Check 1 Send'SET - >
- M/S RY_Settinos] := 3 Define 2 Send'READ A DEGREES »
9TREVS 1 Drive RV B RADIANS  »
@: DEGREES 2 Read RV Sensors C GRADS
— R:RADIANS 3 RV Sefings D XYLINE
REV/S B: GRADS 4 Read RV Path E LEFT
S:EEH_NE 5 RV Color F RIGHT J
— : 6 RV Set GEBRAKE
EINHEITEN E:RIGHT 7 vaz::o\ H COAST >
F : BRAKE 8 Send"CONNECTRV" | CW ’
— M [@@coAsT 9 send "DISCONNECT Rv" IS
- REVS
— DEGREES
— RADIANS
— GRADS
— XYLINE
— LINKS
— RECHTS
— BRAKE
— COAST

— IM UHRZEIGERSINN
— GEGEN DEN UHRZEIGERSINN

SPEED

Befehl: SPEED

Befehlssyntax: | SPEED

Code- SPEED
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung: | Die Geschwindigkeit (Speed) kann in Meter/Sekunde,

113 Tl-Innovator™ Hub-Befehle Version 1.4



Befehl: SPEED

Einheit/Sekunde, Umdrehungen/Sekunde oder FuR/Sekunde aus-
und angegeben werden (der Standardwert ist 0,20 m/s, der
Hochstwert ist 0,23 m/s, der Minimalwert ist 0,14 m/s).

Ergebnis:

Typ oder Einstellung

Adressierbare
Komponente:

TIME

Befehl:

ZEIT

Befehlssyntax:

ZEIT

Code-
Beispiel:

TIME

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:

Typ oder

Adressierbare Komponente:

Einstellung

DEGREES

Befehl:

DISTANCE

Befehlssyntax:

DISTANCE

Code-
Beispiel:

DISTANCE

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:

Typ oder

Adressierbare Komponente:

Einstellung
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UNIT/S

Befehl: UNIT/S
Befehlssyntax: UNIT/S
Code- UNIT/S
Beispiel:
Bereich: -
Beschreibung:
Ergebnis:
Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:

Mm/s
Befehl: Mm/s
Befehlssyntax: Mm/s
Code- M/S
Beispiel:
Bereich: -
Beschreibung:
Ergebnis:
Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:

REV/S
Befehl: REV/S
Befehlssyntax: REV/S
Code- REV/S
Beispiel:
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Befehl:

REV/S

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:

Typ oder

Adressierbare Komponente:

Einstellung

UNITS

Befehl:

EINHEITEN

Befehlssyntax:

EINHEITEN

Code-
Beispiel:

UNITS

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:

Typ oder

Adressierbare Komponente:

Einstellung

M

Befehl:

Befehlssyntax:

Code-
Beispiel:

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:
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Befehl: M

Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:

REVS

Befehl: REVS

Befehlssyntax: | REVS

Code- REVS
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung: | Liste von ausgefiihrten Radumdrehungen zurtickgeben.

Ergebnis:

Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:

DEGREES

Befehl: DEGREES

Befehlssyntax: DEGREES

Code- DEGREES
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung:

Ergebnis:

Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:
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RADIANS

Befehl: RADIANS
Befehlssyntax: RADIANS
Code- RADIANS
Beispiel:
Bereich: -
Beschreibung:
Ergebnis:
Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:

GRADS
Befehl: GRADS
Befehlssyntax: GRADS
Code- GRADS
Beispiel:
Bereich: -
Beschreibung:
Ergebnis:
Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:

XYLINE
Befehl: XYLINE
Befehlssyntax: XYLINE
Code- XYLINE
Beispiel:
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Befehl:

XYLINE

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:

Typ oder

Adressierbare Komponente:

Einstellung

LEFT

Befehl:

LINKS

Befehlssyntax:

LINKS

Code-
Beispiel:

LEFT

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:

Typ oder

Adressierbare Komponente:

Einstellung

RIGHT

Befehl:

RECHTS

Befehlssyntax:

RECHTS

Code-
Beispiel:

RIGHT

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis:
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Befehl: RECHTS
Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:

BRAKE
Befehl: BRAKE
Befehlssyntax: BRAKE
Code- BRAKE
Beispiel:
Bereich: -
Beschreibung:
Ergebnis:
Typ oder Einstellung
Adressierbare Komponente:

COAST
Befehl: COAST
Befehlssyntax: COAST
Code- COAST
Beispiel:
Bereich: -
Beschreibung:
Ergebnis:
Typ oder Einstellung

Adressierbare Komponente:
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cw

Befehl:

IM UHRZEIGERSINN

Befehlssyntax:

IM UHRZEIGERSINN

Code-
Beispiel:

Cw

Bereich:

Beschreibung:

CW.b (Wert ist positiv) =Rad dreht sich im Uhrzeigersinn in
Rickwartsrichtung

CW.f (Wert ist positiv) = Rad dreht sich im Uhrzeigersinn in
Vorwartsrichtung

CW.f (Wert ist negativ) = Rad dreht sich im Uhrzeigersinn in
Vorwartsrichtung

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Einstellung

ccw

Befehl:

GEGEN DEN UHRZEIGERSINN

Befehlssyntax:

GEGEN DEN UHRZEIGERSINN

Code-
Beispiel:

CCw

Bereich:

Beschreibung:

CCW.f (Wert ist positiv) = Rad dreht sich gegen den Uhrzeigersinn in
Vorwartsrichtung

CCW.b (Wert ist positiv) = Rad dreht sich gegen den Uhrzeigersinn
in Ruckwartsrichtung

CWW.b (Wert ist negativ) = Rad dreht sich gegen den Uhrzeigersinn
in Rickwartsrichtung

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Einstellung
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Read RV Path...
Lesen von WAYPOINT (WEGPUNKT) und PATH (PFAD)
Verfolgen des RV-Pfads

Um die Analyse des Rover wahrend eines Laufs und nach einem Lauf zu unterstitzen,
misst die Aufzeichnung automatisch die folgenden Informationen fiir jeden Drive-
Befehl:

e x-Koordinate auf virtuellem Raster

e y-Koordinate auf virtuellem Raster

e Zeit in Sekunden, in welcher der aktuelle Befehl ausgefiihrt wurde.
e Entfernung in Koordinateneinheiten fir die Pfadstrecke.

e Kurs in Grad (gegen den Uhrzeigersinn mit der x-Achse als 0 gemessene
Konstanten).

e Umdrehungen des Rads wahrend der Ausfiihrung des aktuellen Befehls

e Befehlsanzahl, verfolgt die Anzahl der ausgefiihrten Befehle, beginnt mit 0.

Die Pfadwerte werden in Listen gespeichert, beginnend mit den Strecken, die mit den
friheren Befehlen verknipft sind, und fortfahrend mit den Strecken, die mit den
spateren Befehlen verknlpft sind.

Der laufende Antriebsbefehl, der WAYPOINT, aktualisiert wiederholt das letzte
Element in den Pfadlisten, wenn der Rover sich in Richtung des letzten Wegpunkts
bewegt.

Wenn ein Antriebsbefehl abgeschlossen ist, wird ein neuer Wegpunkt initiiert, und der
Umfang der Pfadlisten nimmt zu.

Hinweis: Das bedeutet, dass automatisch ein neuer Wegpunkt fir den
angehaltenen Status gestartet wird, wenn alle Antriebsbefehle in der
Warteschlange abgeschlossen sind. Dies ist dhnlich wie bei der Ausgangsposition,
wenn der RV stationar ist und die Zeit misst.

Max. Anzahl an Wegpunkten: 80
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RV-Position und Pfad

e Fahigkeit zum Lesen von x-, y-Koordinate, Kurs, Zeit und Entfernung fir jeden
ausgefiihrten Antriebsbefehl.

e Der Pfadverlauf wird fir Ausgabe und Analyse in Listen gespeichert.
Hinweis: Die Koordinaten-Rasterskala kann vom Benutzer eingestellt werden, die

Standardeinstellung betrdgt 10 cm pro Einheit. Der Benutzer hat Optionen zum
Einstellen des Rasterursprungs.

e Read RV Path... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
—  Send("READ e e

Send ( "READ) i= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV

ARV . WHAYPOINT. XYTHDRN 1 DriveRV 3 RV.WAYPOINT.CMDNUM
— RV.WAYPOINT.XYTHDRN 2:RV. WAYPOINT. PREV 3 ReadRV Se4 RVPATHUSTX
3sxgg¥ﬁgig¥§MDNUM 3 RV Settings 5 RV.PATHLIST.Y
RV, . ReadRV/P{6 RV.PATHLIST.TIME
- RVWAYPO' NT.PREV S:RV.PATHLIST.Y 'g R\e/aColor 7 RV.PATHLIST.HEADING
g:sg.;amﬂg.;éggme 6 RVSetup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE
TRV, . 7 RV Control 9 RV.PATHLIST.REVS
- RV.WAYPOINT.CMDNUM 8:RV.PATHLIST.DISTANCE 8 Send?gooN\A RV.PATHLIST.CMDNUM
94RV.PATHLIST.REVS 9 Send "DISC h

—  RV.PATHLIST.X
RV.PATHLIST.Y -

Send ("READ)
8TRV.PATHLIST.DISTANCE

—  RV.PATHLIST.TIME - RV, PRTHLIST - CHONUM
A:RV.HAYPOINT.X
—  RV.PATHLIST.HEADING B:RY. URYPOINT. ¥

C:RV.WAYPOINT. TIME
D:RV.WAYPOINT.HERDING

~  RV.PATHLIST.DISTANCE £V HRVPOINT. DISTANCE
~  RV.PATHLIST.REVS

—  RV.PATHLIST.CMDNUM

~  RV.WAYPOINT.X

~  RV.WAYPOINT.Y

~  RV.WAYPOINT.TIME

—  RV.WAYPOINT.HEADING

—  RV.WAYPOINT.DISTANCE

—  RV.WAYPOINT.REVS
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RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Befehl:

RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Beispiel:

Beispiel: Realisieren der zuriickgelegten Entfernung vom letzten Wegpunkt
in Richtung des aktuellen Wegpunkts.

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Beispiel: Get (Ll)
(Ll) (5)->D

Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN - Lesen von x-Koord., y-Koord.,
Zeit, Kurs, zuriickgelegter Entfernung, Anzahl der
Radumdrehungen, Befehlsnummer des aktuellen Wegpunkts. Gibt
eine Liste mit all diesen Werten als Elementen zuriick.

Ergebnis: Gibt eine Liste mit aktuellem Wegpunkt, x-, y-Koordinaten, Zeit,
Kurs, Entfernung, Umdrehungen und Befehlsnummer zurtick.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.PREV

Befehl:

RV.WAYPOINT.PREV

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.PREV

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")

Beispiel:

Beispiel: Zurickgelegte der Entfernung wahrend des vorherigen
Wegpunkts.

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")

Beispiel: Get (Ll)
(Ll) (5)->D
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Befehl:

RV.WAYPOINT.PREV

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.PREV - Lesen von x-Koord., y-Koord., Zeit,
Kurs, zurtickgelegter Entfernung, Anzahlder Radumdrehungen,
Befehlsnummer des vorherigen Wegpunkts. Gibt eine Liste mit all
diesen Werten als Elementen zuriick.

Ergebnis: Gibt eine Liste mit vorherigem Wegpunkt, x-, y-Koordinaten, Zeit,
Kurs, Entfernung, Umdrehungen und Befehlsnummer zuriick.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Befehl:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Beispiel:
Beispiel: Programm, um festzustellen, ob ein Antriebsbefehl ohne Verweis
auf eine spezifische Befehlsnummer ausgefiihrt wurde.
Hinweis: Das Wait (Warten) soll die Wahrscheinlichkeit fir die
Erfassung einer Abweichung bei der Befehlsnummer erhéhen.
Code- Send ("RV FORWARD 10")
Beispiel: Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (M)
M->N
While M=N
Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (N)
End
Disp "Drive Command is completed"
Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.CMDNUM - gibt die letzte Befehlsnummer des
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Befehl:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

aktuellen Wegpunkts zuriick.

Ergebnis: Gibt den Wert 0 zurtick, wenn der RV aktuell einen Befehl
,abarbeitet”und in Bewegung ist oder eine STAY-Operation
ausfiihrt. Dieser Befehl gibt den Wert 1 zurlick, wenn ALLE in der
Warteschleife befindlichen Operationen ausgefiihrt wurden,
nichts in der Warteschlange tibrig ist und die aktuelle Operation
abgeschlossen wurde (und sofort nach CONNECT RV).

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.X
Befehl: RV.PATHLIST.X

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.X

Code- Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Stichproben:
Beispiel: Programm zum Ausgeben des RV-Pfads auf dem Grafikbildschirm
Code- Plotl (xyLine, L., L_,®,BLUE)
Stichproben: 1 2
: Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L2)
DispGraph
Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.X - gibt eine Liste der X-Werte seit Beginn
zuriick, einschlieflich des aktuellen Wegpunkt-X-Werts.

Ergebnis: Zuriickgeben einer Liste der x-Koordinaten, die seit dem letzten
RV.PATH CLEAR oder dem anfanglichen CONNECT RV durchlaufen
wurden.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:
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RV.PATHLIST.Y

Befehl: RV.PATHLIST.Y
Befehl RV.PATHLIST.Y
Syntax:
Code- Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Beispiel:
Beispiel: Programm zum Ausgeben des RV-Pfads auf dem Grafikbildschirm
Code- Plotl (xyLine, Ll' L2,D,BLUE)
e Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L2)
DispGraph
Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.Y - gibt eine Liste der Y-Werte seit Beginn
zurick, einschlieflich des aktuellen Wegpunkt-Y-Werts.

Ergebnis: Zurickgeben einer Liste der y-Koordinaten, die seit dem letzten
RV.PATH CLEAR oder dem anfdnglichen CONNECT RV durchlaufen
wurden.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.TIME

Befehl:

RV.PATHLIST.TIME

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.TIME

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.TIME"

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.TIME - gibt eine Liste der Zeit in Sekunden
zuriick, die seit Beginn absolviert wurde, einschlielich des
aktuellen Wegpunkt-Zeitwerts.
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Befehl:

RV.PATHLIST.TIME

Ergebnis: Zurickgeben der kumulierten Wegzeiten fir alle
aufeinanderfolgenden Wegpunkte.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.HEADING

Befehl:

RV.PATHLIST.HEADING

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.HEADING

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.HEADING"

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.HEADING - gibt eine Liste der Fahrtrichtungen
zurick, die seit Beginn zuriickgelegt wurden, einschlieRlich des
aktuellen Wegpunkt-Kurswerts.

Ergebnis: Zuriickgeben einer Liste der kumulierten eingeschlagenen
winkeligen Fahrtrichtungen.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Befehl:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Beispiel: Erreichen der kumulierten Entfernung, die der RV seit Beginn eines
Weges zuriickgelegt hat.

Code- Send "READ RV.PATHLIST.DISTANCE"

Beispiel:
Get (Ll)
sum (Ll)
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Befehl:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.DISTANCE - gibt eine Liste der Entfernungen
zurick, die seit Beginn zuriickgelegt wurden, einschlieRlich des
aktuellen Wegpunkt-Entfernungswerts.

Ergebnis: Zuriickgeben einer Liste der kumulierten zuriickgelegten
Entfernungen.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.REVS

Befehl:

RV.PATHLIST.REVS

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.REVS

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.REVS"

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.REVS - gibt eine Liste der Anzahlder
Umdrehungen zurlick, die seit Beginn absolviert wurden,
einschlieBlich des aktuellen Wegpunkt-Umdrehungswerts.

Ergebnis: Liste von ausgefiihrten Radumdrehungen zuriickgeben.
Typ oder Gibt Daten zuriick
Adressierbare
Komponente:
RV.PATHLIST.CMDNUM
Befehl: RV.PATHLIST.CMDNUM

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.CMDNUM"

Bereich:
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Befehl: RV.PATHLIST.CMDNUM

Beschreibung: | READ RV.PATHLIST.CMDNUM -gibt eine Liste der Befehlsnummern
fur den Pfad zuriick.

Ergebnis: Rickgabe einer Liste der Befehle, die zum Erreichen des aktuellen
Wegpunkt-Eintrags verwendet wurden.

0- Beginn der Wegpunkte (wenn erste Aktion STAY ist, wird kein
START ausgegeben, aber es wird stattdessen ein STAY angezeigt)

1-Vorwartsbewegung

2 - Ruckwartsbewegung
3-Spin-Bewegung nach links
4-Spin-Bewegung nach rechts
5-Drehbewegung nach links
6-Drehbewegung nach rechts

7 - Stay (keine Bewegung) die Zeitspanne, die der RV an seiner
aktuellen Position bleibt, ist in der TIME-Liste angegeben.

8- RVist aktuell auf dieser Wegpunkt-Traversierung in Bewegung.

Typ oder Gibt Daten zuriick
Adressierbare
Komponente:

RV.WAYPOINT.X

Befehl: RV.WAYPOINT.X

Befehl RV.WAYPOINT.X

Syntax:

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.X")
Stichproben:

Bereich: -

Beschreibung: | READ RV.WAYPOINT.X - gibt die x-Koordinate des aktuellen

Wegpunkts zuriick.
Ergebnis: Gibt die aktuelle Wegpunkt-x-Koordinate zuriick.
Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare
Komponente:
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RV.WAYPOINT.Y

Befehl: RV.WAYPOINT.Y

Befehl RV.WAYPOINT.Y

Syntax:

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.Y")
Stichproben:

Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.Y - gibt die x-Koordinate des aktuellen
Wegpunkts zuriick.

Ergebnis: Gibt die aktuelle Wegpunkt-y-Koordinate zuriick.
Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.TIME

Befehl:

RV.WAYPOINT.TIME

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.TIME

Code-
Beispiel:

Send ("READ RV.WAYPOINT.TIME")

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.TIME - gibt die Zeit zuriick, die fiir den Weg
vom vorherigen zum aktuellen Wegpunkt benétigt wurde.

Ergebnis: Zuriickgeben der gesamten kumulierten Zeit fiir das Durchlaufen
der Wegpunkte in Sekunden.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:
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RV.WAYPOINT.HEADING

Befehl: RV.WAYPOINT.HEADING

Befehlssyntax: | RV.WAYPOINT.HEADING

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.HEADING")
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung: | READ RV.WAYPOINT.HEADING - gibt den absoluten Kurs
(Fahrtrichtung) des aktuellen Wegpunkts zuriick.

Ergebnis: Zurtickgeben des absoluten Kurses in Grad. (+h =gegen den
Uhrzeigersinn, -h =im Uhrzeigersinn.)

Typ oder Gibt Daten zuriick
Adressierbare
Komponente:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Befehl: RV.WAYPOINT.DISTANCE

Befehlssyntax: | RV.WAYPOINT.DISTANCE

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.DISTANCE")
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung: | READ RV.WAYPOINT.DISTANCE - gibt die Entfernung zurtick, die
zwischen dem vorherigen und dem aktuellen Wegpunkt
zurtickgelegt wurde.

Ergebnis: Zurickgeben der kumulierten zuriickgelegten Gesamtentfernung
in Metern.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:
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RV.WAYPOINT.REVS

Befehl: RV.WAYPOINT.REVS

Befehlssyntax: | RV.WAYPOINT.REVS

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.REVS")
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung: | READ RV.WAYPOINT.REVS - gibt die Anzahlder Umdrehungen
zurtick, die fir den Weg zwischen dem vorherigen und dem
aktuellen Wegpunkt bendtigt werden.

Ergebnis: Zuriickgeben der Gesamtumdrehungen, welche die Rader fiir den
Weg der kumulierten Entfernung zum aktuellen Wegpunkt
ausgefiihrt haben.

Typ oder Gibt Daten zuriick
Adressierbare
Komponente:
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RV Color...

Send("SET Commands

RGB LED bei Rover - diese unterstiitzt die gleichen Befehle und Parameter wie die RGB
LED auf dem TI-Innovator ™ Hub.

e RV Color... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
—  Send("SET (AR B
R := 3 Define 2 Send 'READ i
H . 1 Drive RV » »
— RV.COLOR 2:RV. COLOR. RED 2 Read RV Sensors )
3:RV.COLOR.GREEN 3 RV Settings »
4:RV.COLOR.BLUE 4 Read RV Path »
— RV.COLOR.RED 5 RV Cobr =

— RV.COLOR.GREEN
— RV.COLOR.BLUE

© RV Setup 2 RV.COLOR.RED

7 RV Control 3 RV.COLOR.GREEN
8 Send "CONNECTF4 RV.COLOR.BLUE
9 Send "DISCONNECT RV"

RV.COLOR
Befehl: RV.COLOR
Befehlssyntax: | RV.COLOR

Code- Send "SET RV.COLOR

Beispiel:
[SET] RV.COLOR rr gg bb [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Bereich: -

Beschreibung:

Einstellen der RGB-Farbe fiir die Anzeige in der RGB LED des Rovers.

Selbe Syntax wie bei allen Operationen fiir RGB LED mit COLOR
(FARBE) usw.

Ergebnis: Zurickgeben der aktuellen RGB-Farbe als Liste mit drei Elementen,
diein der RGB LED des Rovers angezeigt wird.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

RV.COLOR.RED

Befehl:

RV.COLOR.RED

Befehlssyntax:

RV.COLOR.RED

Code-
Beispiel:

Send "SET RV.COLOR.RED
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Befehl:

RV.COLOR.RED

[SET] RV.COLOR.RED rr [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis: Einstellen der Farbe ROT (RED) fiir die Anzeige in der RGB LED des
Rovers.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

RV.COLOR.GREEN

Befehl:

RV.COLOR.GREEN

Befehlssyntax:

RV.COLOR.GREEN

Code- Send "SET RV.COLOR.GREEN

Beispiel:
[SET] RV.COLOR.GREEN gg [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Bereich: -

Beschreibung:

Ergebnis: Einstellen der Farbe GRUN (GREEN) fiir die Anzeige in der RGB LED
des Rovers.
Typ oder Steuerung
Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: | gasendet und ausgefiihrt.
RV.COLOR.BLUE
Befehl: RV.COLOR.BLUE

Befehlssyntax:

RV.COLOR.BLUE

Code-

Send "SET RV.COLOR.BLUE
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Befehl: RV.COLOR.BLUE

Beispiel:
[SET] RV.COLOR.BLUE bb [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Bereich: -

Beschreibung:

Ergebnis: Einstellen der Farbe BLAU (BLUE) fiir die Anzeige in der RGB LED des
Rovers.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
gesendet und ausgefiihrt.
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RV Setup...

Send("SET Commands

® RV Setup...

- Send( SET i 2 Check 1 Send'SET
Send("SET] i= 3 Define 2 Send 'READ

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

HRV.POSITION 1 Drive RV »
— RV.POSITION :RV. GYRO 2 ReadRVSensors >
#RV.GRID.ORIGIN 3 RV Settings »
_ RV.GYRO :RV.GRID.M/UNIT 4 Read RV Path
. :RV.PATH CLEAR 5 RV Color 2 RV.GYRO
MARK ¥ RVSetup 3 RV.GRID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRID.M/UNIT

— RV.GRID.ORIGIN
— RV.GRID.M/UNIT

8 Send"CONNECTRV S RV.PATH CLEAR
9 Send "DISCONNECT 6 RV MARK

— RV.PATH CLEAR
— RV MARK

RV.POSITION

Befehl:

RV.POSITION

Befehlssyntax:

RV.POSITION

Code- Send "SET RV.POSITION"
Beispiel:
[SET] RV.POSITION xxx yVVY
[hhh [[DEGREES] |RADIANS|GRADIANS]]
Bereich: -

Beschreibung:

Legt die Koordinatenposition und optional den Kurs
(Fahrtrichtung) des Rover auf dem virtuellen Raster fest.

Ergebnis: Die Rover-Konfiguration wird aktualisiert.
Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:
RV.GYRO
Befehl: RV.GYRO
Befehl RV.GYRO
Syntax:
Code- Send "SET RV.GYRO"
Beispiel:
Bereich: -
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Befehl:

RV.GYRO

Beschreibung:

Stellt das gerateeigene Gyroskop ein.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Steuerung (fur Gyroskop)

RV.GRID.ORIGIN

Befehl:

RV.GRID.ORIGIN

Befehlssyntax:

RV.GRID.ORIGIN

Code- Send "SET RV.GRID.ORIGIN"
Beispiel:

[SET} RV.GRID.ORIGIN
Bereich: -

Beschreibung:

Stellt RV als bei aktuellem Rasterursprungspunkt von (0,0) ein. Der
,heading”(,Kurs”) wird auf 0,0 eingestellt, was dazu fihrt, dass die
aktuelle Position des RV jetzt so eingestellt wird, dass sie an einer
virtuellen x-Achse in Richtung der positiven x-Werte zeigt.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Einstellung

RV.GRID.M/UNIT

Befehl:

RV.GRID.M/UNIT

Befehlssyntax:

RV.GRID.M/UNIT

Code- Send "SET RV.GRID.M/UNIT"
Beispiel:

[SET] RV.GRID.M/UNIT nnn
Bereich: -

Beschreibung:

Einstellen der GroRe einer ,grid unit”(,Rastereinheit”) im virtuellen
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Befehl: RV.GRID.M/UNIT
Raster. Diese Einstellung wird von Rover beim Fahren auf dem
virtuellen Gitter verwendet.
Der Standardwert ist 0,1 (0,1 M oder 10 cm pro Rastereinheit). Ein
Wert von 0,05 bedeutet 5cm pro Gittereinheit. Ein Wert von 5
bedeutet 5M pro Gittereinheit.
Der maximal zuldssige Wert betragt 10,0 (fiir 10 Meter pro
Rastereinheit) und der niedrigste zuldssige Wert betragt 0,01 (fur 1
cm pro Rastereinheit).

Ergebnis:

Typ oder Einstellung

Adressierbare

Komponente:

RV.PATH CLEAR

Befehl:

RV.PATH CLEAR

Befehlssyntax:

RV.PATH CLEAR

Code- Send "SET RV.PATH CLEAR"
Beispiel:

[SET] RV.PATH CLEAR
Bereich: -

Beschreibung:

Entfernt alle zuvor existierenden Pfad-/Wegpunkt-Informationen.
Wird empfohlen, bevor eine Sequenz von Bewegungsoperationen
durchgefihrt wird, bei der Wegpunkt-/Pfad-Listeninformationen
erforderlich sind.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Einstellung

RV MARK

Befehl:

RV MARK

Befehlssyntax:

RV MARK

Code-
Beispiel:

Send "SET RV MARK"
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Befehl:

RV MARK

[SET] RV MARK [[TIME] s.ss]

Bereich:

Beschreibung:

Aktivieren von RV zum Setzen einer ,Markierung” mit einem Stift
im angegebenen Zeitintervall (der Standard ist 1 Sekunde, falls
nicht angegeben).

Ein Zeitwert von 0,0 schaltet das Markieren AUS.

Das Markieren von ONLY erfolgt, wenn der Rover sich in
Vorwartsrichtung bewegt.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Einstellung (fir Rover)
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RV Control...

SEND(" Commands

Rad-Befehle und
Fahrzeugs releva

e RV Control ...
- Send("

— SET RV.MOTORS
— SET RV.MOTOR.L

andere Befehle, die fir das Lernen der Grundlagen des Rover-
nt sind.

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

% 1 Actions

2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ
1 Drive RV »

3 RV Settin2 SETRV.MOTOR.L
4 ReadRV 3 SETRV.MOTORR

7 RV.Contf 6 READ RV.GYRO

—  SETRV.MOTOR.R iRERD R D0l YR ro0n oo

— SET RV.ENCODERSGYRO 0

9 Send'DI{8 READ RV.ETA

»
»
»

PRLLILEAY 1 SET RV.MOTORS

5 RV Color 4 SETRV.ENCODERSGYRO 0
6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO

— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO

— READRV.DONE

— READRV.ETA

SET RV.MOTORS

Befehl:

SET RV.MOTORS

Befehlssyntax:

SET RV.MOTORS

Code-
Beispiel:

Send "SET RV.MOTORS"

[SET] RV.MOTORS [LEFT] [CW|CCW]
<pwm value|BRAKE |COAST>
[RIGHT] [CW|CCW]
<pwm value |BRAKE |COAST>
[DISTANCE ddd [M| [UNITS] |REV|FT]]
| [TIME s.ss]

Bereich:

Beschreibung:

Einstellen des linken oder rechten PMW-Werts oder der beiden
PMW-Werte des Motors. Negative Werte bedeuten CCW (gegen
den Uhrzeigersinn), und positive Werte bedeuten CW (im
Uhrzeigersinn). Links CW=Rickwartsbewegung. Links
CCW=Vorwartsbewegung. Rechts CW=Vorwartsbewegung, Rechts
CCW=Ruckwartsbewegung. Die PWM-Werte kdnnen numerisch
von -255 bis +255 oder die Schliisselworter ,,COAST” oder ,BRAKE”
sein. Der Wert 0 bedeutet Stopp (Anhalten).

Die Verwendung der Option DISTANCE ist nur verfligbar, wenn der
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Befehl:

SET RV.MOTORS

RV mit allen Sensoren verbunden ist. CONNECT RV MOTORS
bedeutet, dass keine Sensoren zum Messen der Entfernung
verfligbar sind, so dass die Option DISTANCE in diesem Fall einen
Fehler darstellt.

Ergebnis: LEFT (LINKER) und RIGHT (RECHTER) Motor, als einzelnes Objekt fur
Direktsteuerungsverwendung (erweitert) behandelt.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

SET RV.MOTOR.L

Befehl:

SET RV.MOTOR.L

Befehlssyntax:

SET RV.MOTOR.L

Code- Send "SET RV.MOTOR.L"

Beispiel: [SET] RV.MOTOR.L [CW|CCW] <+/-pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV|FT] ]

Bereich: -

Beschreibung:

Einstellen des linken direkten PWM-Werts des Motors. CCW =
vorwarts, CW =rickwarts, PWM-Wert negativ = vorwarts, positiv =
rickwadrts. TIME-Option beiallen Modellen verfiigbar, DISTANCE-
Option nur verfligbar, wenn RV vollstandig verbunden ist (nicht
die RV MOTORS-Option).

Ergebnis: Motor des linken Rads und Steuerung fiir
Direktsteuerungsverwendung (erweitert).

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: [ gesendet und ausgefiihrt.

SET RV.MOTOR.R

Befehl:

SET RV.MOTOR.R

Befehlssyntax:

SET RV.MOTOR.R

Code-

Send "SET RV.MOTOR.R"
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Befehl: SET RV.MOTOR.R

Beispiel:
[SET] RV.MOTOR.R [CW|CCW] <+/—pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV|FT] ]

Bereich: -

Beschreibung:

Einstellen des rechten direkten PWM-Werts des Motors. CW =
vorwarts, CCW = rliickwarts, PWM-Wert positiv = vorwarts, negativ
=riuckwarts. TIME-Option beiallen Modellen verfligbar, DISTANCE-
Option nur verfligbar, wenn RV vollstandig verbunden ist (nicht
die RV MOTORS-Option).

Ergebnis: Motor des rechten Rads und Steuerung fiir
Direktsteuerungsverwendung (erweitert).
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
gesendet und ausgefiihrt.

SET RV.ENCODERSGYRO 0

Befehl: SET RV.ENCODERSGYRO 0

Befehl SET RV.ENCODERSGYRO 0

Syntax:

Code- Send "SET RV.ENCODERSGYRO 0"
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung:

Setzen Sie den linken und rechten Geber zuriick, gekoppelt mit der
Gyro- und Betriebszeit-Information.

Ergebnis:

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: [ gesendet und ausgefiihrt.
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READ RV.ENCODERSGYRO

Befehl:

READ RV.ENCODERSGYRO

Befehlssyntax:

READ RV.ENCODERSGYRO

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.ENCODERSGYRO"

Bereich:

Beschreibung:

Der linke und rechte Geber, gekoppelt mit der Gyro-und
Betriebszeit-Information.

Ergebnis: Liste der Werte des aktuellen linken und rechten Gebers, gekoppelt
mit der Gyro- und Betriebszeit-Information

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-READ-Befehl wird sofort ausgefiihrt.

Komponente:

READ RV.GYRO

Befehl: READ RV.GYRO
Befehlssyntax: | READ RV.GYRO
Code- Send "READ RV.GYRO"
Beispiel:
READ RV.GYRO [[DEGREES] |RADIANS|GRADIANS]
Bereich: -

Beschreibung:

Das Gyroskop wird verwendet, um den Kurs des Rover zu halten,
wahrend dieser in Bewegung ist. Es kann auch verwendet werden,
um die Anderung des Winkels in Kurven zu messen.

Das Gyroskop ist nach der Verarbeitung des Befehls CONNECT RV
nutzungsbereit.

Das GYRO-Objekt muss nutzbar sein, wenn der RV nicht in
Bewegung ist.

Ergebnis: Gibt aktuelle Winkelverschiebung des Gyro-Sensors von 0,0
zuriick, Messung ist partiell driftverschiebungskompensiert.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-READ-Befehl wird sofort ausgefiihrt.

Komponente:
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READ RV.DONE

Befehl:

READ RV.DONE

Befehlssyntax:

READ RV.DONE

Code-
Beispiel:

Send ("READ RV.DONE")

Beispiel:

RV.DONE als Alias fir RV.WAYPOINT.CMDNUM

Code-
Beispiel:

For n,1,16

Send "RV FORWARD 0.1"
Send "RV LEFT"

EndFor

@ Warte, bis Rover mit dem Fahren fertig
ist

Send "READ RV.DONE"

Get d

While d=0

Send "READ RV.DONE"

Get d

Wait 0,1

EndwWhile

Send "READ RV.PATHLIST"
Get L

Bereich:

Beschreibung:

RV.DONE als Alias fiir RV.WAYPOINT.CMDNUM

Um die Benutzbarkeit zu verbessern, wurde eine neue
Statusvariable namens RV.DONE erstellt. Dies ist ein Alias von
RV.WAYPOINT.CMDNUM.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Gibt Daten zuriick

Siehe auch: RV.WAYPOINT.CMDNUM
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READ RV.ETA

Befehl:

READ RV.ETA

Befehlssyntax:

READ READ RV.ETA

Code- Send ("READ RV.ETA")

Beispiel:

Beispiel: Das Code-Beispiel unten gibt die geschéatzte Zeit zurlick, um zur
Koordinate (4,4) zu fahren

Code- Send "RV TO XY 4 4"

sl Send "READ RV.ETA"
Get eta
Disp eta
Hinweis: Dieser Wert wird nicht genau sein. Er wird einmal von der
Oberflaiche abhédngen, aber der Schatzwert wird genau genug sein
fur die erwarteten Anwendungen.
Der Wert wird Zeit in Sekunden sein, wobei die Mindesteinheit 100
ms ist.

Beispiel Wenn ein anderer READ-Befehl ausgegeben wird, wird der Wert
der Variable mit der angeforderten Information tiberschrieben.

Code- Send "RV TO XY 3 4"

sl Send "READ BRIGHTNESS"
Get eta
Hinweis: eta—enthalt den Wert des BRIGHTNESS-Sensors, nicht die
RV.ETA-Variable

Bereich: -

Beschreibung:

Die geschatzte Zeit bis zur Ausfihrung eines jeden Rover-Befehls
berechnen.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Gibt Daten zuriick
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Beispielprogramm:

RGB beim Vorwartsfahren auf Rot einstellen, beim Abbiegen auf Grin.

Code- Fir n, 1, 4

Belsplel: Send "RV FORWARD"

Send "READ RV.ETA"

Get eta

Send "SET COLOR 255 0 O"
Wait eta

Send "RV LEFT"

Send "READ RV.ETA"

Get eta

Send "SET COLOR 0 255 0"
Wait eta

EndFor
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Send "CONNECT RV"
SEND("CONNECT RV") Commands

CONNECT RV - initialisiert die Hardware-Verbindungen.

e Verbindet RV und Ein- und Ausgdnge, die in den RV integriert sind.

e Setzt Pfad und Rasterursprung zurlck.
e Setzt die Einheiten pro Meter auf einen Standardwert.

e Send("CONNECT RV") CE Taschenrechner

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

[EDIT MENU: [aTphal [£51

PROGRAM: P
:Send("CONNECT RV")

[il

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1 Drive RV , ,
2 Read RV Sensors

3 RV Settings ,

4 Read RV Path

5 RV Color y

6 RV Setup ¥CT-Output
7 RV Control »:CT-Input

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

CONNECT RV
Befehl: CONNECT RV
Befehlssyntax: CONNECT RV [MOTORS]

Code- Send "CONNECT RV"
Beispiel: Send "CONNECT RV MOTORS"
Bereich: -

Beschreibung:

Der Befehl ,,CONNECT RV“ konfiguriert die TI-Innovator™ Hub
Software, damit sie mit dem TI-Innovator™ Rover funktioniert.

Er baut die Verbindungen zu den verschiedenen Gerdten am
Rover auf—zwei Motoren, zwei Geber, ein Gyroskop, eine RGB
LED und ein

Farbsensor. AuBerdem bereinigt er die verschiedenen Zahler und
Sensorwerte. Der optionale Parameter ,MOTORS" konfiguriert
nur die Motoren und erméglicht die Direktsteuerung der
Motoren ohne die zusétzlichen Peripheriegerate.

Ergebnis: Verbindet das Rover-Fahrzeug mit dem Tl-Innovator™ Hub.
Dadurch werden Verbindungen mit Motortreiber, Farbsensor,
Gyroskop, Ultraschall Ranger und RGB LED hergestellt.
Der Rover ist jetzt zum Programmieren bereit.

Typ oder Alle Komponenten des Rovers - zwei Motoren, zwei Geber, ein

adressierbare

Komponente:

Gyroskop, eine RGB LED und ein Farbsensor.
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Send "DISCONNECT RV"

SEND("DISCONNECT RV") Commands

DISCONNECT RV - trennt alle Hardware-Peripheriegerate vom Hub.
Format: Send("DISCONNECT RV")

e Send("DISCONNECT RV") CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

NORMAL FLOAT RUTO REAL RADIAN MP )
[EDIT MENU: [aTphal [£51

4 1 Actions
2 Check 1 Send"SET

PROGRAM: P i= 3 Define 2 Send "READ
:Send("DISCONNECT RV") 1 Drive RV » »
2 Read RV Sensors »
3 RV Settings »
4 Read RV Path »
5 RV Color » »
6 RV Setup »CT-Output »
7 RV Control »CT=Input »
8 Send "CONNECT RV" »
DISCONNECT RV
Befehl: DISCONNECT RV
Befehlssyntax: DISCONNECT RV
Code- Send "DISCONNECT RV"
Beispiel:
DISCONNECT RV
Bereich: -

Beschreibung: Der Befehl,,DISCONNECT RV“ entfernt die logischen Verbindungen
zwischen dem Tl-Innovator™ Hub und dem Tl-Innovator™ Rover.
Aulerdem bereinigt er die Zdhler und Sensorwerte. Er ermoglicht
die Verwendung des Breadboard-Ports des Tl-Innovator™ Hub
mit anderen Geraten.

Ergebnis: Der Tl-Innovator™ Hub ist jetzt vom Tl-Innovator™ Rover logisch
getrennt.

Typ oder -

adressierbare

Komponente:
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CONNECT - Output

CONNECT ordnet eine bestimmte Steuerung oder einen bestimmten Sensor einem Pin
oder Port des Tl-Innovator zu. Wenn die angegebene Steuerung oder der angegebene
Sensor zu dem Zeitpunkt verwendet wird, wird ein Fehler ausgegeben. Wenn der im
CONNECT-Befehl angegebene Pin oder Port bereits verwendet wird, wird ein Fehler

ausgegeben.

Der CONNECT-Befehl generiert keine aktive Antwort, allerdings kdnnen wahrend eines
Verbindungsversuchs verschiedene Fehler auftreten, beispielsweise wenn der Pin
bereits genutzt wird, keine Unterstiitzung gegeben ist, Optionen ungliltig oder falsch

sind usw.

CONNECT 'something i' [TO] IN1/IN2/IN3/OUT1/0UT2/0UT3/BB1

Befehl: CONNECT

Befehlssyntax: | CONNECT

Bereich:

Beschreibung:

Ordnet einen Sensor oder eine Steuerung einem bestimmten Port
oder Pin(s) zu. Markiert die entsprechenden Pins als benutzt

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare
Komponente:

CE Taschenrechner

ELED
2:RGB

3: SPERKER

4: POWER

5: SERVO. CONTINUOUS
6: ANALOG. OUT
7:VIB. MOTOR

TI-Nspire™ CX

)
ini—
2 RGB ) »
3 SPEAKER »
4 POWER

5 SERVO.CONTINUOUS

6 ANALOG.OUT

7 VIBMOTOR

8 BUZZER NECT-Output
9 RELAY NECT-Input
A SERVO

6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER
9:RELAY

[FHSERVO

A: SQUARENAVE
B:DIGITAL.OUT
C:BBPORT

D: Send("CONNECT

% 1 Actions » IR
a »

5 SERVO.CONTINUOUS ) »

6 ANALOG.OUT »

7 VIBMOTOR

8 BUZZER

9 RELAY

A SERVO

B SQUAREWAVE NECT-Output

C DIGITAL.OUT NECT-Input

R BEPORT
E Send "CONNECT ~
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LED i [TO] OUT n/BB n

Befehl:

LED i [TO] OUT n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT LEDi [TO] OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Dieses Objekt bietet die Moglichkeit, externe LED-Objekte zu
verbinden. Das LED-Objekt ist entweder mit einer PWM-Funktion
(sofern verfiigbar und wenn auch der verbundene Pin dies
unterstitzt) oder mit einem digitalen Ausgangspin mit einem
Tastverhaltnis von 50 % verbunden; oder mit der angegebenen
Blinkgeschwindigkeit, wenn diese im Vorgang SET angegeben
wurde.

CONNECT LED 1i [TO] BB3
CONNECT LED 2i [TO] OUT1

Ergebnis: LED mit spezifischem Port verbunden.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

RGB i/ COLOR [TO] BBrBB g BB b

Befehl:

RGB i / COLOR [TO] BB rBBgBBb

Befehlssyntax:

CONNECT RGB i/ COLOR [TO]BBrBBgBB b

Bereich:

Beschreibung:

Verbindet eine externe RGB-LED mit drei PWM-fahigen Pins. Wenn
nicht ausreichend PWM-Pins fiir die Zuordnung zur PWM-
Funktion vorhanden sind, wird ein Fehler ausgegeben. Um eine
externe RGB zu verbinden, sollte die gerdteeigene RGB-LED
GETRENNT sein, bevor versucht wird, die externe RGB-LED zu
verbinden.

CONNECT RGB 1 [TO] BBS BB9 BB10

Ergebnis: Digitale Pins mit Untersttitzung fir PWM.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Befehl:

SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung eines externen Lautsprechers zwecks Tonerzeugung.
Digitaler Ausgangspin erforderlich.

CONNECT SPEAKER 1 [TO]OUT 1
CONNECT SPEAKER i [TO] BB 3

Ergebnis: Verbindung eines Lautsprechers mit einem digitalen Ausgangsport
oder -pin.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
STROMVERSORGUNG
Befehl: CONNECT POWER n [TO] OUT1/0UT2/0UT3

Befehlssyntax:

CONNECT POWER n [TO] OUT1/0UT2/0UT3

Wertebereich

Beschreibung:

Verbindet ein POWER-Objekt mit dem spezifizierten analogen
Ausgangsport.

Standard-PWM-Wert ist null.

Ergebnis: Das benannte POWER-Gerat kann nach einem CONNECT-Befehlim
Programm benutzt werden.

Typ oder Steuern

Adressierbare

Komponente:

SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Befehl:

SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Befehlssyntax:

CONNECT SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

153 Tl-Innovator™ Hub-Befehle Version 1.4



Befehl:

SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Bereich:

Beschreibung:

Wird verwendet, um einen normalen Sweep-Servomotor oder
einen kontinuierlichen Servomotor zu verbinden. Vor dem
Versuch, den Servomotor zu verbinden, muss externe Energie
zugefuhrt werden.

CONNECT SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Ergebnis: Servomotor mit Bewegungen zwischen -90 und 90 Grad.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

ANALOG.OUT i [TO] OUT i/BB i

Befehl:

ANALOG.OUT i [TO] OUT n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT ANALOG.OUT i [TO]OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbinden einer allgemeinen Analogausgangssteuerung mit einem
Pin/Port, der den Analogeingang unterstiitzt. ANALOG.OUT teilt
den Zahlenbereich mit DCMOTOR- und SQUAREWAVE-Objekten.

CONNECT ANALOG.OUTi[TO]OUT 1
CONNECT ANALOG.OUT i [TO] BB 4
CONNECT ANALOG.OUTi[TO] BB 1

Ergebnis: Verbindung des Analogausgangs mit Pin. Wenn der Pin
Hardwareimpulse mit Modulation (PWM) unterstitzt, wird dies
vom Objekt genutzt.

Wenn der Pin keine von der Hardware ausgehende PWM
unterstitzt, generiert der Sketch PWM in Software bei 490 Hz mit
einem festgelegten Tastverhaltnis zwischen 0 (keines) und 255
(Maximum).

Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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VIB.MOTOR

Befehl: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Befehl SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:

Bereich: PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.

Ergebnis: Vibrationen: Die Intensitat ist ein Wert zwischen O und 255.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

BUZZER i [TO] OUT n/BB n

Befehl:

BUZZER i [TO] OUT n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT BUZZER i [TO] OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbinden eines externen aktiven Summers mit einem digitalen
Ausgangspin. Aktive Summer geben einen Ton aus, wenn ihr Signal
aufhoch/an gestellt ist, und halten den Ton an, wenn das Signal
auf Masse abféllt. Verwenden Sie fiir Piezo- oder passive Summer
den Objekttyp SPEAKER, um die Erzeugung mehrerer Tone zu
ermoglichen.

CONNECT BUZZER i [TO] OUT1

Ergebnis: Verbindung AKTIVER Summer mit einem digitalen Pin.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

RELAY i [TO] OUT n/BB n

Befehl:

RELAY i [TO] OUT n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT RELAY i [TO] OUT n/BB n
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Befehl:

RELAY i [TO] OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung eines Relaismoduls mit einem bestimmten
Steuerungssignalpin (externe Stromzufuhr erforderlich). Da die
Steuerung digital ist, kann jeder Pin verwendet werden, solange
externe Energie vorhanden ist.

CONNECT RELAY 1 [TO] BB 3
CONNECT RELAY 1 [TO] OUT 2
Ergebnis: Relais.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:

SERVO i [TO] OUT n

Befehl:

SERVO i [TO] OUT n

Befehlssyntax:

CONNECT SERVO i [TO]OUT n

Bereich:

Beschreibung:

Wird verwendet, um einen normalen Sweep-Servomotor oder
einen kontinuierlichen Servomotor zu verbinden. Vor dem
Versuch, den Servomotor zu verbinden, muss externe Energie
zugefihrt werden.

CONNECT SERVO 1 [TO] OUT 1
Ergebnis: Servomotor mit Port verbunden.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:

SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

Befehl:

SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung eines softwaregenerierten digitalen Generatorobjekts
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Befehl: SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n
mit Wellenform. Diese Objekte teilen sich einen Zahlenbereich mit
den DCMOTOR- und ANALOG.OUT-Ausgangsobjekten. Der
zugeordnete Pin wird als digitales Ausgangssignal konfiguriert.
CONNECT SQUAREWAVE n [TO] BB 2

Ergebnis: Digitales Ausgangsrechtecksignal von 1 bis 500 Hz.

Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n [[AS] OUTPUT]

Befehl:

DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n [[AS] OUTPUT]

Befehlssyntax:

CONNECT DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindet ein allgemeines digitales Objekt mit einem bestimmten
Pin oder Port. Der verbundene Pin ist entweder als digitales
Ausgangssignal konfiguriert (Standard NIEDRIG) oder als digitales
Eingangssignal (Standard EINGANG), wobei Pullup und Pulldown
nicht aktiviert sind.

Die Indexnummer kann entweder auf einen Eingang oder auf
einen Ausgang verweisen. Der Index wird von beiden Elementen
genutzt, da ein DIGITALES Signal sowohl eine Eingabe als auch eine
Ausgabe sein kann.

CONNECT DIGITAL.OUT 1 [TO]OUT n/BB n

Ergebnis: Verbindung eines Pins mit einem digitalen Objekt im
standardmaRigen Ausgabestatus (Standard AUSGABE, niedrig).

Typ oder Steuerung/Sensor

Adressierbare

Komponente:
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BBPORT

Befehl:

CONNECT BBPORT

Befehlssyntax:

CONNECT BBPORT [MASK-Wert]

Wertebereich

Beschreibung:

Wenn die optionale MASK nicht spezifiziert ist, verbindet dieser
Befehl alle 10 BB-Pins mit dem BBPORT-Objekt als digitale I/O-Pins.

Der optionale MASK-Parameter kann dazu benutzt werden, um
spezifische Pins in selektiver Weise zu verbinden. Der Maskenwert
kann in dezimalem, bindrem oder hexadezimalem Format
spezifiziert werden. Zum Beispiel wahlt 1023 oder 0X3FF alle 10 Pins
aus und ist der Standardwert der internen Maske, der vom
BBPORT-Objekt benutzt wird, wenn keine MASK spezifiziert ist.

Ein weiteres Beispiel: Wenn nur die Pins BB1und BB2 benutzt
werden, wahlt ein Maskenwert von 3 oder 0x03 einen der beiden
Pins aus.

Ergebnis: Wenn keine MASK spezifiziert ist, kann das Programm tber alle Pins
von BBPORT lesen/schreiben.
Wenn eine MASK spezifiziert ist, kann das Programm Uber die
spezifizierten Pins schreiben.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Befehl:

DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT DCMOTOR i [TO]OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung eines externen GLEICHSTROMMOTOR-OBJEKTS. Dieses
Objekt erfordert fiir den Betrieb das Vorhandensein von Strom
am externen Stromanschluss. Diese Objekte teilen sich einen
Zahlenbereich mit den SQUAREWAVE-Ausgangsobjekten und den
ANALOG.OUT-Objekten. Der zugeordnete Pin wird als digitales
Ausgangssignal konfiguriert.

CONNECT DCMOTOR i [TO] OUT1

Ergebnis:

Verbinden von GLEICHSTROMMOTOR mit einem digitalen
Ausgangspin.
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Befehl: DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
LIGHT
Befehl: LIGHT
Befehlssyntax: | CONNECT LIGHT

Bereich:

Beschreibung:

Dieser Befehl wird beitypischer Verwendung nicht benétigt, da
das gerateeigene LICHT (ROTE LED) automatisch verbunden ist.

Erneute Verbindung einer zuvor getrennten gerateeigenen ROTEN
LED. Das LICHT ist immer verbunden, wenn das System
zuriickgesetzt oder eingeschaltet oder der BEGIN-Befehl
verwendet wird, um den Systemzustand wiederherzustellen. Esist
keine Pin-Nummer erforderlich.

CONNECT LIGHT

Ergebnis: Verbindet eine gerateeigene digitale LED (rot) mit einem bekannten
festen Pin. Nur digital.

Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

COLOR
Befehl: COLOR
Befehlssyntax: | CONNECT COLOR

Bereich:

Beschreibung:

Dieser Befehl wird beitypischer Verwendung nicht benétigt, da die
gerateeigene FARB-LED automatisch verbunden ist.

(Erneute) Verbindung der internen RGB-LED. Fiir die Ausfiihrung
dieses Befehls sind keine Pins erforderlich, das die internen Pins
bekannt sind. Dieser Sensor wird beim erstmaligen Einschalten des
TI-Innovator und bei Verwendung des Befehls BEGIN automatisch
verbunden. Bei Trennung werden zwei PWM-Signale zur externen
Nutzung durch andere Pins freigesetzt.
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Befehl: COLOR

CONNECT COLOR

Ergebnis: Verbindung der gerateeigenen RGB-LED mit festen Pins des Gerats.
Nutzt 3 PWMs.

Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
SOUND
Befehl: SOUND

Befehlssyntax: | CONNECT SOUND

Bereich:

Beschreibung: | Dieser Befehlwird beitypischer Verwendung nicht benétigt, da
das gerateeigene SOUND-Objekt automatisch verbunden ist.
Erneute Verbindung des gerateeigenen Lautsprechers zwecks
Tonerzeugung. Kein Pin erforderlich, da ein bekannter, fester Pin
flir das Signal verwendet wird.

CONNECT SOUND

Ergebnis: Verbindet gerateeigenen Lautsprecher mit festem digitalem
Ausgangspin.

Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
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CONNECT-Input

CONNECT ordnet eine bestimmte Steuerung oder einen bestimmten Sensor einem Pin
oder Port des Tl-Innovator zu. Wenn die angegebene Steuerung oder der angegebene
Sensor zu dem Zeitpunkt verwendet wird, wird ein Fehler ausgegeben. Wenn der im
CONNECT-Befehl angegebene Pin oder Port bereits verwendet wird, wird ein Fehler

ausgegeben.

Der CONNECT-Befehl generiert keine aktive Antwort, allerdings kdnnen wahrend eines
Verbindungsversuchs verschiedene Fehler auftreten, beispielsweise wenn der Pin
bereits genutzt wird, keine Unterstiitzung gegeben ist, Optionen ungliltig oder falsch

sind usw.

CONNECT 'something i' [TO] IN1/IN2/IN3/OUT1/0UT2/0UT3/BB1

Befehl: CONNECT

Befehlssyntax: | CONNECT

Bereich:

Beschreibung: | Ordnet einen Sensor oder eine Steuerung einem bestimmten Port

oder Pin(s) zu. Markiert die entsprechenden Pins als benutzt

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare
Komponente:

CE Taschenrechner

TI-Nspire™ CX

i— T
2 RANGER

[EDHT 3 LIGHTLEVEL V) »
2:RANGER 4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Output
3:LIGHTLEVEL 5 MOISTURE ONNECT-Input &
4: TEMPERATURE 6 MAGNETIC »
5:MOISTURE 7 VERNIER ANGE »
6:MAGNETIC 8 ANALOG.IN VERAGE >
7: VERNIER 9 DIGITALIN JISCONNECT-Output »
8:ANALOG. IN A SWITCH ISCONNECT-Input >
94DIGITAL. IN v »
e -

% 1 Actions ) i

“ ET v
@TSWITCH 9 DIGITALIN EAD v
R:BUTTON A SWITCH v
B:MOTION B BUTTON

C:POTENTIOMETER
D: THERMISTOR

E:RGB
F : LOUDNESS

G:BBPORT
[EBSend("CONNECT

C MOTION

D POTENTIOMETER

E THERMISTOR V)

F RGB ONNECT-Output
G LOUDNESS ONNECT-Input
H BBPORT

|_Send "CONNECT ~
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DHT i [TO] IN n

Befehl:

DHT i [TO] IN n

Befehlssyntax:

CONNECT DHT i [TO] IN n

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Der digitale DHT-Temperatur-/Feuchtigkeitssensor kann tber
dieses Objekt verbunden werden. Beim DHT kann es sich um einen
DHT11 oder einen DHT22 handeln und er wird automatisch
erkannt, wenn er Giber eine digitale Signalleitung mit dem System
verbunden wird.

CONNECT DHT i [TO] IN1

Ergebnis: Digitale Feuchtigkeits-/Temperatursensoren (DHT11/DHT22, Typ
wird automatisch erkannt).

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

RANGER i [TO] IN n

Befehl:

RANGER i [TO] IN n

Befehlssyntax:

CONNECT RANGER i [TO]IN n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung eines externen Ultraschall-Ranger-Moduls mit einem
Eingangsport. CONNECT RANGER 1i [TO] IN 1

Ergebnis: Ultraschall-Ranger-Sensoren mit separaten Trigger-/Echopins oder
gleichen Pins fiir Trigger/Echo.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n

Befehl:

LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n
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Befehl:

LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n

Bereich:

Ein ganzzahliger Wert zwischen 0 und 16383 (14-Bit-Auflosung)

Beschreibung:

Verbindet einen externen Lichtsensor. Externe Lichtsensoren
kénnen analoge Sensoren sein.

CONNECT LIGHTLEVEL 1i [TO] IN1

Ergebnis: Analoger Lichtstarkensensor wird mit bestimmtem Port
verbunden.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n
Befehl: TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Der Bereich hangt von dem jeweiligen Temperatursensor ab, der
verwendet wird.

Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Verbindet einen Temperatursensor mit dem System, wobei
verschiedene Verbindungsmethoden zur Wahl stehen.

Hinweis: Der standardmaRige Temperatursensor ist im
Breadboard-Paket enthalten.

Wenn der Sensor auf einem Thermistor basiert und eine analoge
Ausgabe generiert, wird ein einziger analoger Eingangspin
verwendet. Wenn es sich bei dem Sensor um einen digitalen
DS18B20 Temperatursensor handelt, wird ein einzelner
bidirektionaler digitaler GP1O-Pin verwendet.

Beianalogen Thermistor-Temperatursensoren wird
standardmaRig von einem PTC-Thermistor ausgegangen. Wenn
der Thermistor ein NTC-Modell ist, kann ein optionales
Schlisselwort zum Verbindungsbefehl hinzugefiigt werden, um
die Art des Thermistors zu andern.

Der analoger Thermistor-Temperatursensor nutzt eine bestimmte
Reihe von Thermistorkonstanten, die sich von den vom
THERMISTOR-Objekt genutzten unterscheiden, um den Messwert
in einen Temperaturmesswert zu konvertieren. Die Konstanten
werden im Steinhart-Hart-Modell genutzt, um den analogen
Messwert in eine Temperatur zu konvertieren.
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Befehl:

TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Beschreibung Wert

C1 8,76741e-8

c2 2,34125e-4

C3 1,129148e-3

R1: 10000 0hm
Referenzwiderstand

CONNECT TEMPERATURE i [TO] IN 1: Thermistorsensor mit
analogem Eingang verbunden.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 1: digitaler DS18B20 mit digitalem
Pin verbunden.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] 12 C: LM75A mit I12C-Port
verbunden.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 5 NTC: Verbindung eines
analogen Temperatursensors mit einem analogen Eingang und
Angabe, dass der Thermistor ein NTC-Modell ist.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 6 PTC: Verbindung eines
analogen Temperatursensors mit einem analogen Eingang und
Angabe, dass der Thermistor ein PTC-Modell ist.

Ergebnis:

Analoger Temperatursensor.

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Sensor

MOISTURE i [TO] IN n/BB n

Befehl:

MOISTURE i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT MOISTURE i [TO]IN n/BB n

Bereich:

Ein ganzzahliger Wert zwischen O und 16383 (14-Bit-Auflosung)

Beschreibung:

Verbindung eines analogen Feuchtigkeitssensors zur Ausgabe von
Messwerten der relativen Feuchtigkeit.

CONNECT MOISTURE 1i [TO]IN 1

Ergebnis: Analoge Feuchtigkeitssensoren.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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MAGNETIC

Befehl:

MAGNETICi [TO] IN n

Befehlssyntax:

CONNECT MAGNETIC1TOIN 1

Wertebereich

Beschreibung:

Der MAGNETIC-Sensor dient dazu, die Gegenwart eines
Magnetfeldes zu erkennen. Er benutzt den Hall-Effekt. Er ist auch
als Hall-Effekt-Sensor bekannt.

Ergebnis: Der MAGNETIC-Sensor steht nun zur Verwendung zur Verfiigung.
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
VERNIER
Befehl: CONNECT VERNIERi TOIN n

Befehlssyntax:

CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS LIGHT
CONNECT VERNIER 2 TO IN 2 AS ACCEL
CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS ENERGY

Wertebereich

Beschreibung:

Dieser Befehlwird benutzt, wenn ein Vernier-Analogsensor mit
dem TI-Innovator™ Hub tGber den TI-SensorlLink verbunden wird

Es gibt Unterstltzung fiir drei weitere Vernier-Analogsensoren

e |S-BTA
e LGA-BTA
e VES-BTA
Ergebnis:
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n

Befehl:

ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbinden eines allgemeinen Analogeingangssensors mit einem
Pin/Port, der den Analogeingang unterstutzt.

CONNECT ANALOG.IN i [TO]IN 1
CONNECT ANALOG.IN i [TO] BB 5

Ergebnis: Verbinden eines Analogeingangs mit einem Pin, der diese Funktion
unterstitzt (Fehler, wenn Pin keine Unterstitzung fir
Analogeingang bietet).

Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:

DIGITAL.IN i [TO] IN n/BB n [[AS] INPUT| PULLUP| PULLDOWN]

Befehl:

DIGITAL.IN i [TO] IN n/BB n [[AS]
INPUT| PULLUP| PULLDOWN]

Befehlssyntax:

CONNECT DIGITAL.IN i [TO] IN n/OUT n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindet ein allgemeines digitales Objekt mit einem bestimmten
Pin oder Port. Der verbundene Pin ist entweder als digitales
Ausgangssignal konfiguriert (Standard NIEDRIG) oder als digitales
Eingangssignal (Standard EINGANG), wobei Pullup und Pulldown
nicht aktiviert sind.

Die Indexnummer kann entweder auf einen Eingang oder auf
einen Ausgang verweisen. Der Index wird von beiden Elementen
genutzt, da ein DIGITALES Signal sowohl eine Eingabe als auch eine
Ausgabe sein kann.

CONNECT DIGITAL.IN 1[TO]IN 1

Ergebnis: Verbindung eines Pins mit einem digitalen Objekt im
standardmaRigen Eingabestatus (Standard EINGABE).

Typ oder Steuerung/Sensor

Adressierbare

Komponente:
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SWITCH i [TO] IN n/BB n

Befehl:

SWITCH i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT SWITCHi [TO] IN n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung eines externen Schalters mit einem digitalen
Eingangspin. Die Tastenaufgabe Giberwacht den Status des
Schalters, wodurch gemeldet werden kann, ob der Schalter an ist
oder nicht und ob er seit der letzten Prifung betéatigt wurde. Der
verbundene Pin ist auf einen digitalen Eingangsstatus eingestellt
und sein interner Pulldown aktiviert. Die andere Seite des Schalters
ist mit einem Stromversorgungspin (3,3 V) verbunden (oder mit
einer 5-V-Stromversorgung, wenn der IN3-Port verwendet wird).
Tasten und Schalter teilen sich einen Zahlenbereich.

CONNECTSWITCH1[TO]IN 1

CONNECT SWITCH2 [TO] BB 5
Ergebnis: Verbindung eines Schalterobjekts (wie eine Taste, auBer dass es
mit Vec anstelle von Gnd verbunden wird, wenn vorhanden).
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

BUTTON i [TO] IN n/BB n

Befehl:

BUTTON i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT BUTTON i [TO] IN n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung einer externen Taste mit einem digitalen Eingangspin.
Die Tasten-Uberwachung kontrolliert den Status der Taste. Es
kann gemeldet werden, ob die Taste gerade gedrickt ist oder
nicht und ob sie seit der letzten Prifung gedriickt wurde. Der
verbundene Pin ist auf einen digitalen Eingangsstatus eingestellt
und sein interner Pullup aktiviert. Die andere Seite der Taste ist mit
einem Massepin verbunden. Tasten und Schalter teilen sich einen
Zahlenbereich.

CONNECT BUTTON i [TO] IN1

Ergebnis:

Digitale Taste/Schalter/usw.

Typ oder

Sensor
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Befehl:

BUTTON i [TO] IN n/BB n

adressierbare
Komponente:

MOTION i [TO] IN n/BB n

Befehl:

MOTION i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT MOTION i [TO] IN n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindet einen digitalen Passiv-Infrarot-
Bewegungserkennungssensor mit einem digitalen Eingangspin.
Dieser Sensor wird wie Tastenobjekte tiberwacht: Es gibt drei
mogliche Ergebnisse.

CONNECT MOTION 1i[TO]IN 1

Ergebnis: Passive Infrarot-Bewegungssensoren.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n

Befehl:

POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT POTENTIOMETER i [TO]IN n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindung eines externen Schiebe- oder Drehpotentiometer mit
einem analogen Eingangspin.

CONNECT POTENTIOMETER 1i [TO] IN 2

CONNECT POTENTIOMETER 1 [TO] BB 2

Ergebnis: Drehpotentiometersensoren.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Befehl:

THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Befehlssyntax:

CONNECT THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Bereich:

Beschreibung:

Verbindet einen PTC-Thermistor mit dem System unter
Verwendung eines einzigen analogen Eingangspins. Der
Thermistorsensor verwendet die folgenden Wert im Steinhart-
Hart-Modell, um den Messwert in eine Temperatur zu
konvertieren. Diese Werte entsprechen denen in der

Beschreibung Wert

C1 1,33342e-7
c2 2,22468e-4
c3 1,02119e-3
R1: 15000 0hm
Referenzwiderstand

CONNECT THERMISTOR i [TO] IN 1
CONNECT THERMISTOR i [TO] BB 5

Ergebnis: Analoger Thermistor.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:

RGB
Befehl: CONNECT RGB
Befehlssyntax: | CONNECT RGB

Wertebereich

Beschreibung:

Dieser Befehl konfiguriert die Zeichnung, die fiir das TI-RGB Array
verwendet werden soll.

Das Array mussim Voraus tiber den BB-Port verbunden sein.
Eine falsche Verbindung hat eine Fehleranzeige zur Folge.

Ergebnis:

Das RGB-Array steht nun zur Verwendungim Programm zur
Verfligung.
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Befehl: CONNECT RGB

Typ oder Sensor
Adressierbare | 1.RGB Array Datenblatt
Komponente:

LOUDNESS i [TO] IN n

Befehl: LOUDNESS i [TO] IN n

Befehlssyntax: | CONNECT LOUDNESS i[TO]IN n

Bereich:

Beschreibung: | Das LOUDNESS-Objekt misst die Intensitat des Tons (Lautstarke).
CONNECT LOUDNESS i1 [TO] IN2

Ergebnis: Analoge Lautstarkesensoren.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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BBPORT

Befehl:

CONNECT BBPORT

Befehlssyntax:

CONNECT BBPORT [MASK-Wert]

Wertebereich

Beschreibung:

Wenn die optionale MASK nicht spezifiziert ist, verbindet dieser
Befehl alle 10 BB-Pins mit dem BBPORT-Objekt als digitale I/O-Pins.

Der optionale MASK-Parameter kann dazu benutzt werden, um
spezifische Pins in selektiver Weise zu verbinden. Der Maskenwert
kann in dezimalem, bindrem oder hexadezimalem Format
spezifiziert werden. Zum Beispiel wahlt 1023 oder 0X3FF alle 10 Pins
aus und ist der Standardwert der internen Maske, der vom
BBPORT-Objekt benutzt wird, wenn keine MASK spezifiziert ist.

Ein weiteres Beispiel: Wenn nur die Pins BB1und BB2 benutzt
werden, wahlt ein Maskenwert von 3 oder 0x03 einen der beiden
Pins aus.

Ergebnis: Wenn keine MASK spezifiziert ist, kann das Programm tber alle Pins
von BBPORT lesen/schreiben.
Wenn eine MASK spezifiziert ist, kann das Programm Uber die
spezifizierten Pins schreiben.

Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:

BRIGHTNESS
Befehl: BRIGHTNESS

Befehlssyntax:

CONNECT BRIGHTNESS

Bereich:

Beschreibung:

Dieser Befehl wird beitypischer Verwendung nicht benétigt, da
der gerateeigene HELLIGKEITSSENSOR automatisch verbunden ist.

(Erneute) Verbindung des internen analogen
Umgebungslichtsensors. Mit diesem internen Objekt wird kein Pin
oder Portname verwendet.

Ergebnis: Verbindung des integrierten Lichtsensors mit bekanntem
Analogeingangspin.
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:
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Ports

Das Einstellungsmeni enthalt Optionen zum Einstellen des Status von digitalen und
analogen Pin-Vorgangen, beispielsweise der LED im Tl-Innovator™ Hub oder der
Drehrichtung eines verbundenen Servo-Motors auf EIN, AUS, IM UHRZEIGERSINN und

GEGEN DEN UHRZEIGERSINN.

OouT1
OuT 2
OuT 3
IN1
IN 2
IN: 3
12C
BB 1
BB 2
BB 3
:BB 4
BB 5
BB 6
BB 7
BB 8
BB 9
:BB 10
: BBPORT

|
T OTmMOoOO®PF 0N U R WNR

CE Taschenrechner

TI-Nspire™ CX

i O —
2 0UT2 5 eval(
3 0UT3 7 Rover (RV) ’
4 IN1 3 Send "CONNECT-Output  »
5 IN2 ) Send"CONNECT-Input  »
6 IN3 A Ports W
7 12¢ 3 Send "RANGE 4
8 BB1  © Send'AVERAGE »
9 BB2 D Send"DISCONNECT-Output ¥
ABB3 I Send'DISCONNECT-Input »
v Manage >
Ports 9 BB2 3 evall
@TBB 3 A BB3 7 Rover (RV) »
R:BB 4 B BB4  } Send'CONNECT-Ouput »
B:BB S CBBS 3 Send "CONNECT-Input 3
C:BB 6 D BB6 A Ports v
D:BB 7 E BB7 3 Send "RANGE >
E:BB 8 F BB8 I Send'AVERAGE ’
F:BB 9 G BBI > Send "DISCONNECT-Output »
G:BB HBB10 = Send'DISCONNECT-Input *
[EHBBPORT | BBPORT Byl »

Siehe auch: Breadboard-Komponenten und verwendbare Pins
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RANGE

Der RANGE-Befehl wird mit verschiedenen analogen Eingangssensoren verwendet, um
den internen Bereich des A/D-Wandlers von 0 bis 16383 (14-Bit A/D-Wandler-Werte)
neu zuzuordnen, und zwar einem als Parameter dieses Befehls angegebenen
Gleitkommabereich zusammen mit dem Sensor, fiir den dieser Bereich angewendet
wird. Das Format zum Festlegen des Bereichs eines Sensors ist RANGE sensor [i]
minimum maximum. Um den Bereich eines bestimmten Sensors zu
entfernen/zurlickzusetzen, muss der Minimum- und Maximumwert auf 0 eingestellt
werden. Zum Festlegen eines giiltigen Bereichs muss der Minimumwert geringer sein
als der Maximumwert.

Der aktuelle Bereich eines Sensors kann, sofern festgelegt, mit dem Befehl READ
sensor [i] RANGE abgerufen werden. Es wird eine Liste von Zahlen mit zwei Elementen
im Format { Minimum, Maximum } zuriickgegeben.

Hinweis: Wenn kein Bereich fiir den Sensor festgelegt ist, wird beim Versuch des
Auslesens des Sensorbereichs ein Fehler zurlickgegeben.

Der Durchschnittswert eines individuellen Sensors kann mit dem Befehl READ sensor [i]
RANGE abgerufen werden.

RANGE 'etwas' (fir Analoggerate, ordnet den Bereich des A/D-Wandlers von 0 bis
16383 dem angegebenen Bereich zu, min < max, min, max beliebige Werte.)

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
& 2 Check -
:= 3 Define 6 eval(
6. 4 Contro 7_Rover RV)
2:LOUDNESS BRIGHTNESS ONNECT-Output
3:LIGHTLEVEL 2" LOUDNESS ONNECT-Input
4: TEMPERATURE 3 LIGHTLEVEL
S:POTENTIOMETER 4 TEMPERATURE ~ ANGE
6:MOISTURE 5 POTENTIOMETER VERAGE ’
7: THERMISTOR 6 MOISTURE JISCONNECT-Output »
8:ANALOG. IN 7 THERMISTOR JISCONNECT-Input
8 ANALOGIN >

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

SendC"RANGE]
EBRIGHTNESS

BRIGHTNESS minimum maximum

Befehl: BRIGHTNESS minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | RANGE BRIGHTNESS minimum maximum

Bereich:

Beschreibung: | Anderung/Festlegung der Zuordnung von A/D-Wandler-
Eingangswerten des A/D-Wandler-Bereichs 0-16383 zu einem vom
Benutzer gewahlten Bereich. Der resultierende Sensormesswert
wird entsprechend zugeordnet und es wird ein
Gleitkommaergebnis zuriickgegeben. StandardmaRig ist der
gerateeigene HELLIGKEITSSENSOR auf einen Bereich zwischen 0
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Befehl: BRIGHTNESS minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

und 100 eingestellt.
RANGE BRIGHTNESS minimum maximum

Ergebnis: Festlegung der Zuordnung fiir gerateeigenen Helligkeits-
/Lichtsensor.

Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:

LOUDNESS i minimum maximum

Befehl: LOUDNESS i minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | RANGE LOUDNESS i minimum maximum

Bereich:

Beschreibung: | Anderung/Festlegung der Zuordnungvon A/D-Wandler-
Eingangswerten des A/D-Wandler-Bereichs 0-16383 zu einem vom
Benutzer gewahlten Bereich. Der resultierende Sensormesswert
wird entsprechend zugeordnet und es wird ein
Gleitkommaergebnis zuriickgegeben.

RANGE LOUDNESS i minimum maximum

Ergebnis: Festlegen des Mappings fiir analogen Lautstarkesensor.
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:
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LIGHTLEVEL i minimum maximum

Befehl:

LIGHTLEVEL i minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

RANGE LIGHTLEVEL i minimum maximum

Bereich:

Ein ganzzahliger Wert zwischen O und 16383 (14-Bit-Auflosung)

Beschreibung:

Anderung/Festlegung der Zuordnung von A/D-Wandler-
Eingangswerten des A/D-Wandler-Bereichs 0-16383 zu einem vom
Benutzer gewahlten Bereich. Der resultierende Sensormesswert
wird entsprechend zugeordnet und es wird ein
Gleitkommaergebnis zuriickgegeben.

RANGE LIGHTLEVEL i minimum maximum

Ergebnis: Festlegen des Mappings fiir externen Lichtsensor (analog).
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
TEMPERATURE i minimum maximum
Befehl: TEMPERATURE i minimum maximum
Fortgeschrittener Benutzer
Befehl RANGE TEMPERATURE i minimum maximum
Syntax:
Bereich:

Beschreibung:

RANGE TEMPERATURE i minimum maximum

Ergebnis: Einstellen des Mappings fiir einen analogen
Bodenfeuchtigkeitssensor.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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POTENTIOMETER i minimum maximum

Befehl:

POTENTIOMETER i minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

RANGE POTENTIOMETER i minimum maximum

Bereich:

Beschreibung:

Anderung/Festlegung der Zuordnung von A/D-Wandler-
Eingangswerten des A/D-Wandler-Bereichs 0-16383 zu einem vom
Benutzer gewahlten Bereich. Der resultierende Sensormesswert
wird entsprechend zugeordnet und es wird ein
Gleitkommaergebnis zuriickgegeben. RANGE POTENTIOMETER i
minimum maximum

Ergebnis:

Festlegen des Mappings fiir Dreh-/Linearpotentiometer.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Sensor

MOISTURE i minimum maximum

Befehl:

MOISTURE i minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

RANGE MOISTURE i minimum maximum

Bereich:

Ein ganzzahliger Wert zwischen O und 16383 (14-Bit-Auflésung)

Beschreibung:

Anderung/Festlegung der Zuordnung von A/D-Wandler-
Eingangswerten des A/D-Wandler-Bereichs 0-16383 zu einem vom
Benutzer gewahlten Bereich. Der resultierende Sensormesswert
wird entsprechend zugeordnet und es wird ein
Gleitkommaergebnis zuriickgegeben.

RANGE MOISTURE i minimum maximum

Ergebnis: Einstellen des Mappings fiir einen analogen
Bodenfeuchtigkeitssensor.
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:
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THERMISTOR i minimum maximum

Befehl: THERMISTOR i minimum maximum
Fortgeschrittener Benutzer
Befehl RANGE THERMISTOR i minimum maximum
Syntax:
Bereich:

Beschreibung:

RANGE THERMISTOR i minimum maximum

Ergebnis: Mapping flr xxxxxxxxxx einstellen.
Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

ANALOG.IN i minimum maximum

Befehl:

ANALOG.IN i minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

RANGE ANALOG.IN i minimum maximum

Bereich:

Beschreibung:

Anderung/Festlegung der Zuordnung von A/D-Wandler-
Eingangswerten des A/D-Wandler-Bereichs 0-16383 zu einem vom
Benutzer gewahlten Bereich. Der resultierende Sensormesswert
wird entsprechend zugeordnet und es wird ein
Gleitkommaergebnis zuriickgegeben.

RANGE ANALOG.IN i minimum maximum

Ergebnis: Einstellen des Mappings fiir allgemeine Analogeingangsobjekte.
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:
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AVERAGE

Der Befehl AVERAGE wird verwendet, um die Anzahl an Abtastungen des A/D-
Wandler fiir die Darstellung eines einzelnen Analogsensormesswerts festzulegen.
StandardmaRig wird von Tl-Innovator™ Hub ein globaler Wert von drei (3) Ablesungen
fir einen Sensormesswert festgelegt. Das Ziel dabei ist die Reduzierung von
Abweichungen aufgrund von Larm usw. Dieser Standardwert ist mithilfe des Befehls
SET AVERAGING n zwischen 1 und 25 einstellbar. Die aktuelle Standardeinstellung
kann mit dem Befehl READ AVERAGING abgerufen werden.

Fir individuelle Sensoren kann die Standardeinstellung nach der VERBINDUNG mithilfe
des Befehls AVERAGE gedndert werden. Das Format ist AVERAGE sensor [i] value,
wobei Sensor ein Sensor aus der Tabelle unten ist, [i] ist der Index, falls zur
Identifizierung des bestimmten Sensors erforderlich, und value ein Wert zwischen 1.
und 25.

Wenn eine Probe angefordert wird, nimmt der Sensor die fiir Value angegebene
Anzahl an Messungen in einem Abstand von 10 Mikrosekunden vor, dann addiert er sie
und ermittelt den Durchschnittswert tber die Anzahl an vorgenommenen Messungen.

Der Durchschnittswert eines individuellen Sensors kann mit dem Befehl READ sensor [i]
AVERAGE abgerufen werden.

AVERAGE 'etwas' (fiir Analoggerite, legt den individuellen Uberabtastungswert fiir
Messungen fest, von 1 bis 25)

Befehl: AVERAGE

Befehlssyntax: | AVERAGE

Beschreibung: | Gibt die Anzahlan Analogmessungen an, die auf einem Sensor
durchgefliihrt werden missen, um einen einzelnen Messewert
dieses Sensors zu erhalten. Giltige Werte liegen zwischen 1und 25
Messungen in einem Abstand von 10 Mikrosekunden, die dann
gemittelt werden. Sofern die globale Einstellung des Systems nicht
mit dem Befeh| SET AVERAGING gedndert wurde, nutzen Sensoren
den Systemstandardwert von 3 Messungen.

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare
Komponente:

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

Send ( "AVERAGE]
EBRIGHTNESS
2: LOUDNESS
3:LIGHTLEVEL 2 LOUDNESS V)

3 LIGHTLEVEL 'ONNECT-Output

% 1 Actions
2 Check
:= 3 Define 4 Wait

05 Get

4: TEMPERATURE
S:POTENTIOMETER 4 TEMPERATURE  ONNECT-Input
6:MOISTURE 5 POTENTIOMETER
7: THERMISTOR 6 MOISTURE ANGE
8:ANALOG. IN 7 THERMISTOR VERAGE

8 ANALOGIN -
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BRIGHTNESS n

Befehl:

BRIGHTNESS n

Befehlssyntax:

AVERAGE BRIGHTNESS n

Bereich:

Wobein zwischen 1und 25 liegt

Beschreibung:

Festlegen der Anzahlan Auslesungen vom A/D-Wandler, die fiir
den gerateeigenen Lichtsensor verwendet werden soll.

Ergebnis: Einstellung der Uberabtastung fiir gerateeigenen Helligkeits-
/Lichtsensor.
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
LOUDNESS i n
Befehl: LOUDNESS i n

Befehlssyntax:

AVERAGE LOUDNESS in

Bereich:

—wobeinzwischen 1und 25 liegt

Beschreibung:

Festlegen der Anzahlan Auslesungen des A/D-Wandlers, die mit
einem externen Tonlautstarkesensor verwendet werden sollen.

Ergebnis: Festlegen der Uberabtastung fiir analogen Lautstérkesensor.
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:

LIGHTLEVEL i n

Befehl:

LIGHTLEVEL i n

Befehlssyntax:

AVERAGE LIGHTLEVELin

Bereich:

—wobeinzwischen 1und 25 liegt

Beschreibung:

Einstellen der Anzahlan Auslesungen des A/D-Wandlers, die fiir den
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Befehl:

LIGHTLEVEL i n

externen Lichtsensor, der mit einem Analogeingang verbunden ist,
verwendet werden soll. Unterstiitzt keine I2C-Lichtsensoren.

Ergebnis: Festlegen der Uberabtastung fiir externen Lichtsensor (analog).
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
TEMPERATURE i n
Befehl: TEMPERATURE i n

Befehlssyntax:

AVERAGE TEMPERATURE in

Bereich:

Wobeinzwischen 1und 25 liegt

Beschreibung:

Einstellen der Anzahlan Auslesungen des Analog-Digital-Umsetzers,
die fiir den externen Temperatursensor, der mit einem
Analogeingang verbunden ist, verwendet werden soll. 12C-oder
digitale Temperatursensoren werden nicht unterstitzt.

Ergebnis: Anzahlder Uberabtastungen bei Verwendung eines analogen
Thermistor-Temperatursensors

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

POTENTIOMETER i n

Befehl:

POTENTIOMETER i n

Befehlssyntax:

AVERAGE POTENTIOMETER in

Bereich:

Wobeinzwischen 1und 25 liegt

Beschreibung:

Festlegen der Anzahlan Ablesungen des A/D-Wandlers, die fiir ein
externes Potentiometer verwendet werden sollen (ganz gleich, ob
Linear- oder Drehpotentiometer).

Ergebnis:

Einstellen der Uberabtastung fiir Dreh-/Linearpotentiometer.

Typ oder
adressierbare

Sensor
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Befehl: POTENTIOMETER i n

Komponente:

MOISTURE i n

Befehl: MOISTURE i n

Befehlssyntax: | AVERAGE MOISTURE in

Bereich: —wobeinzwischen 1und 25 liegt

Beschreibung: | Festlegen der Anzahlan Auslesungen vom A/D-Wandler, die mit
einem externen Feuchtigkeitssensor verwendet werden sollen.

Ergebnis: Einstellen der Uberabtastung fiir einen analogen
Bodenfeuchtigkeitssensor.

Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:

THERMISTOR i n

Befehl: THERMISTOR i n

Befehlssyntax: | AVERAGE THERMISTOR in

Bereich: Wobeinzwischen 1und 25 liegt

Beschreibung: | Einstellen der Anzahlan Auslesungen des Analog-Digital-Umsetzers,
die fir den externen Thermistor, der mit einem Analogeingang
verbunden ist, verwendet werden soll.

Ergebnis: Einstellen der Uberabtastung fiir den Analogeingang des
Thermistorgerats.

Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
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ANALOG.INin

Befehl: ANALOG.INin

Befehlssyntax: | AVERAGE ANALOG.IN in

Bereich: Wobeinzwischen 1und 25 liegt

Beschreibung: | Festlegen der Anzahlan Ablesungen des A/D-Wandler, die fiir den
mit diesem allgemeinen Analogelement verbundenen
Analogsensor verwendet werden soll.

Ergebnis: Festlegung der Uberabtastungszahlfiir allgemeinen
Analogeingang.

Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
PERIOD n
Befehl: PERIOD n

Befehlssyntax: | PERIODn

Bereich:

Beschreibung: | Der AVERAGE-Befehlist fiir die PERIODE in gewisser Weise
besonders, da er angibt, wie viele einzelne Perioden gemessen und
zusammen gemittelt werden miissen, um den gewiinschten
Messwert zu erhalten. Es kdnnen bis zu 25 Abtastwerte genutzt
werden, um den Periodenmesswert fiir einen bestimmten Pin zu
erhalten.

Ergebnis: Festlegung der Anzahlvon Frequenz-Abtastwerten, die fiir die
gemeinsame Mittelung zur Generierung der Periode genutzt
werden sollen.

Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
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DISCONNECT-Output

DISCONNECT hebt die Zuordnung zwischen einer bestimmten Steuerung oder einem
bestimmten Sensor und dem jeweiligen Pin/Port auf. Wenn der angegebene Sensor
oder die angegebene Steuerung zu diesem Zeitpunkt mit nichts verbunden ist, wird ein
Fehler ausgegeben.

Der Befehl DISCONNECT generiert keine aktive Antwort auer moglichen
Fehlerantworten. Die Verwendung von Pins, die einem aktiv verbundenen Sensor oder
einer Steuerung zugeordnet sind, wird aufgehoben und sie werden in der Regel in den
Status als digitaler Eingang mit nicht aktiviertem Pullup/Pulldown geschaltet.

DISCONNECT: Trennung von etwas, das verbunden worden ist, wenn nétig per Index.

Befehl: DISCONNECT-Output

Befehlssyntax: | DISCONNECT

Bereich:

Beschreibung: | Entfernt die Zuordnung eines Sensors oder einer Steuerung zu
einem Pin oder einer Reihe von Pins, falls eine solche Zuordnung
besteht.

Versetzt die Pins zurilick in den Status als AUSGANG.

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare
Komponente:

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

—
2 RGB
ELED 3 SPEAKER »
: 4 POWER NECT-Output ~ »
3: SPEAKER 5 SERVO.CONTINUOUS NECT-Input »
4: POWER 6 ANALOG.OUT »
S: SERVO. CONTINUOUS 7 VIBMOTOR 3E »
6: ANALOG. OUT 8 BUZZER AGE >
7:VIB.MOTOR 9 RELAY ONNECT-Output §
8:BUZZER A SERVO ONNECT-Input »
94RELAY - »
5 SERVO.CONTINUOUS
6TANALOG. OUT 6 ANALOG.OUT »
7:VIB.MOTOR 7 VIB.MOTOR NECT-Output  *»
8:BUZZER 8 BUZZER NECT-Input »
9:RELAY 9 RELAY »
[EBSERVO A SERVO ES 3
A: SQUAREWAVE B SQUAREWAVE {AGE >
B:DIGITAL.OUT C DIGITAL.OUT ONNECT-Output »
C:BBPOR D BEPORT ONNECT-Input »
D:Send("DISCONNECT
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LED i

Befehl:

LED i

Befehlssyntax:

DISCONNECT LED i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung eines externen LED-Objekts vom System.

Ergebnis: LEDiist getrennt
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:

RGB i
Befehl: RGB i
Befehlssyntax: | DISCONNECT RGB i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung einer externen RGB-LED vom System. Diese Objekte
nutzen drei Hardware-PWM-Signale fiir eine ordnungsgemaRe
Funktionsweise; beider urspringlichen Produktveroffentlichung
muss also das gerateeigene COLOR-Objekt getrennt werden, um
eines dieser Objekte zu verbinden.

Ergebnis: Trennungvon RGB und Freisetzung von PWM-Ausgangen fir
anderweitige Verwendungen.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
SPEAKER i
Befehl: SPEAKER i
Befehlssyntax: | DISCONNECT SPEAKER i

Tl-innovator™ Hub-Befehle Version 1.4

184



Befehl:

SPEAKER i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung eines externen Lautsprechers von seinem digitalen Pin.

Ergebnis: Trennung eines Lautsprechers von einem digitalen Ausgangspin.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
STROMVERSORGUNG
Befehl: DISCONNECT POWER i

Befehlssyntax:

DISCONNECT POWER 1

Wertebereich

Beschreibung:

Dieser Befehlentfernt das benannte POWER-Gerat aus dem
Programm.

Ergebnis: Nach einem DISCONNECT-Befehl kann das benannte POWER-Gerat
nicht mehr im Programm verwendet werden.

Typ oder Steuern

Adressierbare

Komponente:

SERVO CONTINOUS i

Befehl:

SERVO CONTINOUS:i

Befehlssyntax:

DISCONNECT SERVO CONTINOUS i

Bereich:

Beschreibung:

Trennen eines Sweep- oder eines kontinuierlichen SERVOmotors
von digitalen Pin, der mit dem Motor verbunden ist.

Ergebnis:

Servomotor getrennt.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Steuerung
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ANALOG.OUT i

Befehl: ANALOG.OUT i

Befehlssyntax: | DISCONNECT ANALOG.OUT i

Bereich:

Beschreibung: | Trennt das angegebene verbundene allgemeine
Analogausgabegerat, wodurch eine hardwareprogrammierbare
PWM beiVerwendung mit dem Objekt freigegeben wird.

Ergebnis: Trennung des allgemeinen PWM-Analogausgangs vom Pin.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Komponente:
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VIB.MOTOR

Befehl: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Befehl SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:

Bereich: PWM von 0 (keine) bis 255 (Maximum)

Beschreibung:

Kontrollinterface Vibrationsmotor.

Ergebnis: Vibrationen: Die Intensitat ist ein Wert zwischen O und 255.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
BUZZER i
Befehl: BUZZER i
Befehlssyntax: | DISCONNECT BUZZER i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung eines aktiven Summers vom System.

Aktive Summer geben einen Ton aus, wenn ihr Signal auf hoch/an
gestellt ist, und halten den Ton an, wenn das Signal auf Masse
abfallt.

DISCONNECT BUZZER i
Ergebnis: AKTIVE Summer von einem digitalen Pin getrennt.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
RELAY i
Befehl: RELAY i
Befehlssyntax: | DISCONNECT RELAY i
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Befehl:

RELAY i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung einer digitalen Relaisschnittstelle vom System.

Ergebnis: Relais getrennt.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:

SERVO i
Befehl: SERVO i
Befehlssyntax: | DISCONNECT SERVO i

Bereich:

Beschreibung:

Trennen eines Sweep- oder eines kontinuierlichen SERVOmotors
von digitalen Pin, der mit dem Motor verbunden ist.

Ergebnis: Servomotor getrennt.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
SQUAREWAVE i
Befehl: SQUAREWAVE i
Befehlssyntax: DISCONNECT SQUAREWAVE i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung des softwaregenerierten Rechteckgenerator von einem
verbundenen digitalen Ausgangspin. Bei Trennung schaltet der Pin
wieder in den digitalen Eingangsmodusum.

Ergebnis:

Trennung der Rechteckfunktion von Pins, stoppt
Rechteckgenerierung.
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Befehl: SQUAREWAVE i

Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
DIGITAL.OUT i
Befehl: DIGITAL.OUT i

Befehlssyntax: DISCONNECT DIGITAL.OUT i

Bereich:

Beschreibung: | Trennen eines allgemeinen DIGITALEN Objekts. Der zugehdrige Pin
wird in einen digitalen EINGANGSPIN umgestellt, beidem Pullup
und Pulldown nicht aktiviert sind. Die DIGITALE Objektnummer
kann verwendet werden, um aufdenselben Pin zu verweisen, ganz
gleich, ob im Eingangs- oder Ausgangsmodus.

Ergebnis: Trennung eines digitalen Eingangsobjekts.
Typ oder Steuerung/Sensor

Adressierbare

Komponente:
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BBPORT

Befehl:

DISCONNECT BBPORT

Befehlssyntax:

DISCONNECT BBPORT

Wertebereich

Beschreibung:

Trennt alle verbundenen BBPORT-Objekt-Pins und setzt diese Pins
in den Standard-INPUT-Status und unbenutzt/verfiigbar fur
andere Verwendung zuriick.

Ergebnis: Das BBPORT-Objekt steht nicht mehr zur Verwendung im
Programm zur Verfiigung.
Typ oder Steuerung/Sensor
adressierbare
Komponente:
LIGHT
Befehl: LIGHT

Befehlssyntax:

DISCONNECT LIGHT

Bereich:

Beschreibung:

Trennung der gerateeigenen roten LED, die fiir die direkte
Programmsteuerung vom System verwendet wird.

Ergebnis: Geradteeigene LED getrennt
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
COLOR
Befehl: COLOR
Befehlssyntax: | DISCONNECT COLOR

Bereich:

Beschreibung:

Trennt die gerateeigne RGB-LED, sodass sie nicht mehr genutzt
wird. Diese Aktion (in der ersten Version des Tl-Innovator™) setzt
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Befehl: COLOR

drei (3) hardwareprogrammierbare PWM-Signale zur Nutzung an
anderen Pins frei.

Ergebnis: Trennung der gerateeigenen RGB-LED.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
SOUND
Befehl: SOUND

Befehlssyntax: | DISCONNECT SOUND

Bereich:

Beschreibung: | Trennung des gerdteeigenen Lautsprechers von seinem digitalen

Pin.
Ergebnis: Trennt gerateeigenen Lautsprecher.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
DCMOTOR i
Befehl: DCMOTOR i

Befehlssyntax: | DISCONNECT DCMOTOR i

Bereich:

Beschreibung: | Trennt ein DCMOTOR-Objekt vom System. DCMOTOR,
ANALOG.OUT und SQUAREWAVE teilen sich denselben
Elementzahlenbereich. DCMOTOR erfordert externen Strom.

Ergebnis: Trennung von DCMOTOR vom Pin.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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DISCONNECT-Input

DISCONNECT hebt die Zuordnung zwischen einer bestimmten Steuerung oder einem
bestimmten Sensor und dem jeweiligen Pin/Port auf. Wenn der angegebene Sensor
oder die angegebene Steuerung zu diesem Zeitpunkt mit nichts verbunden ist, wird ein
Fehler ausgegeben.

Der Befehl DISCONNECT generiert keine aktive Antwort auer moglichen
Fehlerantworten. Die Verwendung von Pins, die einem aktiv verbundenen Sensor oder
einer Steuerung zugeordnet sind, wird aufgehoben und sie werden in der Regel in den
Status als digitaler Eingang mit nicht aktiviertem Pullup/Pulldown geschaltet.

DISCONNECT: Trennung von etwas, das verbunden worden ist, wenn nétig per Index.

Befehl: DISCONNECT-Input ...

Befehlssyntax: | DISCONNECT

Bereich:

Beschreibung: | Entfernt die Zuordnung eines Sensors oder einer Steuerung zu
einem Pin oder einer Reihe von Pins, falls eine solche Zuordnung
besteht. Versetzt die Pins zurlick in den Status als EINGANG.

Ergebnis:

Typ oder

adressierbare

Komponente:
CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
; .
Send ("DISCONNECT] 2 RANGER
(1:00) 3 LIGHTLEVEL n 3
2:RANGER 4 TEMPERATURE NNECT-Output ~ »
3:LIGHTLEVEL 5 MOISTURE NNECT-Input »
4: TEMPERATURE 6 MAGNETIC »
5:MOISTURE 7 VERNIER NGE ’
6:MAGNETIC 8 ANALOG.IN SRAGE 3
7: VERNIER 9 DIGITALIN SCONNECT-Output
8:ANALOG. IN A SWITCH JCONNECT=Input ¥
94DIGITAL. IN - »
Send ("DISCONNECT] 9 DIGITALIN
[EGSWITCH A SWITCH ) »
A:BUTTON B BUTTON NNECT-Output ~ »
B:MOTION C MOTION NNECT-Input »
C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER »
D: THERMISTOR E THERMISTOR NGE ’
E:RGB F RGB SRAGE >
F : LOUDNESS G LOUDNESS SCONNECT-Output
G:BBPORT H BBPORT JCONNECT-Input  »
H: Send( "DISCONNECT .

DHTi
Befehl: DHT i

Befehlssyntax: | DISCONNECT DHT i
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Befehl:

DHTi

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Trennt den angegebenen digitalen Feuchtigkeits-DHT und
Temperatursensor vom System. Dadurch wird auch dieses Objekt
aus der Abtastliste, welche die Sensoren periodisch innerhalb der
DHT-Aufgabe Gberwacht, entfernt.

Ergebnis: Digitale Feuchtigkeits-/Temperatursensoren getrennt.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
RANGER i
Befehl: RANGER i
Befehlssyntax: | DISCONNECT RANGER i

Bereich:

Beschreibung:

Trennen eines digitalen Ultraschall-Ranger-Sensors von den beiden
Pins, die er nutzt.

Ergebnis:

Ultraschall-Ranger-Sensor getrennt.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor

LIGHTLEVEL i

Befehl:

LIGHTLEVEL i

Befehl
Syntax:

DISCONNECT LIGHTLEVEL i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung eines externen Lichtsensors.
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Befehl: LIGHTLEVEL i
Ergebnis: Lichtsensor getrennt.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
TEMPERATURE i
Befehl: TEMPERATURE i
Befehlssyntax: DISCONNECT TEMPERATURE i

Bereich:

Die Temperatur wird standardmaRig in Grad Celsius angegeben.
Der Bereich hangt von dem jeweiligen Temperatursensor ab, der
verwendet wird.

Die Feuchtigkeit wird mit einem Wert von 0 bis 100 % angegeben.

Beschreibung:

Trennung eines verbundenen Temperatursensors vom System.
TEMPERATURSENSOREN kdnnen analog sein (Thermistormodelle).
Beieiner Trennung des analogen oder digitalen Sensors schaltet
der Pin wieder auf EEINGANG um.

Ergebnis:

Trennung des Temperatursensors.

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Sensor

MOISTURE i

Befehl:

MOISTURE i

Befehl
Syntax:

DISCONNECT MOISTURE i

Bereich:

Beschreibung:

Trennen eines analogen Feuchtigkeitssensors.

Ergebnis:

Trennen analoger Feuchtigkeitssensoren.

Typ oder

Sensor
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Befehl:

MOISTURE i

Adressierbare
Komponente:

MAGNETIC

Befehl:

DISCONNECT MAGNETIC i

Befehlssyntax:

DISCONNECT MAGNETIC1

Wertebereich

Beschreibung:

Der MAGNETIC-Sensor dient dazu, die Gegenwart eines
Magnetfeldes zu erkennen. Er benutzt den Hall-Effekt. Er ist auch
als Hall-Effekt-Sensor bekannt.

Der DISCONNECT-Befehl entfernt den Sensor aus dem Programm.

Ergebnis: Der Name “MAGNETIC 1” ist jetzt vom Sensor getrennt. Nach
einem DISCONNECT-Befehl kann er nicht mehr im Programm
verwendet werden.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:

VERNIER
Befehl: DISCONNECT VERNIER i

Befehlssyntax:

DISCONNECT VERNIER 1

Wertebereich

Beschreibung:

Dieser Befehlentfernt das benannte Vernier-Gerat aus dem
Programm.

Ergebnis: Ein Vernier-Analogsensor, der mit dem Tl-Innovator™ Hub tber
einen TI-Sensorlink verbunden ist, kann nach einem DISCONNECT-
Befehl nicht im Programm verwendet werden.

Typ oder Sensor

Adressierbare

Komponente:
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ANALOG.IN i

Befehl:

ANALOG.IN i

Befehlssyntax:

DISCONNECT ANALOG.IN i

Bereich:

Beschreibung:

Trennt das angegebene verbundene allgemeine
Analogeingangsgerat.

Ergebnis: Trennt den allgemeinen Analogeingang vom Pin.
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
DIGITAL.IN i
Befehl: DIGITAL.IN i

Befehlssyntax:

DISCONNECT DIGITAL.IN i

Bereich:

Beschreibung:

Trennen eines allgemeinen DIGITALEN Objekts. Der zugehorige Pin
wird in einen digitalen EINGANGSPIN umgestellt, beidem Pullup
und Pulldown nicht aktiviert sind. Die DIGITALE Objektnummer
kann verwendet werden, um aufdenselben Pin zu verweisen, ganz
gleich, ob im Eingangs- oder Ausgangsmodus.

Ergebnis:

Trennung eines digitalen Eingangsobjekts.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Steuerung/Sensor
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SCHALTER

Befehl:

SWITCH

Befehlssyntax:

DISCONNECT SWITCH i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung eines Schalters von seinem digitalen Pin. Der Pin
schaltet wieder in den Status EINGANG und der Schaltet
wird aus der Abtastungssequenz in der TASTENAUFGABE
entfernt.

Ergebnis: Trennung eines Schalterobjekts vom Pin
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
BUTTON i
Befehl: BUTTON i
Befehlssyntax: | DISCONNECT BUTTON i

Bereich:

Beschreibung:

Trennt das angegebene Tastenobjekt vom System und entfernt es
aus der Liste der abgetasteten Tasten/Schalter in der

TASTENAUFGABE.
Ergebnis: Trennung der digitalen Taste/des digitalen Schalters.
Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
MOTION i
Befehl: MOTION i

Befehlssyntax:

DISCONNECT MOTION i
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Befehl:

MOTION i

Bereich:

Beschreibung:

Trennt einen digitalen Passiv-Infrarot-BEWEGUNGSSENSOR und
entfernt das Objekt aus der Abtastliste der TASTENAUFGABE.

Ergebnis: Trennung passiver Infrarot-Bewegungssensoren
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
POTENTIOMETER i
Befehl: POTENTIOMETER i
Befehlssyntax: | DISCONNECT POTENTIOMETER i

Bereich:

Beschreibung:

Trennen eines analogen variablen Widerstands (POTENTIOMETER)
vom System

Ergebnis: Trennen von Dreh-/Linearpotentiometersensoren
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
THERMISTOR i
Befehl: THERMISTOR i

Befehlssyntax:

DISCONNECT THERMISTOR i

Bereich:

Beschreibung:

Trennung eines analogen Thermistorsensors vom zugehorigen Pin.

Ergebnis:

Trennung des analogen Thermistors

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor
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RGB

Befehl:

DISCONNECT RGB

Befehlssyntax:

DISCONNECT RGB

Wertebereich

Beschreibung:

Der DISCONNECT-Befehl entfernt das TI-RGB Array aus dem
Programm.

Ergebnis: Nach einem DISCONNECT-Befehl kann das TI-RGB Array nicht mehr
im Programm verwendet werden.
Typ oder Sensor
Adressierbare
Komponente:
LOUDNESS i
Befehl: LOUDNESS i
Befehlssyntax: | DISCONNECT LOUDNESS i

Bereich:

Beschreibung:

Trennen eines analogen Tonintensitatssensors (LAUTSTARKE).

Ergebnis:

Analoger Lautstarkesensor getrennt

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor
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BBPORT

Befehl: DISCONNECT BBPORT

Befehlssyntax: DISCONNECT BBPORT

Wertebereich

Beschreibung: | Trennt alle verbundenen BBPORT-Objekt-Pins und setzt diese Pins
in den Standard-INPUT-Status und unbenutzt/verfiigbar fur
andere Verwendung zuriick.

Ergebnis: Das BBPORT-Objekt steht nicht mehr zur Verwendung im
Programm zur Verfiigung.

Typ oder Steuerung/Sensor
adressierbare
Komponente:
BRIGHTNESS
Befehl: BRIGHTNESS

Befehlssyntax: | DISCONNECT BRIGHTNESS

Bereich:

Beschreibung: | Trennt dieinterne Verbindung zum gerateeigenen BRIGHTNESS-
Objekt (Lichtsensor).

Ergebnis: Trennung des gerateeigenen LICHTSENSORS.
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:
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VERWALTEN

Das Menii Verwalten stellte einen Send(-Befehl mit den folgenden
Verwaltungselementen bereit.

Str0 wird auf der Startseite angezeigt und enthalt Informationen, wenn im Befehl

angefordert.

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

Ay
2 Check -

i= 3 Define § evall

[EBEGIN") : Get (Str@) :Disp 1e. 4 Contro 7 Rover (RV) »

2:1STI"):Get(Str@):Disp ane 8 Send "CONNECT-Output  »

:WHO") : :Di RN e CONNECT-Input

2 Send"ISTI" »
3 Send"WHO'  'RANGE ,
4 Send "WHAT" "AVERAGE »

7:ABOUT") : Get (Str@):Pause 5 Send "HELP" "DISCONNECT-Output
6 Send"VERSION' 'DISCONNECT-Input »
7 Send"ABOUT" & 5

Der BEGIN-Befehl trennt alle verbundenen Sensoren und Steuerungen, rebinitialisiert
samtliche Sensor-/Steuerungsspeicher innerhalb des Sketchs und setzt den
Standarddurchschnittswert des Sensors sowie das Fehlerformat und die
Ablaufsteuerungsstandardwerte zuriick. Zudem werden alle Pins des INn-Ports und des
Breadboard-Anschlusses (BBn) in den Pinmodus EINGANG umgestellt. Alle Pins des
OUTn-Ports werden in den Status EINGANG gestellt und kénnen als Floating-Pins
agieren, einschlielllich OUT3, der aufgrund eines Pullup-Widerstands der 5-V-
Versorgung an diesem Pin als hoch gelesen wird.

Wenn der gesamte Prozess abgeschlossen ist, wird eine BEREIT-Antwort an das
Hostsystem gesendet. Der Host muss auf diese Antwort warten, bevor weitere
Vorgange ausgefiihrt werden kénnen. Es kénnen sich weitere Befehle in der
Befehlswarteschlange befinden, die erst nach Abschuss dieses Befehls ausgefihrt

werden kénnen.

BEGIN
Befehl: BEGIN
Befehlssyntax: | SEND("BEGIN"

Beschreibung:

Trennt Sensoren von Ports oder Pins und setzte alle Einstellungen
auf die Standardeinstellungen zuriick.

Trennt samtliche verbundenen Sensorobjekte und setzte das
System in denselben Zustand zuriick wie bei Driicken der RESET-
Taste.

Ergebnis:

Bei Abschluss wird die Antwort BEREIT ausgegeben.

Typ oder

Nicht anwendbar
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Befehl: BEGIN

adressierbare
Komponente:

Hinweis: [ : ] wird zur Reihung von Befehlszeilen in einer Befehlszeile verwendet. Das
Menl Manage... stellt eine praktische Reihe von Befehlen bereit, um die Informationen
in Str0 auf der Startseite anzuzeigen.

ISTI

Der ISTI-Befehl wird verwendet, um Kommunikationen mit dem Sketch zu
synchronisieren. Die Antwort auf diesen Befehl muss MISTET lauten. Beim erstmaligen
Anschalten des Innovator Hub kann bei Antworten eine vorangestellte NULL (0)
vorhanden sein. Auf alle Antworten vom Innovator Hub folgt ein CR/LF-Paar, das unter
Umstanden von Softwarelayern im Hostsystem aufgelost wird, bevor der
Anwendungslayer auf dem Hostsystem die Antwort erhalt.

ISTI

Befehl: ISTI

Befehlssyntax: | ISTI

Beschreibung: | “ISTI” wird gesendet und “TISTEM” als Antwort empfangen.

Ergebnis: Um zu ermitteln, on ein unterstitzter “Sketch” im Tl-Innovator™
Hub vorhanden ist, wird ein Handshake-Befehl verwendet.

Typ oder
adressierbare
Komponente:

WHO

WHO ist ein Identifizierungsbefehl (dhnlich wie der ISTI-Handshake-Befehl unten), der
verwendet werden kann, um zu ermitteln, welches Produkt vorhanden ist und den
Sketch ausfihrt.

Wenn dieser Befehl an den TI-Innovator Hub gesendet wird, ist die richtige Antwort auf
WHO “TI INNOVATOR ON MSP432”.

WHO

Befehl: WHO

Befehlssyntax: | WHO

Beschreibung: | Identifizierungsbefehl, um zu ermitteln, welches Produkt den
Sketch ausfiihrt.

Send (“WHO")
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Befehl: WHO
Get Str0
Disp StrO
Ergebnis: Identifizierung des Produkts: TI INNOVATOR ON MSP432.
Typ oder
adressierbare
Komponente:
WHAT

Der WHAT-Befehl ist ein Identifizierungsbefehl. Die Antwort auf WHAT ist fir TI-
Innovator “TI INNOVATOR HUB".

WHAT
Befehl: WHAT
Befehl WHAT
Syntax:

Beschreibung:

Abfrage des Produktnamens.
Identifizierung des Produkts: “TI INNOVATOR HUB”

Send (“WHAT")
Get Str0
Disp StrO
Ergebnis: Identifizierung des Produkts.
Typ oder
Adressierbare
Komponente:
HELP

HELP wird verwendet, um schnell Informationen Uber jeden dieser Befehle zu erhalten.
HELP Befehlsname wird gesendet und generiert eine Antwort mit einer einzeiligen
Beschreibung des jeweiligen Befehls.

HELP
Befehl: HELP
Befehlssyntax: | HELP

Beschreibung:

Stellt schnell Hilfeinformationen zu den einzelnen Befehlen zur
Verfligung, wie zum Beispiel HELP SET usw.
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Befehl:

HELP

Ergebnis:

Typ oder
adressierbare

Komponente:
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VERSION

Die Antwort auf den VERSION-Befehl ist die aktuelle Version des auf dem TI-
Innovator™ Hub ausgefiihrten Sketchs.

Die Version wird im Format haupt.untergeordnet.patch.build fur veroffentlichte
Produkte angegeben; Beispiel: 1.0.0.

VERSION

Befehl: VERSION

Befehlssyntax: | VERSION

Beschreibung: | Gibt die Versionsnummer (und moglicherweise den Accurev-
Streamnamen, anhand dessen der Sketch konzipiert wurde)
zurtck.

Ergebnis: Melden der Sketch-Version im Format
haupt.untergeordnet.patch. build.

Send (“VERSION”)

Get Str0
Disp StrO
Typ oder
adressierbare
Komponente:
ABOUT

Die Antwort auf den Befehl ABOUT ist der Produktlinienname zusammen mit einem
Copyrightdatum und -inhaber. Die aktuelle Antwort auf diesen Befehl ist “TI
INNOVATOR (C)2015-2016 TEXAS INSTRUMENTS”.

ABOUT

Befehl: ABOUT

Befehlssyntax: | ABOUT

Beschreibung: | Produktname und Copyrightinformationen zuriickgegeben.
Send (“ABOUT”)

Get Str0

Disp StrO

Ergebnis: Gibt Copyrightstring zuriick.
“TI INNOVATOR (C)2015-2016 TEXAS INSTRUMENTS”

Typ oder
adressierbare
Komponente:
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Weitere unterstiitzte Befehle

Die folgenden unterstiitzten Befehle sind in den Hub-Menis nicht zu finden.

Zusatzliche SET-Befehle

FORMAT ERROR STRING/NUMBER

Befehl:

FORMAT ERROR STRING/NUMBER

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

SET FORMAT ERROR STRING/NUMBER

Bereich:

Beschreibung:

Wird verwendet, um das Fehlerausgabeformat und das optionale
akustische Signal bei Fehlern einzustellen.

SET FORMAT ERROR STRING/NUMBER: Fehlercodes werden als
Strings (Zeichenfolgen) oder im numerischen Format

zuriickgegeben.

Ergebnis: Legt das Format fiir die Ausgabe von Fehlerinformationen (Zahlen
oder Strings) fest.

Typ oder Einstellung

adressierbare

Komponente:

FORMAT ERROR NOTE/QUIET

Befehl:

FORMAT ERROR NOTE/QUIET

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

SET FORMAT ERROR NOTE/QUIET

Bereich:

Beschreibung:

Wird verwendet, um das Fehlerausgabeformat und das optionale
akustische Signal bei Fehlern einzustellen.

SET FORMAT ERROR NOTE/QUIET: blinkende Fehleranzeige mit
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Befehl:

FORMAT ERROR NOTE/QUIET

Fortgeschrittener Benutzer

akustischem Signal oder ohne akustisches Signal.

Ergebnis: Aktiviert oder deaktiviert Tone zusatzlich zu den Meldungen als
String oder Zahlenfolge.
Typ oder Einstellung

adressierbare

Komponente:

FLOW [TO] ON/OFF

Befehl:

FLOW [TO] ON/OFF

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

SET FLOW [TO] ON/OFF

Bereich:

Beschreibung:

Aktiviert (AN) oder deaktiviert (AUS) den Mechanismus der
Software-Ablaufsteuerung zwischen dem Sketch und der
Kommunikationshardware.

HINWEIS: Wenn das SEGDISP-Modul VERBUNDEN ist, gibt diese
Einstellung an, ob das Anzeigemodul Fehlerinformationen
(Ablaufsteuerung deaktiviert) oder die Tiefe der
Befehlswarteschlange (Ablaufsteuerung aktiviert) anzeigt oder
nicht.

Ergebnis: An/Aus-Ablaufsteuerung einschalten oder abschalten (keine
Ablaufsteuerung)
Typ oder Einstellung

adressierbare

Komponente:
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0UT1/2/3 [TO]

Befehl: 0uUT1/2/3 [TO]

Befehlssyntax: | OUT1/2/3[TO]...
SET OUTn 0-255
SET OUTn HIGH/ON
SET OUTn LOW/OFF

Bereich: Festlegen des Analog-PWM-Werts fiir OUT-Ports des Tl-
Innovator™Hub

Beschreibung: | Direkte Ausgabe von Informationen an einen bestimmten
Ausgangsport. Dies sind PWM-Ausgange auf dem Tl-Innovator™
Hub.

Festlegen des Analog-PWM-Werts fiir OUT-Ports des Tl-
Innovator™Hub.

SET OUTn 0-255: 0 =aus, 255 =ein, alles andere ist ein PWM-Signal
bei 500 Hz mit einem Tastverhaltnis zwischen 1 und 254, beidem
dieser Bereich einen Prozentwert des hohen Signals der
Wellenform liefert.

SET OUTn HIGH/ON: identisch mit 255

SET OUTn LOW/OFF: identisch mit 0

Ergebnis: Festlegen des Analog-PWM-Werts flir OUT-Ports des Tl-Innovator™
Hub

Typ oder Anschluss

adressierbare

Komponente:
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Zusatzliche READ-Befehle

BUZZER i
Befehl: BUZZER i
Befehlssyntax: | READ BUZZER i

Bereich:

Beschreibung:

Ruft den aktuellen Status des angegebenen aktiven Summers ab; 0
= lautlos, 1= Ton wird abgespielt.

Ergebnis: Status des aktiven Summers wird zurtickgegeben, 0 =lautlos, 1=
an
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
COLOR
Befehl: COLOR
Befehlssyntax: | READ COLOR

Bereich:

Beschreibung:

Abrufen des aktuellen Ausgabestatus der gerateeigenen RGB-FARB-
LED mit den Unterkomponenten .RED, . GREEN und .BLUE. Bei
Auslesen des gesamten Elements wird eine Liste mit drei Werten
zuriickgegeben, mit Werten zwischen 0 und 255, die folgende
Bedeutung haben: 0=aus, 255 = Maximum und
dazwischenliegende Werte geben die PWM-Level an.

READ COLOR: gibt eine Liste mit 3 Werten fiir die PWM-Level {rot,
grin, blau}zurtick

READ COLOR.RED

READ COLOR.GREEN

READ COLOR.BLUE

Siehe auch: RGB i
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Befehl: COLOR

Ergebnis: Gibt eine Liste mit 3 Werten flir die PWM-Level {rot, griin, blau}
zurtick.
Gibt die ROT/GRUN/BLAU-Werte fiir die geriteeigene RGB-(Farb)-
LED zuriick.

Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

COLOR.RED
Befehl: COLOR RED

Befehlssyntax: | READ COLOR.RED

Bereich:

Beschreibung: | Abrufen des aktuellen Ausgabestatus der gerateeigenen RGB-FARB-
LED mit den Unterkomponenten .RED, . GREEN und .BLUE. Bei
Auslesen des gesamten Elements wird eine Liste mit drei Werten
zuriickgegeben, mit Werten zwischen 0 und 255, die folgende
Bedeutung haben: 0=aus, 255 = Maximum und
dazwischenliegende Werte geben die PWM-Level an.

READ COLOR.RED

Ergebnis: Gibt Werte fur die PWM-Level {rot} zurtick.
Gibt die ROT-Werte fir die gerateeigene RGB-(Farb)-LED zurlck.

Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
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COLOR.GREEN

Befehl:

COLOR GREEN

Befehlssyntax:

READ COLOR.GREEN

Bereich:

Beschreibung:

Abrufen des aktuellen Ausgabestatus der gerdteeigenen RGB-FARB-
LED mit den Unterkomponenten .RED, . GREEN und .BLUE. Bei
Auslesen des gesamten Elements wird eine Liste mit drei Werten
zuriickgegeben, mit Werten zwischen 0 und 255, die folgende
Bedeutung haben: 0=aus, 255 =Maximum und
dazwischenliegende Werte geben die PWM-Level an.

READ COLOR.GREEN

Ergebnis: Gibt eine Liste mit 3 Werten flr die PWM-Level {rot, griin, blau}
zurtck.
Gibt die ROT/GRUN/BLAU-Werte fiir die geriteeigene RGB-(Farb)-
LED zurtick.

Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

COLOR.BLUE
Befehl: COLOR BLUE

Befehlssyntax:

READ COLOR.BLUE

Bereich:

Beschreibung:

Abrufen des aktuellen Ausgabestatus der gerateeigenen RGB-FARB-
LED mit den Unterkomponenten .RED, . GREEN und .BLUE. Bei
Auslesen des gesamten Elements wird eine Liste mit drei Werten
zuriickgegeben, mit Werten zwischen 0 und 255, die folgende
Bedeutung haben: 0=aus, 255 =Maximum und
dazwischenliegende Werte geben die PWM-Level an.

READ COLOR.BLUE

Ergebnis:

Gibt eine Liste mit 3 Werten flir die PWM-Level {rot, griin, blau}
zurtick.

Gibt die ROT/GRUN/BLAU-Werte fiir die geriteeigene RGB-(Farb)-
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Befehl: COLOR BLUE
LED zurtick.

Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

DCMOTOR i
Befehl: DCMOTOR i
Befehlssyntax: | READ DCMOTOR i

Bereich:

Beschreibung:

Motor, der Gleichstrom-Spannungin mechanische Kraft
umwandelt.

Ergebnis: Gibt an, ob der Gleichstrommotor lduft (1) oder angehalten ist (0).
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
DIGITAL.OUT i
Befehl: DIGITAL.OUT i

Befehlssyntax:

READ DIGITAL.OUT i

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den aktuellen Status des digitalen Pins zuriick, der mit dem
DIGITALEN Objekt verbunden ist, oder den zwischengespeicherten
Status des digitalen Ausgangswerts, der zuletzt fir das Objekt
EINGESTELLT wurde.
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Befehl: DIGITAL.OUT i

Ergebnis: Gibt O (niedrige Ausgabe) oder 1 (hohe Ausgabe) zurtick.
Typ oder Steuerung/Sensor
Adressierbare
Komponente:
FORMAT
Befehl: FORMAT

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | READ FORMAT

Bereich:

Beschreibung: | Gibt die aktuellen Formatierungskennzeichen fiir die
Fehlermeldung zurlick. Der zuriickgegebene Wert ist ein Byte-
Wert, der auf verschiedene Kennzeichen hinweist. Masking mit
Werten zeigt an, welche Fehlermeldungsoptionen aktiviert sind.
1=FEHLER-Strings gemeldet

2 = FEHLER-Zahlen gemeldet

+4 = FEHLERTON aktiviert; wenn nicht eingestellt, werden Fehler
ohne Ton gemeldet.

Ergebnis: Ablesen des Fehlerformats (1 = Strings, 2 =Zahlen, +4 fur beide:
Tone aktiviert).

Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:
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FLOW

Befehl: FLOW

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | READ FLOW

Bereich:

Beschreibung: | Gibt die aktuellen Ablaufsteuerungseinstellungen zuriick; 0=
deaktiviert, 1 = aktiviert.

Ergebnis: Ablesen des aktuellen Ablaufsteuerungswerts, O=keine, 1=an/aus
Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:
IN1/IN2/IN3
Befehl: IN1/IN2/IN3

Befehlssyntax: | READIN1
READIN2
READIN3

Bereich:

Beschreibung: | Ablesen des Werts auf dem angegebenen Port und Weiterleitung
dieses Werts an den Host.

Ergebnis: Ablesen der Werts des analogen Ports auf dem Tl STEM-Board
Typ oder Anschluss

Adressierbare

Komponente:
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LAST ERROR

Befehl:

LAST ERROR

Befehlssyntax:

READ LAST ERROR

Bereich:

Beschreibung:

Gibt den letzten Fehler vom letzten Vorgang zuriick. Je nach
Einstellung beim FEHLERFORMAT kann ein STRING oder eine ZAHL
zurtickgegeben werden.

Ergebnis: Anzeige des letzten aufgetretenen Fehlers, automatische
Zuricksetzung auf 0, kein Fehler.
Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:
LED i
Befehl: LED i
Befehlssyntax: | READLEDi

Bereich:

Beschreibung:

Ablesen des aktuellen Status der angegebenen LED. Wenn es sich
um eine digitale LED handelt, wird eine 0 oder eine 1
zurlickgegeben, um darauf hinzuweisen dass die LED aus oder an
ist. Wenn die LED mit einem PWM-Ausgang verbunden ist, wird ein
Wert zwischen 0 und 255 zuriickgegeben, der das aktuelle PWM-
Level angibt; dabeistehen 0 fir aus, 255 fiir Maximum und
dazwischenliegende Werte fir die aktuelle PWM-Einstellung.

Ergebnis: Abrufen des LED-Status; 0 oder 1 wenn digital, 0255 wenn PWM
aufanalog.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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LIGHT

Befehl: LIGHT

Befehlssyntax: | READ LIGHT

Bereich:

Beschreibung: | Gibt den Status der gerdteeigenen ROTEN LED zurick (nur digital).
Der Wert 0 bedeutet aus und der Wert 1 bedeutet an.

Ergebnis: Abrufen des aktuellen Status der gerateeigenen roten LED (0 = aus,
1=an).
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
0uUT1/2/3
Befehl: 0uUT1/2/3

Befehlssyntax: | READ OUT1
READ OUT2
READ OUT3

Bereich:

Beschreibung: | Ablesen der Werts des aktuellen Ports als Eingang (digitale
Auslesung da Analogeingédnge nicht unterstiitzt werden.)

READ OUT1/0UT2/0UT3
Ergebnis: Ablesen der Werts des analogen Ports auf dem TI STEM-Board.
Typ oder Anschluss
Adressierbare
Komponente:
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PWR

Befehl:

PWR

Befehlssyntax:

READ PWR

Bereich:

Beschreibung:

Gibt an, ob Gilber den PWR-Port aktuell externe Energie zugefihrt
wird oder nicht. Der PWR-Port wird abgelesen und es wird ein
Wert von 0 (nicht vorhanden) oder 1 (vorhanden) zuriickgegeben,
jenachdem, ob externe Energie verfligbar ist oder nicht.

READ PWR

Ergebnis: Gibt an, ob Giber den PWR-Port externe Energie zugefihrt wird
oder nicht (0=nicht vorhanden, 1 =externe Energie vorhanden).
Typ oder Status
Adressierbare
Komponente:
RELAY i
Befehl: RELAY i
Befehlssyntax: | READ RELAY i

Bereich:

Beschreibung:

Ablesen des aktuellen Status des angegebenen Relais. 0=AUS, 1=
AN.

Ergebnis:

Ablesen des Relaisstatus: 0 =nicht aktiv, 1 =aktiv.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Steuerung
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RESOLUTION

Befehl:

RESOLUTION

Befehlssyntax:

READ RESOLUTION

Bereich:

Beschreibung:

Gibt die Bit-Auflésung an, die das System fir A/D-Wandler-
Ablesungen nutzt.

Ergebnis: Gibt die verwendete A/D-Wandler-Auflésung in Bits an
(Standardwert: 14).
Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:
RGB i
Befehl: RGB i
Befehlssyntax: | READRGB i

Bereich:

Beschreibung:

Identisch mit dem oben genannten COLOR-Objekt und verfiigt
Uber Unterobjekte mit dem Namen RED, GREEN und BLUE. Dieser
Befehl gibt das aktuelle PWM-Level zurlick, das das angegebene
Objekt nutzt.

READ RGB i: gibt eine Liste mit 3 Elementen zuriick, die aus dem
Farblevel {rot, griin, blau} besteht.

READ RED i: gibt nur das aktuelle Level der roten Komponente
zuriick.

READ GREEN i

READ BLUE i
Ergebnis: Abrufen des Status der RGB-LED, Listenwerte {r,g,b}
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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RED i

Befehl:

RED i

Befehlssyntax:

READREDi

Bereich:

Beschreibung:

Identisch mit dem oben genannten COLOR-Objekt und verfiigt
Uber Unterobjekte mit dem Namen RED, GREEN und BLUE. Dieser
Befehl gibt das aktuelle PWM-Level zurlick, das das angegebene
Objekt nutzt.

READ RGB i: gibt eine Liste mit 3 Elementen zuriick, die aus dem
Farblevel {rot, griin, blau} besteht.

READ RED i: gibt nur das aktuelle Level der roten Komponente
zuriick.

Ergebnis: Abrufen des Status der ROTEN RGB-Komponente.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
GREEN i
Befehl: GREEN i
Befehlssyntax: | READ GREEN i

Bereich:

Beschreibung:

Identisch mit dem oben genannten COLOR-Objekt und verfiigt
Uber Unterobjekte mit dem Namen RED, GREEN und BLUE. Dieser
Befehl gibt das aktuelle PWM-Level zuriick, das das angegebene
Objekt nutzt.

READ RGB i: gibt eine Liste mit 3 Elementen zurick, die aus dem
Farblevel {rot, griin, blau} besteht.

READ GREEN i: gibt nur das aktuelle Level der griinen Komponente
zuriick.

Ergebnis:

Abrufen des Status der GRUNEN RGB-Komponente.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Steuerung
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BLUE i

Befehl:

BLUE i

Befehlssyntax:

READ BLUE i

Bereich:

Beschreibung:

Identisch mit dem oben genannten COLOR-Objekt und verfiigt
Uber Unterobjekte mit dem Namen RED, GREEN und BLUE. Dieser
Befehl gibt das aktuelle PWM-Level zuriick, das das angegebene
Objekt nutzt.

READ RGB i: gibt eine Liste mit 3 Elementen zuriick, die aus dem
Farblevel {rot, griin, blau} besteht.

READ RED i: gibt nur das aktuelle Level der blauen Komponente
zuriick.

Ergebnis: Abrufen des Status der BLAUEN RGB-Komponente.
Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
SERVO i
Befehl: SERVO i
Befehlssyntax: | READSERVOi

Bereich:

Beschreibung:

Gibt die aktuelle Position eines Sweep-Servos im Bereich zwischen -
90 und 90 Grad zuriick ODER die aktuelle Drehgeschwindigkeit
eines kontinuierlichen Servomotors.

Zudem kann die aktuelle “Kalibrierungseinstellung” fir den
Servomotor abgelesen werden, die aus einer Liste mit 2 Elementen
besteht, welche die oberen und unteren Mikrosekunden-
Impulsweiten darstellen, die wiederum den Schwung-
/Drehbereichen entsprechen.

READ SERVO i: Abrufen der aktuellen Sweep-Position oder
Drehgeschwindigkeit/-richtung.

READ SERVO i CALIBRATION: Abrufen des aktuellen

Tl-innovator™ Hub-Befehle Version 1.4

222



Befehl:

SERVO i

Mikrosekundenbereichs fiir Sweep oder Drehung.

Ergebnis: Angabe der aktuellen Servo-Position in Grad (zwischen -90 und 90).
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

SERVO i CALIBRATION

Befehl:

SERVO i CALIBRATION
Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

READ SERVO i CALIBRATION

Bereich:

Beschreibung:

Gibt die aktuelle Position eines Sweep-Servos im Bereich zwischen -
90 und 90 Grad zurtick ODER die aktuelle Drehgeschwindigkeit
eines kontinuierlichen Servomotors.

Zudem kann die aktuelle “Kalibrierungseinstellung” fiir den
Servomotor abgelesen werden, die aus einer Liste mit 2 Elementen
besteht, welche die oberen und unteren Mikrosekunden-
Impulsweiten darstellen, die wiederum den Schwung-
/Drehbereichen entsprechen.

READ SERVO i CALIBRATION: Abrufen des aktuellen
Mikrosekundenbereichs fiir Sweep oder Drehung.

Ergebnis: Angabe der aktuellen Servo-Position in Grad (zwischen -90 und 90).
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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SOUND

Befehl: SOUND

Befehlssyntax: | READ SOUND

Bereich:

Beschreibung: | Gibt einen Wert zurtick, der angibt, ob der gerateeigene
Lautsprecher aktuell einen Ton abspielt (1) oder nicht (0).

Ergebnis: Angabe, ob gerateeigener Lautsprecher einen Ton abspielt (1) oder
lautlos (0) ist.

Typ oder Steuerung
Adressierbare
Komponente:
SPEAKER i
Befehl: SPEAKER i

Befehlssyntax: | READ SPEAKER i

Bereich:

Beschreibung: | Gibt einen Wert zurlick, der angibt, ob ein externer Lautsprecher
aktuell einen Ton abspielt (1) oder nicht (0).

Ergebnis: Angabe, ob Lautsprecher einen Ton abspielt (1) oder lautlos (0) ist.
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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SQUAREWAVE i

Befehl: SQUAREWAVE i

Befehlssyntax: | READ SQUAREWAVE i

Bereich:

Beschreibung: | Wenn das aktuelle Rechteckobjekt nicht aktiv ist, wird eine 0
zuriickgegeben. Der Wert 1 wird zuriickgegeben, wenn das Objekt
aktiv eine Ausgabe generiert.

Ergebnis: Gibt an, on das Rechteckobjekt aktiv (1) ist oder nicht (0).
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:
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Zusatzliche AVERAGE-Befehle

PERIOD n

Befehl: PERIOD n

Befehlssyntax: | PERIODn

Bereich:

Beschreibung: | Der AVERAGE-Befehlist fiir die PERIODE in gewisser Weise
besonders, da er angibt, wie viele einzelne Perioden gemessen und
zusammen gemittelt werden miissen, um den gewiinschten
Messwert zu erhalten. Es kdnnen bis zu 25 Abtastwerte genutzt
werden, um den Periodenmesswert fiir einen bestimmten Pin zu
erhalten.

Ergebnis: Festlegung der Anzahlvon Frequenz-Abtastwerten, die fiir die
gemeinsame Mittelung zur Generierung der Periode genutzt
werden sollen.

Typ oder Sensor
adressierbare
Komponente:
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Zusatzliche CALIBRATION-Befehle

CALIBRATE

CALIBRATE wird verwendet, um verschiedene Sensor- und Steuerungswerte
einzustellen, die nicht anders eingestellt werden kdnnen. Bei Thermistoren und
Temperatursensoren, die einen analogen Eingangsport verwenden, kdnnen damit die
Koeffizienten der Steinhart-Hart-Gleichung eingestellt werden, die der Zuordnung von
Thermistormesswerten zu Temperaturwerten dient. Bei Servomotoren wird damit die
PWM-Impulsweite innerhalb des Servomotor-Bereichs angepasst, wobei die
Nullposition auf 1500 Mikrosekunden festgelegt ist. AuRerdem wird damit die
Kalibrierungsfrequenz fiir das DDS-Signalerzeugungsmodul eingestellt (Standardwert
ist 24 MHz).

Bei Sensoren, die die Kalibrierung unterstiitzen, kénnen die Werte mit READ sensor [i]
CALIBRATION abgerufen werden.

SERVO i / SERVO.CONTINUOUS i

Befehl: SERVO i /SERVO.CONTINUOUS i minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | CALIBRATE SERVO i minimum maximum

Bereich:

Beschreibung: | Servosnutzen Pulsmodulation, beider die Hohe der Pulsweite die
Richtung des Servobetriebs und womaglich auch die
Betriebsgeschwindigkeit festlegt. Die Zeit zwischen Impulsen liegt
fur gewohnlich bei 20 Millisekunden und ist mit diesem Befehl nicht
anpassbar. Die Pulsweite variiert meist um einen Mittelwert von
1,5 Millisekunden (1 500 Mikrosekunden). Pulsweiten unter 1,5
Millisekunden lassen den Servo in eine Richtung laufen, Pulsweiten
Uber 1,5 Millisekunden lassen ihn in die entgegengesetzte Richtung
laufen.

Der CALIBRATE-Befehl fiir SERVOS erlaubt programmierbare
Anderungen der minimalen und maximalen Pulsweiten. Die
Parameter sind Pulsweitenzeiten in Mikrosekunden.

Die aktuellen Standardwerte sind: Minimum =600 Mikrosekunden
und Maximum =2 400 Mikrosekunden.

Ergebnis: Festlegen der minimalen und maximalen Pulsweite fiir einen
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Befehl: SERVO i /SERVO.CONTINUOUS i minimum maximum

Fortgeschrittener Benutzer

Servomotor, Werte in Mikrosekunden, Standardwerte 600 und 2

400.
Typ oder Steuerung
adressierbare
Komponente:

TEMPERATURE i C1 C2 C3 R1

Befehl: TEMPERATURE i C1 C2 C3 R1

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax: | CALIBRATE TEMPERATURE iC1C2 C3R1

Bereich:

Beschreibung: | Der CALIBRATE-Befehl fiir analoge Temperatursensoren erméglicht
die Anderung der standardméRigen Koeffizienten der Steinhart-
Hart-Gleichung, um sie an die Koeffizienten des
Thermistorelementsim verwendeten Sensor anzupassen.

Die Standardwerte sind:

C1:8,76741e-8

C2:2,34125e-4

C3:1,129148e-3

R1: 10 000 (Widerstandsreferenzwert = 10 kQ)

Ergebnis: Bei Verwendung eines analogen Thermistor-Temperatursensors.
Typ oder Sensor

adressierbare

Komponente:
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THERMISTOR i C1 C2 C3 R1

Befehl:

THERMISTOR i C1 C2 C3 R1

Fortgeschrittener Benutzer

Befehlssyntax:

CALIBRATE THERMISTOR i C1 C2 C3 R1

Bereich:

Beschreibung:

Der CALIBRATE-Befehl fiir analoge Thermistoren ermdoglicht die
Anderung der standardmaiRigen Koeffizienten der Steinhart-Hart-
Gleichung, um sie an die Koeffizienten des Thermistorelements im
verwendeten Sensor anzupassen.

Die Standardwerte sind:

C1:1,33342e-7

C2:2,22468e-4

C3:1,02119e-3

R1: 15000 (Widerstandsreferenzwert = 15 kQ)

Ergebnis:

c1/c2/c3 sind Gleitkommakonstanten fiir die Steinhart-Hart-
Gleichung

... zur Modellierung des Thermistors und rist der
Referenzwiderstand.

... Widerstand wird zur Erzeugung eines Spannungsteilers mit dem
Thermistor verwendet.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Sensor
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Datenbldtter zum Tl-Innovator™ Hub

Die Datenblatter zum Tl-Innovator™ Hub enthalten: Produktname und -nummer,
Kurzbeschreibung, Abbildung des Produkts, technische Daten, Funktion der
gerateeigenen Komponenten sowie Hub Befehle mit einfachen Code-Beispielen.

Links zum Thema

¢ Datenblatt zum TI-Innovator™ Hub
- Tl-Innovator™ Hub-Ports und mit Breadboard verwendbare Pins
e Datenblatter zu Tl-Innovator™ Hub gerdteeigenen Komponenten
- Datenblatt zur gerdteeigene RGB-LED
- Datenblatt zur gerateeigene rote LED
- Datenblatter zum gerateeigenen Lautsprecher
- Datenblatt zum gerateeigenen Helligkeitssensor
- Datenblatt zum gerateeigenen Notstromindikator
- Datenblatt zur gerdteeigenen Betriebsanzeige (griine LED)
- Datenblatt zur gerdteeigenen Fehleranzeige (rote LED)
e Datenblatt zum Mini-A-zu-Mini-B-USB-Kabel
e Datenblatt zum Standard-A-zu-Mini-B USB-Kabel
e Datenblatt zum Standard-A-zu-Micro-B USB-Kabel
e Datenblatt zum Tl Ladegerat

e Datenblatt zur externen Batterie

Datenbldtter zum TIl-Innovator™ Hub 230



TI-Innovator™ Hub Datenblatt

Titel Tl-Innovator™ Hub
Tl Artikelname STEM/BK/B
Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung

Die Verwendung des Tl-Innovator™ Hub erlaubt es
lhnen, lhren kompatiblen TI- Grafiktaschenrechner
oder lhre Tl-Innovator™-Software zu verwenden, um
Komponenten zu kontrollieren, Sensoren abzulesen
und wirksame Lernerfahrungen zu erzeugen.

Kategorie

Hub

Hub Verbindung

Nicht anwendbar

Montageanleitung

Nicht anwendbar

Vorsichtsmafnahmen

Setzen Sie die Hub nicht Temperaturen von liber 60 °C

(140 °F) aus.

Den Hub nicht auseinanderbauen oder schlecht

behandeln.

Nicht mehrere Hubs (iber die I/0-Ports oder den

Breadboard-Stecker miteinander verbinden.

Verwenden Sie nur USB-Kabel, die mit dem ()

bereitgestellt werden Hub.

Verwenden Sie nur von Tl bereitgestellte Mittel der

Stromversorgung:

e Tl Ladegerdt im Tl-Innovator™ Hub enthalten

e Optionales Batteriefach fiir externe Batterie 4-AA
im TlI-Innovator™ Hub Breadboard Paket enthalten

Stellen Sie sicher, dass die Komponenten, die vom

Hub versorgt werden, das 1-Amp-Leistungslimit des
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Titel Tl-Innovator™ Hub

Hubs nicht Gberschreiten.

Vermeiden Sie den Gebrauch von Hub zur Kontrolle
von Wechselstrom.

Siehe auch: Tl-Innovator™ Hub-Ports und mit
Breadboard verwendbare Pins

Technische Daten Siehe Abschnitt mit technischen Daten von TI-
Innovator™ auf Hub education.ti.com/de/innovator.
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TI-Innovator™ Hub-Ports und mit Breadboard verwendbare Pins

Breadboard-Stecker-Eigenschaften

Unterschiedliche Stifte am Breadboard-Stecker haben unterschiedliche Funktionen.

=

BREADBOARD (e8)

PWR 12345678910

Fixieren Digital Pulsweiten- ANALOG

1/0 Modulation IN

(PWM)

BB1 J

BB2 J

BB3 J

BB4 J J

BB5 J J

BB6 J J

BB7 J J

BB8 J J

BB9 J J

BB10 J J
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Datenbliitter zu geriteeigenen Komponenten von TI-Innovator™
Links zum Thema

- Datenblatt zur gerdteeigene RGB-LED

- Datenblatt zur gerateeigene rote LED

- Datenblatter zum gerateeigenen Lautsprecher

- Datenblatt zum gerateeigenen Helligkeitssensor

- Datenblatt zum gerateeigenen Notstromindikator

- Datenblatt zur gerateeigenen Betriebsanzeige (griine LED)
- Datenblatt zur gerdteeigenen Fehleranzeige (rote LED)

On-Board RGB LED

looooueoéeu \ (LEDZ)
ImeecoomoooOBOOCOOHO OO

Titel Gerdteeigene RGB LED

Tl Artikelname Eingebaut in Hub

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Integrierte Leuchtdiode (LED), die in mehreren Farben
leuchten kann, wenn Strom durchflief3t.

Kategorie LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung gerateeigene

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

HUB Befehle
Sketch Object COLOR

Command Syntax Send(“SET COLOR ...")
ON/OFF/0-255 (rotes Element)
ON/OFF/0-255 (griines Element)
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HUB Befehle

ON/OFF/0-255 (blaues Element)
[BLINK frequency] (in Hz)
[ZEIT Dauer] (in Sekunden)

Code Samples

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Das rote und griine

Send (“SET COLOR ON ON

Element der OFF")

dreifarbigen LED

einschalten

Rot auf volle Send ("SET COLOR 255

Intensitat, grin auf
halbe Intensitat
und blau auf aus
schalten

128 0")

Rot auf volle
Intensitat, grin auf
halbe Intensitat
und blau fir

10 Sekunden auf
aus schalten,

Send ("SET COLOR 255
128 0 TIME 10")

Rot auf volle
Intensitat, grin auf
halbe Intensitat
und blau auf aus
schalten und fir
10 Sekunden bei

2 Hz (2-mal pro
Sekunde) blinken
lassen

Send ("SET COLOR 255
128 0 BLINK 2 TIME
lon)

Das rote Element
ausschalten

Send (“SET COLOR.RED
O")

Das grine Element
bei halber
Intensitat
einschalten und fiir
10 Sekunden bei

2 Hz blinken lassen

Send ("SET COLOR.GREEN
128 BLINK 2 TIME 10")
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Datenblatt zur geriiteeigene rote LED

On-Board RED LED

(LED1)

Titel Gerdteeigene rote LED
Tl Artikelname Eingebaut in Hub
Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Hub

Beschreibung

Integrierte lichtemittierende Diode, die rotes Licht
aussendet, wenn Strom durch sie flieR3t.

Kategorie

LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung

gerdteeigene

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Nicht anwendbar

HUB Befehle

Sketch Object

LIGHT

Command Syntax Send("SET LIGHT ...")

ON/OFF
[BLINK-Frequenz]

[ZEIT Dauer] (in Sekunden)

Code Samples

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

LED ANSCHALTEN

Send ("SET LIGHT ON")

LED AUSSCHALTEN

Send ("SET LIGHT OFF")

LED 10 Sekunden
lang ANSCHALTEN

Send ("SET LIGHT ON
TIME 10")

LED ANSCHALTEN,
bei 2 Hz

10 Sekunden lang
blinken lassen

Send ("SET LIGHT ON
BLINK 2 TIME 10")
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Siehe auch: Rote LED - Fehleranzeige

237 Datenblédtter zum TI-Innovator™ Hub



Datenbliitter zum gerdteeigenen Lautsprecher

Lautsprecher (auf Riickseite von Hub) ist adressierbar als "SOUND" in Hub Befehlen fiir

Anweisungsfolgen.

Titel Gerdteeigene Lautsprecher
Tl Artikelname Eingebaut in Hub

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung

Eingebauter Lautsprecher an der Riickseite des Hubs.
Wandelt elektrischen Strom in horbare Signale um.

Kategorie

Tonausgabe

Hub Verbindung

gerdteeigene

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Nicht anwendbar

HUB Befehle

Sketch Object SOUND

Command Syntax Send("SET SOUND ...")
Frequenz in Hz oder Note als C1, CS1, D2, ...
[ZEIT Dauer in Sekunden]

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Ton bei 261,23 Hz Send (“SET SOUND

wiedergeben 261.23")
Den Ausdruck 2”8 Send ("SET SOUND eval
(= 256) auswerten (27~8)")

und diesen Ton
wiedergeben
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HUB Befehle

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Den Ausdruck 278 Send (“"SET SOUND eval
(= 256) auswerten (278) TIME .25")

und diesen Ton fir
0,25 Sekunden
wiedergeben

Den Ausdruck 279 Send ("SET SOUND eval
(=512) auswerten (279) TIME eval(l/4)")
und diesen Ton fir
0,25 Sekunden
wiedergeben
(Ergebnis der
Auswertung von
1/4)

Lautsprecher Send ("SET SOUND OFF")
ausschalten
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Datenblatt zum geriiteeigenen Helligkeitssensor

Light Brightness Sensor =2 QLIS GY

Titel Gerateeigener Helligkeitssensor

Tl Artikelname Eingebaut in Hub

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Integrierter Helligkeitssensor unten am Hub. Der
Sensor erfasst die Lichtintensitat.

Kategorie Umweltsensoren

Hub Verbindung gerdteeigene

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

HUB Befehle
Sketch Object BRIGHTNESS
Command Syntax Send("READ BRIGHTNESS")

Code Samples . ] .
Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Ablesen des Send ("READ
integrierten BRIGHTNESS")
Helligkeitssensors Get (B)
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(LED102) B (06 gy recns
i I INSTRUMENTS

Titel Notstromindikator (LED102)

Tl Artikelname Eingebaut in Hub

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Zeigt eine Notstromverbindung an.

Kategorie LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung gerateeigene

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

241 Datenblétter zum TI-Innovator™ Hub



Datenblatt zur gerditeeigenen Betriebsanzeige (griine LED)

Green LED — Power Indicator

(LED104)
Titel Griine LED - Betriebsanzeige
Tl Artikelname Eingebaut in Hub
Menge 1
Enthalten in Tl-Innovator™ Hub
Beschreibung Zeigt eine USB-Verbindung am DATA-Port an.
Kategorie LEDs und Anzeigen
Hub Verbindung gerdteeigene

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar
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Datenblatt zur gerditeeigenen Fehleranzeige (rote LED)

RED LED - Error Indicator

(LED103)
Titel Rote LED - Fehleranzeige
Tl Artikelname Eingebaut in Hub
Menge 1
Enthalten in Tl-Innovator™ Hub
Beschreibung Zeigt einen Fehler im Sketch-Befehl an.
Kategorie LEDs und Anzeigen
Hub Verbindung gerdteeigene

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

Siehe auch: Gerdteeigene rote LED
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Datenblatt zum Mini-A-zu-Mini-B USB-Kabel

Titel Mini-A-zu-Mini-B USB-Kabel

Tl Artikelname XX/CA/USB15/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Verbindet den Hub mit einem TI-CE
Grafiktaschenrechner oder einem TI-Nspire™ CX
Handheld.

Kategorie Zubehor

Hub Verbindung Nicht anwendbar

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar
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Datenblatt zum Standard-A-zu-Mini-B USB-Kabel

Titel Standard-A-zu-Mini-B USB-Kabel

Tl Artikelname STEM/CA/USB20/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Verbindet den Hub mit einem Computer, auf dem die
TI-Nspire™ CX Software lauft.

Kategorie Zubehor

Hub Verbindung "B"-Anschluss des Mini-B USB-Ports

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar
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Datenblatt zum Standard-A-zu-Micro-B USB-Kabel

Titel Standard-A-zu-Micro-B USB-Kabel

Tl Artikelname XX/CA/USB60/C

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Verbindet den Hub mit einer von Tl genehmigten

Stromquelle unter Verwendung von
Peripheriegeraten, die den 5-V-Ausgang bendtigen.

Kategorie Zubehor
Hub Verbindung "B"-Anschluss des Mini-B USB-Ports
Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar
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Datenblatt zum Tl Ladegerdit

Titel Tl Ladegerat

Tl Artikelname XX/AD/9212USB/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Ladegerat, das Strom (iber den TI-Innovator™ liefert
Hub fur angeschlossene Module, die Notstrom
bendtigen.

Kategorie Zubehor

Hub Verbindung Microstecker des Standard-A-zu-Micro-B USB-Kabels

zum PWR-Stecker

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmafBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar
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Datenblatt zur externen Batterie

Titel Externe Batterie

Tl Artikelname STEMBT/A

Menge 1

Enthalten in Externes Batterie-Paket

Beschreibung Externe Batterie, die Giber den Tl-Innovator™ Leistung

bereitstellt Hub flr angeschlossene Module, die
Notstrom bendétigen.

Kategorie Zubehor

Hub Verbindung Microstecker des Standard-A-zu-Micro-B USB-Kabels
zum PWR-Stecker.

Montageanleitung AnschlieRen an PWR-Port am Tl-Innovator™ Hub

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar
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Tl-Innovator™ Rover Installationshandbuch

Tl-Innovator ™ Rover ist ein programmierbares Zwei-Rad-Roboterfahrzeug, das mit
dem Tl-Innovator ™ Hub mit Tl LaunchPad ™ Board arbeitet. Sie kommunizieren mit
dem TI-Innovator ™ Hub und steuern den Rover Uiber Tl Basic-Programmierbefehle.

Eingebaute Komponenten umfassen zwei Motoren, Farbsensor, Ultraschall-Ranger,
Gyroskop und RGB-LED.

Zu den Themen, die Ihnen beim Einstieg helfen kénnen, gehoren:

o Uberblick iiber TI-Innovator™ Rover

e Was ist im Karton

e Konfigurationsanforderungen fir Tl-Innovator™ Rover

e Vorbereitung des TI-Innovator™ Rover

e Verbinden TI-Innovator™ Rover

e Erkunden des zusammengesetzten TI-Innovator™ Rover

e Allgemeine VorsichtsmaBnahmen
Uberblick iiber TI-Innovator™ Rover

Tl-innovator™ Rover ist ein zweirddriges programmierbares Roboterfahrzeug, das mit
dem TI-Innovator™ Hub und mit der TI LaunchPad™ Platine funktioniert. Sie
kommunizieren mit dem Hub und steuern den Rover Uber TI-Basic-Programme auf
einem dieser TI-Produkte:

e die Tl CE Familie von Grafiktaschenrechnern (TI-83 Premium CE, TI-84 Plus CE und
TI-84 Plus CE-T) mit einer installierten Betriebssystemversion von 5.3 oder spater.
Sie missen auch die Hub App installieren, die das Hub Meni enthalt.

e Tl Nspire™ CX oder Tl Nspire™ CX CAS Handheld mit einer installierten
Betriebssystemversion von 4.5 oder spater

e TI-Nspire™ Computersoftwareversion 4.5 oder spater

Befolgen Sie diesen Leitfaden, um lhren Tl-Innovator™ Rover mit lhrem Tl CE
Grafikrechner oder TI-Nspire™ CX Handheld zu konfigurieren.

Erfahren Sie mehr

Entnehmen Sie dem Tl-Innovator™ Technology eGuide weitere Einzelheiten.

Der eGuide ist eine a webbasierte Quelle von TI-Innovator™-Informationen,
einschlieRlich:

e Programmieren mit der Tl CE Familie von Grafiktaschenrechnern und der TI-
Nspire™ Technologie, einschlieflich Musterprogramme.

e Verfligbare I/0 Module und ihre Befehle.
e Verfligbare Breadboard-Komponenten und ihre Befehle.
e Tl-Innovator™ Rover und seine Befehle.

e Link zur Aktualisierung der Tl-Innovator™ Sketch Software.
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e Kostenlose Schulungsaktivitaten fir Hub und Rover.

Um auf den eGuide zuzugreifen, besuchen Sie
https://education.ti.com/go/eguide/hub/DE.

Eine Liste mit den bei Verwendung des Hub und seiner Komponenten zu ergreifenden
VorsichtsmaRnahmen finden Sie unter Allgemeine VorsichtsmafSnahmen (Seite 261).
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Konfigurationsanforderungen fiir TI-Innovator™ Rover

Um lhren Tl-Innovator™ Rover mit lhrem TI-Innovator™ Hub und Taschenrechner

einzurichten, brauchen Sie diese Materialien.

Komponente

Bild

Beschreibung

TI-Innovator™ Rover

Ein zweiradriges
programmierbares
Roboterfahrzeug, das mit dem Hub
funktioniert.

Breadboard- Verbindet den Rover mit dem
Bandkabel Breadboard-Stecker des Hubs.
12C Kabel Verbindet den Rover mit dem 12C-

Port des Hubs.

Tl-Innovator™ Hub mit
Tl LaunchPad™ Board

Steuert den Rover Uber TI-Basic-
Programmierbefehle.

USB Unit-to-Unit
(Mini-A to Mini-B)
Kabel

Enthalten im Hub.

Verbindet den Hub mit einem
TI CE Grafikrechner oder einem
TI-Nspire™ CX-Handheld.

USB Standard A to
Micro Kabel

Enthalten in dem Hub.

Verbindet den PWR-Port des Rover
mit einer von Tl genehmigten
Stromquelle.

TI CE Grafikrechner
oder

TI-Nspire™ CX
Handheld

Auf ihm laufen TI-Basic-
Programme, die Befehle an den
Hub senden.

TI Wall Charger

Enthalten in dem Hub.

Stromquelle zum Aufladen des
Rover.
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Vorbereitung des TiI-Innovator™ Rover
Befolgen Sie diese Schritte, um lhren TI-Innovator™ Rover vollstandig aufzuladen.

1. Identifizieren Sie den Mikrostecker am
USB Standard A to Micro Kabel.

2. Stecken Sie den Mikrostecker in den PWR-
Port oben am Rover.

3. Stecken Sie das freie Ende des Kabels
(den ,,A” Stecker) in den USB-Port lhres
Computers oder Tl Wall Charger.

Hinweis: Die Batteriestandanzeige
leuchtet durchgehend, wenn die Batterie
voll aufgeladen ist.

Vergewissern Sie sich, dass der TI-Innovator™ Rover AUSgeschaltet ist, bevor er mit
dem

Tl-Innovator™ Hub verbunden wird.

» Schalten Sie den Ein/Aus (I/0)-Schalter in
die Aus (0)-Position.
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Verbinden TiI-Innovator™ Rover

Es gibt zwei Arten von Verbindungsschritten zur Verwendung des Tl-Innovator™ Rover.

Erstens: Verbinden Sie den Rover mit dem Tl-Innovator™ Hub und verwenden Sie
dabei die zwei bereitgestellten Bandkabel.

Zweitens: Verbinden Sie den Hub mit einem Taschenrechner, wobei Sie das USB
Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) im Hub enthaltene Kabel verwenden.

TI-Innovator™ Rover mit Tl-Innovator™ Hub verbinden

1.

2.

Stecken Sie das Breadboard-Bandkabel in den Breadboard-Stecker auf dem Hub.

Hinweis: Es ist sehr wichtig, dass Sie das Kabel ordnungsgemal einstecken. Achten
Sie darauf, dass der rote (dunkle) Drahtstift in das 5-V-Loch in dem
Steckplatinenstecker des Hubs gesteckt ist.

BREADBOARD (88)

PWR 12345678910

Fiihren Sie das beigefiigte Bandkabel sorgfaltig durch die Offnung auf der
Hinterseite des Rover.

Wenn das Kabel herauskommt, schieben Sie den Hub unter Verwendung der
Fiihrungsschienen in seine Position.

Sie héren einen Klick, wenn der Hub ordnungsgemaf eingefigt ist.
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4. Offnen Sie die beiden Riegel auf dem Leiterplatinenbandkabelstecker des Rover.

5. Bringen Sie die Nut im Bandkabel mit dem Schlitz auf dem Leiterplatinenstecker in
Ubereinstimmung.

6. Fihren Sie das Bandkabel ein und schliefen Sie die Riegel.

7. Stecken Sie ein Ende des I2CKabels in die Leiterplatine des Rover.

Hinweis: Es gibt zwei mégliche 12C-Ports. Verwenden Sie Port 1.
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8. Fiihren Sie das lose 12CKabel in die Seitenschienen.

~

9. Bringen Sie das Etikett auf dem 12C-Kabel mit der Oberseite des I12C-Ports in
Ubereinstimmung.

10. Stecken Sie das freie Ende des 12C-Kabelsteckers in den 12C-Port auf der Riickseite
des Hubs.

(LLLE
(Iiiigl
(imeL
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Verbindung des TlI-Innovator™ Hub mit einem Grafiktaschenrechner

1.
2.

Drehen Sie den Rover mit der rechten Seite nach oben.

Heben Sie die Rechnerhalteklammern an und drehen Sie sie so, dass sie parallel zur
Seite des Rover sind.

Platzieren Sie den TI CE Grafiktaschenrechner oder den TI-Nspire™ CX Handheld auf
der Plattform mit dem Bildschirm zum Markerhalter.

Drehen Sie die Klammern so, dass das CE- oder das CX-Etikett nach innen zeigt und
mit dem Grafiktaschenrechner tibereinstimmt.

Die Klammern rasten ein, wenn sie ordnungsgemaf positioniert sind.

Achtung: Drehen Sie die Rechnerhalteklammern nicht, ohne sie zunachst
anzuheben. Sie konnten brechen.

Identifizieren Sie den , B“-Stecker auf dem USB Einheit-zu-Einheit (Mini-A zu Mini-B)
-Kabel. Auf jedem Ende dieses Kabels ist ein Buchstabe eingraviert.

Stecken Sie den ,,B“-Stecker in den DATA-Port auf dem Hub.

Stecken Sie das freie Ende des Kabels (den ,, A“-Stecker) in den USB-Port des
Grafiktaschenrechners.
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Erkunden des zusammengesetzten TI-Innovator™ Rover

Erkunden Sie alle Seiten des Tl-Innovator™ Rover, wenn er mit dem TI-Innovator™ Hub
und TI CE Graphing Calculator oder TI-Nspire™ CX Handheld verbunden und
zusammengebaut ist.

Obere Seite des Rover

5 ~ | B

g0

Ti-nspirecX

0 Markerhalter - Halt einen Marker, der Pfade zeichnet.
B’ EIN/AUS (1/0) Schalter - Schaltet den Rover EIN (-) oder AUS (O).
B’ Rechnerhalteklammern - Befestigt einen Taschenrechner an der Rechnerplattform.

o Rechnerplattform - Hilt entweder einen Tl CE Graphing Calculator oder einen
TI-Nspire™ CX-Handheld.

g’ LED-Panel (RGB LED/Batteriestandanzeige ) - Zeigt programmierbares Feedback
Uber die Rot-Griin-Blau (RGB) LEDsowie den Batteriestand an.
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Untere Seite des Rover

0 Farbsensor - Unten angebrachter Farbsensor, der die Farbe der Oberflache erkennt.
Kann auch eine Graustufenskala von schwarz (0) bis weill (255) erkennen.

B' Gyroskop - Misst oder stabilisiert die Orientation.
B’ 12c Erweiterungs-Port.

0 Kugelrolle - Bietet reibungsloses Bewegen auf harten Oberflachen.
Hinweis: Nicht fur die Verwendung auf Teppichen empfohlen.

Achtung: Falls Sie eines der Kabel lockern oder trennen, verwenden Sie dieses Bild als
Referenz fir korrekte Anschlisse.
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Vorderseite des Rover

Ultraschall-Ranger - Misst Entfernungen zu Hindernissen.

Hintere Seite des Rover

Fithrungsschienen - Erlaubt es, den Hub leicht in den Rover zu schieben und mit der
Rover-Leiterplatte zu verbinden.

Hinweis: Nachdem der TI-Innovator™ Hub eingefligt wurde, greifen Sie auf einen
Sensor und zwei Ports hinzu.

o Helligkeitssensor - Als ,HELLIGKEIT” in den Befehlszeichenfolgen des Hub
bezeichnet.

e 12C Port - Verwendet das IZC—KabeI, um den Hub mit der Rover-Leiterplatte zu
verbinden.

e DATN Mini-B-Port - Verwendet USB-Einheit-zu-Einheit (Mini-A zu Mini-B)-Kabel,
um den Hub mit einem Grafikrechner zu verbinden.
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Rechte Seite des Rover
Zugang am Rover:

e PWR-Port - Verwendet USB-Standard-A-zu-Mikro-Notstromkabel bei der Aufladung
der wiederaufladbaren Batterie des Rover.

e Vorder- und Hinterseitenbefestigungen - Um dem Rover Strukturen unter
Verwendung von ineinandergreifenden Kunststoffblocken hinzuzufiigen.

Hinweis: Nachdem der Hub eingefligt worden ist, greifen Sie auf drei Ports zur
Steuerung der Output-Module zu.

e OUT 1 und OUT 2 haben 3,3 V Spannung.
e OUT 3 hat 5V Spannung.

Tl-Innovator™ Rover Installationshandbuch 260



Linke Seite des Rover

Zugang am Rover:

Vorder- und Hinterseitenbefestigungen - Um dem Rover Strukturen unter
Verwendung von ineinandergreifenden Kunststoffblocken hinzuzufiigen.

Hinweis: Nachdem der Hub eingefiligt worden ist, greifen Sie auf drei Ports zur
Erhebung von Daten oder des Status aus den Input-Modulen zu.

IN 1 und IN 2 haben 3,3 V Spannung.
IN 3 hat 5V Spannung.

Allgemeine Vorsichtsmafinahmen

TI-Innovator™ Rover

Setzen Sie die Rover nicht Temperaturen von tber (140°F) 60°C aus.
Bauen Sie den Rover nicht auseinander und nutzen Sie ihn nicht zweckentfremdet.
Stellen Sie nichts mit einem Gewicht von tber 1 kg auf die Rover Plattform.

Verwenden Sie nur USB-Kabel, die mit dem Tl-Innovator™ Hub bereitgestellt
werden.

Verwenden Sie nur Bandkabel, die mit dem Rover bereitgestellt werden.
Verwenden Sie nur das von Tl bereitgestellte Ladegerat, das im Hub enthalten ist.

Der an der Vorderseite angebrachte Ultraschall Ranger erkennt Objekte innerhalb
einer Entfernung von 4 Metern vom Rover. Um die besten Ergebnisse zu erzielen,
achten Sie darauf, dass die Oberflache des Objekts groRer als ein Portfolio ist. Falls
er zur Erkennung von kleinen Objekten, wie etwa einer Tasse, verwendet wird,
platzieren Sie den Rover innerhalb eines Meters vom Objekt entfernt.

Um die besten Ergebnisse zu erzielen, verwenden Sie lhren Grafikrechner ohne das
Schiebeetui.

Um die beste Leistung zu erzielen, verwenden Sie den Rover auf dem Boden, nicht
auf Tischen. Falls der Rover von einem Tisch féllt, kann es zu Schaden kommen.
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Um die beste Leistung zu erzielen, verwenden Sie den Rover auf einer harten
Oberflache. Die Rader des Rover kdnnen sich auf Teppichen verfangen oder daran
hangen bleiben.

Drehen Sie die Halteklammern an der Rechnerplattform erst, nachdem Sie sie
zunachst angehoben haben. Anderenfalls konnten sie brechen.

Verwenden Sie den Marker nicht als Hebel, um den Rover zu schieben oder zu
ziehen.

Schrauben Sie nicht die Verkleidung unten am Rover ab. Geber haben scharfe
Kanten, die nicht freiliegen sollten.

Bewegen Sie Rover nicht, nachdem Sie ein Programm ausgefihrt haben. Das
interne Gyroskop kann unbeabsichtigt versuchen, den Rover mithilfe des
urspriinglichen Standorts wieder auf Kurs zu bringen.

Wenn Sie das Breadboard-Bandkabel in den Hub Breadboard-Stecker einstecken,
ist es sehr wichtig, dass Sie das Kabel korrekt einstecken. Achten Sie darauf, den
roten (dunklen) Drahtstecker in das 5-V-Loch auf dem Hub- Breadboard-Stecker
einzustecken.
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Achtung: Falls Sie eines der Kabel lockern oder trennen, verwenden Sie dieses Bild als
Referenz fir korrekte Anschlisse.

Referenz fiir die untere Ansicht

-
-
-

BN NEEE NN
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Tl-Innovator™ Rover-Befehle Version 1.4

Voraussetzung: Verwenden Sie zuerst den Befehl ,,Connect RV*

Der Befehl ,,CONNECT RV“ muss zuerst verwendet werden, wenn der Rover verwendet
wird. Der Befehl ,,CONNECT RV“ konfiguriert die Tl-Innovator™ Hub Software, damit sie
mit dem TI-Innovator™ Rover funktioniert.

Er baut die Verbindungen zu den verschiedenen Gerdaten am Rover auf — zwei Motoren,
zwei Geber, ein Gyroskop, eine RGB LED und ein Farbsensor. AuRerdem bereinigt er
die verschiedenen Zahler und Sensorwerte. Der optionale Parameter ,MOTORS“
konfiguriert nur die Motoren und ermdoglicht die Direktsteuerung der Motoren ohne die
zusatzlichen Peripheriegerate.

CONNECT RV - initialisiert die Hardware-Verbindungen.
e Verbindet RV und Ein- und Ausgange, die in den RV integriert sind.

e Setzt Pfad und Rasterursprung zurtick.

e Setzt die Einheiten pro Meter auf den Standardwert 10. Standard-Rastereinheit =
10 cm.

Benannte RV- Subsysteme

Das RV-Objekt enthalt mehrere Subsysteme, die direkt nach dem Namen adressiert
werden. Diese Subsysteme bestehen aus den Radern und den Sensoren, anhand derer
der Rover die Welt ertastet.

Die Subsysteme sind in der folgenden Tabelle nach Name aufgefiihrt.

Beschreibung des
Subsystems

RV Das RV-Objekt als Ganzes.

RV.COLOR Die dreifarbige RGB LED auf
der Oberseite des Rover
kann durch
Anwenderprogramme
gesteuert werden, um
beliebige Farbkombinationen
anzuzeigen.

RV.COLORINPUT Der Farbsensor befindet sich
auf der Unterseite des Rover
und wird verwendet, um die
Farbe der Oberflache zu
erfassen.

RV.RANGER Der nach vorne zeigende
Ultraschall-Abstandssensor.
Gibt Messungen in Metern
zurick. ~ 10,00 Meter
bedeutet, dass kein

Subsystem-Name
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Subsystem-Name

RV.ENCODERGYRO

RV.GYRO

RV.MOTOR.L

RV.MOTOR.R

RV.MOTORS

Beschreibung des
Subsystems

Hindernis erkannt wurde.

Die Drehgeber — einer auf
jedem Motor — messen die
vom Rover zuriickgelegte
Strecke.

Der linke und rechte Geber,
gekoppelt mit der Gyroskop-
und Betriebszeit-
Information.

Das Gyroskop wird
verwendet, um den Kurs des
Rover zu halten, wahrend
dieser in Bewegung ist. Es
kann auch verwendet
werden, um die Anderung
des Winkels in Kurven zu
messen.

Motor des linken Rads und
Steuerung fur
Direktsteuerungsverwendung
(erweitert).

Motor des rechten Rads und
Steuerung fur
Direktsteuerungsverwendung
(erweitert).

LEFT (LINKER) und RIGHT
(RECHTER) Motor, als
einzelnes Objekt flr
Direktsteuerungsverwendung
(erweitert) behandelt.

Rover-Befehlskategorien

Die Rover-Befehle fallen in zwei Kategorien:

1. Ausfiihrung nach Warteschlange: Alle Bewegungsbefehle des Rovers — FORWARD,
BACKWARD, LEFT, RIGHT, ANGLE — befinden sich in der Warteschlange des TI-
Innovator Hub. Sie kdnnen zu einem spateren Zeitpunkt ausgefiihrt werden.

2. Sofortige Ausfiihrung: Andere Befehle, die beispielsweise Sensoren auslesen oder
die RGB-LED auf dem Rover einstellen, werden sofort ausgefiihrt.

Dies bedeutet, dass bestimmte Anweisungen vor Anweisungen, die friiher im
Programm erscheinen, in lhrem Programm ausgefiihrt werden, vor allem, wenn die
letzteren Befehle zu den Befehlen gehoren, die in der Warteschlange ausgefiihrt

werden.
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Beispielsweise wird im nachfolgenden Programm die RGB-LED rot leuchten, bevor der
Rover stoppt:

Send
Send
Send
Send
Send

Beispiel:

"SET RV.COLOR 255 0 255" —sofort ausgefiihrt

"RV FORWARD 5" —in der Warteschlange platzierter Befehl
"RV LEFT 45" —in der Warteschlange platzierter Befehl
"RV RIGHT 90" —in der Warteschlange platzierter Befehl

"SET RV.COLOR 255 0 0" —sofort ausgeflhrt

Verwenden Sie zum Andern der Farbe nach einer ,,FORWARD“-Bewegung den , TIME“-
Parameter mit ,, WAIT”.

Send
WAIT

Send

"RV FORWARD TIME 5"
5

"SET RV.COLOR 255 0 255"
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RV-Befehle, Code-Muster und Syntax

In den folgenden Beispielen wird gezeigt, wie die verschiedenen Befehle fiir den RV
verwendet werden. Immer, wenn ein SET-Befehl verwendet wird, kann SET deaktiviert
gelassen werden (optionale Verwendung).

Code Samples

1“

Wenn Sie ein , Code-Beispiel” in einer Befehlstabelle sehen, kann dieses , Code-
Beispiel” kopiert und so wie es ist an lhren Graphikrechner gesendet und in lhren
Berechnungen verwendet werden.

Beispiel:
Code- Send ("RV FORWARD 5")
Beispiel: Send ("RV FORWARD SPEED 0.2 M/S TIME 10")

TI-Innovator™ Rover-Menii

Rover (RV)... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

CTL 1,0 COLOR EXEC
SET...

i= 3 Define 2 Send 'READ
€. 4 Contro 3 Settings N

2: Send("RERAD... 115 Transi4 Wait

3:Settings.. %6 110 5 Get

4:Wait 1557 Mode 6 eval(

S:Get ( -~ BB 7 Rover RV) 4
6:eval( £ 9 Draw 8 Send"CONNECT-Output »
ERover (RV).. 9 Send "CONNECT-Input 3
8:Send("CONNECT-Output... A Ports »
94Send("CONNECT-InpPut... -

e Drive RV... 3 oot send"seT ,
= PRECURG] 1 FORWARD |

. Read RV Sensors... ve RV.. \ o 2 BACKWARD

H 2:Read RV Sensors.. 2 Read RV Sensors 3 LEFT

. RV Settlngs... 3:RV Settings.. 3 RV Settings 4 RIGHT
4:Read RV Path... 4 Read RV Path 5 STOP

. Read RV Path 5:RV Color.. 5 RiaColor : 6 RESUME
6:RV Setup... 6 RV Setup 7 STAY

L4 RV Color... 7:RV Control.. 7 RV Control 8 TOXY
8:Send("CONNECT RV") 8 Send "CONNECTRV" 9 TOPOLAR

. RV Setup 9:Send("DISCONNECT RV") 9 Send 'DISCONNECTRV" A TOANGLE

e RV Control...

e Send("CONNECT RV")

e Send("DISCONNECT RV")
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e  Drive RV... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
—  Send( "RV L s
St 3 Define 2_Send
- FORWARD X Ress Ry Sansrs
3 3 RV Settings
—  BACKWARD X SR
65 6 RV Setup
- LI N KS Z %H;v ; SZHE?E(SLNECT RV" 9 TOPOLAR
94TO POLAR 9 Send "DISCONNECTRV" A TO ANGLE
— RECHTS
- STOP
— RESUME
- STAY
- TOXY
— TO POLAR
— TO ANGLE
e Read RV Sensors... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
— Send"READ" 53 ererssnarsEr” ,
Define 2 Send "READ >
— RV.RANGER IR R SN
3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT
— RV.COLORINPUT ~ COLORINPUT. BLUE R R oL oot cneen
+ COLORINPUT. GRAY 6 RVSetup 5 RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.RED el s ey coomneunRa
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLORINPUT.GREEN
— RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.GRAY
. CE Taschenrechner

RV Settings...
RV Settings

SPEED
ZEIT
DISTANCE
UNIT/S
M/S
REV/S
EINHEITEN
M

REVS
DEGREES
RADIANS

TI-Nspire™ CX

o
2 Check 1 Send'SET »
ettings i= 3 Define 2 Send'READ 2 TIME »
1 Drive RV 3 DISTANCE »
2: TIME 2 Read RV Sensors 4 UNITS/S
3: DISTANCE RV Settings 5 MIS
4:UNITS/S Read RV Path 6 REVS/S
S:M/S 5 RV Color 7 UNITS I
6:REVS/S 6 RV Setup 8 M ’
7:UNITS 7 RV Control 9 REVS 4
M 8 Send'CONNECTRV" A DEGREES »
94REVS 9 Send "DISCONNECT RV" hd
2 Check 1 Send'SET - »
i= 3 Define 2 Send'READ A DEGREES »
9TREVS 1 Drive RV B RADIANS  »
0: DEGREES 2 Read RV Sensors C GRADS
A:RADIANS 3 RV Settings D XYLINE
B: GRADS 4 Read RV Path E LEFT
C: XYLINE 5 RV Color F RIGHT I
D:LEFT 6 RV Setup GBRAKE  »
E:RIGHT 7 RV Control H COAST »
F : BRAKE 8 Send "CONNECT RV* >
[CoRST 9 Send "DISCONNECT RV!
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GRADS

XYLINE

LINKS

RECHTS

BRAKE

COAST

IM UHRZEIGERSINN
ccw

e Lesen von RV Path (RV-Pfad)... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
— Send "READ e T e

:= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV

—  RV.WAYPOINT.XYTHDRN R HvPOINT -y [ RISRY ]2 RO CVONM
35RV.HHVP01NT.CMDNUM 3 RV Settings 5 RV.PATHLIST.Y

—  RV.WAYPOINT.PREV SiRv. PATHLIST. v AR R oot MeRING
SERV.PHTHLIST.TIME 6 RV Setup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE

—  RV.WAYPOINT.CMDNUM aiRV. PATHLIST . DISTANGE R o ior cronM
94RV.PATHLIST.REVS 9 Send "DISC v

— RV.PATHLIST.X

—  RV.PATHLIST.Y Pz 1. preTANCE
9: RV PATHLIST.RI

—  RV.PATHLIST.TIME E E§ EE%E%%EE %MDNUM

—  RV.PATHLIST.HEADING C:RV.UAYPOINT. TIME

—  RV.PATHLIST.DISTANCE RS

—  RV.PATHLIST.REVS

—  RV.PATHLIST.CMDNUM

—  RV.WAYPOINT.X

—  RV.WAYPOINT.Y

—  RV.WAYPOINT.TIME

—  RV.WAYPOINT.HEADING

—  RV.WAYPOINT.DISTANCE

—  RV.WAYPOINT.REVS

e RV Color...

Send "SET

RV.COLOR
RV.COLOR.RED
RV.COLOR.GREEN
RV.COLOR.BLUE

CE Taschenrechner

RV COL

2:RV. COLOR. RED
3:RV. COLOR. GREEN
4:RV.COLOR.BLUE

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions.

B2 Check 1/Send SET
= 3 Defne 2 Send READ »
1 Drive RV i

2 Read RV Sensors ,
3 RV Seftings

4 Read RV Path »

% RV Color
8 RV Setup 2 RV.COLORRED

7 RV Control 3 RV.COLOR.GREEN

8 Send "CONNECTF4 RV.COLOR.BLUE
9 Send "DISCONNECT RV"
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e RV Setup...
— Send "SET

— RV.POSITION
- RV.GYRO
— RV.GRID.ORIGIN
— RV.GRID.M/UNIT
— RV.PATH CLEAR
— RV MARK

CE Taschenrechner

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

Send("SET]
(1:1

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions !

:= 3 Define 2 Send

1 POSITION 1 Drive RV ’ ’
2 GYRO 2 Read RV Sensors ,
3 . 3 RV Settings »
4:RV.GRID.M/UNIT 4 Read RV Path
S:RV.PATH CLEAR 5 RV Color 2 0
6:RV MARK )6 RV Setup 3 ID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRIDMUNIT
8 Send "CONNECTRV'S RV.PATH CLEAR
9 Send 'DISCONNECT6 RV MARK

* RV Control...
- Send"

— SET RV.MOTORS
— SET RV.MOTOR.L
— SET RV.MOTOR.R
— SET RV.ENCODERSGYRO 0
— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READRV.DONE
— READRV.ETA

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

1 Actions »l

2 Check 1 Send"SET »
S 3 Define 2 Send "READ »
[MESET RV.MOTORS Drive RV »

1 »
2:SET RV.MOTOR.L 2 Read Rv [ICETEERC
3:SET RV.MOTOR.R 3 RV Settin2 SETRV.MOTOR.L
4:SET RV.ENCODERSGYRO @ 4 Read RV 3 SETRV.MOTOR.R
5:READ RV.ENCODERSGYRO 5 RV Color 4 SET RV.ENCODERSGYRO0
6:READ RV.GYRO 6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO
7:READ RV.DONE 7 RV Contr 6 READ RV.GYRO
8:READ RV.ETA % 'Send"CC7 READ RV.DONE

9 Send'DI{8 READRV.ETA

e Send "CONNECT RV"
— Send "CONNECT RV"
— CONNECT RV

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
o ’
2 Check 1 Send"SET >

over (RV) 3 Define 2 Send 'READ »
:Drive RV.. 1 Drive RV
:Read RV Sensors.. 2 Read RV Sensors
:RV Settings.. 3 RV Settings
:Read RV Path.. 4 Read RV Path
iRV Color.. 5 RV Color |

iRV Setup.. 6 RV Setup »CT-Output
7 RV Control »:CT-Input

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

:RV Control..
[EBSend("CONNECT RV")
9:Send("DISCONNECT RV")

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP 1]
[EDIT MENU: [o.Tphal [£51

PROGRAM: P

:Send("CONNECT RV")

e Send "DISCONNECT RV"
— Send "DISCONNECT RV"
— DISCONNECT RV

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

2 Check 1 Send'SET ’
3 Define 2 Send 'READ i
1:Drive RV.. 1 Drive RV v v
2:Read RV Sensors.. 2 Read RV Sensors »
3:RV Settings.. 3 RV Settings »
4:Read RV Path.. 4 Read RV Path »
5:RV Color.. 5 RV Color B J
6:RV Setup... 6 RV Setup YCT-Output  »
7:RV Control.. 7 RV Control ¥CT-Input »
8:Send("CONNECT RV") 8 Send "CONNECT RV* v

[EBSend("DISCONNECT RV")

o Send Disconnec R I
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NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|
[EDIT MENU: [aTphal [£51

PROGRAM: P

:Send("DISCONNECT RV")
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Drive RV...
RV-Antrieb-Befehlsfamilien

e Basisantrieb-Befehle (im Sinne von Turtlegrafiken)

- FORWARD (VORWARTS), BACKWARD (RUCKWARTS), RIGHT (RECHTS), LEFT
(LINKS), STOP (ANHALTEN), STAY (HALTEN)

e Antriebsbefehle mit mathematischen Koordinaten
- In Winkel drehen

Hinweis: Die Antriebsbefehle verfligen iber Optionen fiir ggf. Geschwindigkeit, Zeit
und Entfernung

e Siehe RV-Einstellungen beziglich der Steuerbefehle auf Maschinenebene

- Einstellen der linken und rechten Motorwerte fir Richtung (CW/CCW) und
Stufe (0-255, Anhalten)

- Lesen der kumulierten Werte flir Radgebergrenzen und Gyro-Kursanderung.

e Drive RV... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
~ Send("RV L

>
Send ("RV] := 3 Define 2 Send "READ EIERIVGE)

FMF ORWARD

| Drive RV 2 BACKWARD

- F O RWARD 2: BACKWARD 3 Rre':: RV Sensors 3 LEFT
3:LEFT 3 RV Settings 4 RIGHT
4:RIGHT 4 Read RV Path 5 STOP

- BACKWARD 5:STOP 5 R\e/aColor a 6 RESUME
g:g%geME 6 RV Setup 7 STAY

: 7 RV Control 8 ToXY

- LIN KS 8:TO XY 8 Send?gooNNECT RV" 9 TOPOLAR
94T0 POLAR 9 Send "DISCONNECTRV' A TO ANGLE

— RECHTS

- STOP

— RESUME

- STAY

- TOXY

— TOPOLAR

— TO ANGLE
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RV FORWARD

Befehl:

RV FORWARD

Befehlssyntax:

RV FORWARD [[SPEED s] [DISTANCE d] [TIME t]]

Code-
Stichproben:

Send

Send
10!!)

("RV FORWARD 0.5 M")
("RV FORWARD SPEED 0.22 M/S TIME

SET] RV FORWARD

SET] RV FORWARD

[

[ [DISTANCE] d
[M|UNIT |REV]

[

[

SET] RV FORWARD
M|UNIT |REV]

SPEED s.ss
[SET] RV FORWARD
[M|UNIT|REV]
TIME t
[SET] RV FORWARD SPEED s
[M/S|UNIT/S|REV/S]
[TIME t]
RV FORWARD TIME t [SPEED s.ss
[M/S| [UNIT/S] |REV/S]]

[DISTANCE] d

[M/S| [UNIT/S] |REV/S]
[DISTANCE] d

[SET]

Bereich:

Beschreibung:

Der RV bewegt sich um eine gegebene Distanz vorwarts (Standard
0,75 m). Die Standarddistanz wird in UNIT (EINHEIT)
(Rastereinheiten) angegeben. Optional M=Meter,
UNIT=Rastereinheit, REV=Radumdrehung.

Die Standardgeschwindigkeit ist 0,20 m/s, die
Hochstgeschwindigkeit ist 0,23 m/s, die Mindestgeschwindigkeit ist
0,14 m/s.

Die Geschwindigkeit (Speed) kann in Meter/Sekunde,
Einheit/Sekunde, Umdrehungen/Sekunde.

Ergebnis: Aktion, um eine Bewegung des RV in Vorwartsrichtung zu
veranlassen

Typ oder Steuerung

adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
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RV BACKWARD

Befehl:

RV BACKWARD

Befehlssyntax:

RV BACKWARD

Code-
Beispiel:

Send ("RV BACKWARD 0.5 M")

Send ("RV BACKWARD SPEED 0.22 M/S TIME
1O

[SET] RV BACKWARD

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

SPEED s.ss [M/S|[UNIT/S]|REV/S]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

TIME t
[SET] RV BACKWARD SPEED s.ss
[M/S|UNIT/S|REV/S] [TIME t]
[SET] RV BACKWARD TIME t
[SPEED s.ss [M/S|UNIT/S|REV/S]]

Bereich:

Beschreibung:

Der RV bewegt sich um eine gegebene Distanz riickwarts
(Standard 0,75 m). Die Standarddistanz wird in UNIT (EINHEIT)
(Rastereinheiten) angegeben. Optional M=Meter,
UNIT=Rastereinheit, REV=Radumdrehung.

Die Standardgeschwindigkeit ist 0,20 m/s, die
Hochstgeschwindigkeit ist 0,23 m/s, die Mindestgeschwindigkeit ist
0,14 m/s.

Die Geschwindigkeit (Speed) kann in Meter/Sekunde,
Einheit/Sekunde, Umdrehungen/Sekunde.

Ergebnis: Aktion, um eine Bewegung des RV in riickwartiger Richtung zu
veranlassen.

Typ oder Steuerung

adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehlwird in einer Warteschlange

Komponente: [ gesendet und ausgefiihrt.
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RV LEFT

Befehl:

RV LEFT

Befehlssyntax:

RV LEFT

Code- Send "RV LEFT"

Beispiel:
[SET] RV LEFT [ddd [DEGREES] ]
[SET] RV LEFT [rrr RADIANS]
[SET] RV LEFT [ggg GRADIANS]

Bereich: -

Beschreibung:

Die Standarddrehung betrédgt 90 Grad, sofern nicht das
Schliisselwort DEGREES, RADIANS oder GRADIANS vorhanden ist,
woraufhin der Wert intern von den spezifizierten Einheiten in das
Grad-Format umgewandelt wird. Der gegebene Wert reicht von
0,0 bis 360,00 Grad. Die Drehung wird als SPIN-Bewegung
ausgefihrt.

Ergebnis: Drehen des Rover nach LEFT (LINKS).
Typ oder Steuerung
adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
RV RIGHT
Befehl: RV RIGHT
Befehlssyntax: | RV RIGHT

Code- Send "RV RIGHT"

Beispiel:
[SET] RV RIGHT [ddd [DEGREES]]
[SET] RV RIGHT [rrr RADIANS]
[SET] RV RIGHT [ggg GRADIANS]

Bereich: -

Beschreibung:

Die Standarddrehung betrdgt 90 Grad, sofern nicht das
Schliisselwort DEGREES, RADIANS oder GRADIANS vorhanden ist,
woraufhin der Wert intern von den spezifizierten Einheiten in das
Grad-Format umgewandelt wird. Der gegebene Wert reicht von
0,0 bis 360,00 Grad. Die Drehung wird als SPIN-Bewegung
ausgefihrt.
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Befehl:

RV RIGHT

Ergebnis:

Drehen des Rover nach RIGHT (RECHTS).

Typ oder
adressierbare

Steuerung
Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gasendet und ausgefiihrt.
RV STOP

Befehl: RV STOP

Befehlssyntax: | RV STOP

Code- Send "RV STOP"
Beispiel:

[SET] RV STOP

[SET] RV STOP CLEAR
Bereich: -

Beschreibung:

Der RV beendet sofort jede aktuelle Bewegung. Diese Bewegung
kann anhand einer RESUME-Operation dort wiederaufgenommen
werden, wo sie angehalten wurde. Alle Bewegungsbefehle
bewirken, dass die Warteschlange sofort geleert wird und dass die
neue, gerade angewiesene Bewegungsoperation gestartet wird.

Ergebnis:

Anhalten der Verarbeitung der Rover-Befehle aus der
Befehlswarteschlange und Beibehalten der ausstehenden
Operationen in der Warteschlange. (sofortige Aktion). Die
Warteschlange kann anhand von RESUME wiederhergestellt
werden. Der RV beendet sofort jede aktuelle Bewegung. Diese
Bewegung kann anhand einer RESUME-Operation dort
wiederaufgenommen werden, wo sie angehalten wurde. Alle
Bewegungsbefehle bewirken, dass die Warteschlange sofort
geleert wird und dass die neue, gerade angewiesene
Bewegungsoperation gestartet wird.

Anhalten der Verarbeitung der Rover-Befehle aus der
Befehlswarteschlange und Leeren aller ausstehenden Operationen
in der Warteschlange. (sofortige Aktion).

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Steuerung
Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird sofort ausgefiihrt.
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RV RESUME

Befehl:

RV RESUME

Befehlssyntax:

RV RESUME

Code- Send "RV RESUME"
Beispiel:

[SET] RV RESUME
Range: N/A

Beschreibung:

Verarbeitung der Rover-Befehle aus der Befehlswarteschlange.
(sofortige Aktion), oder Fortsetzen des (siehe RV STAY) Betriebs.

Ergebnis:

Betrieb fortsetzen.

Typ oder
adressierbare

Steuerung
Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gasendet und ausgefiihrt.
RV STAY

Befehl: RV STAY

Befehlssyntax: | RV STAY

Code- Send "RV STAY"
Beispiel:

[SET] RV STAY [[TIME] s.ss]
Bereich: -

Beschreibung:

Sagt dem RV, fiir eine optional in Sekunden festgelegte Zeitdauer
die Position zu ,halten”(,stay”).

Der Standardwert betrédgt 30,0 Sekunden.

Ergebnis:

RV hilt die Position.

Typ oder
adressierbare

Komponente:

Steuerung

Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
gesendet und ausgefiihrt.
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RV TO XY

Befehl:

RV TO XY

Befehlssyntax:

RV TO XY x-Koordinate y-Koordinate [[GESCHWINDIGKEIT] s,ss
[EINHEIT/S]|M/S]U/S] [XYLINE]

Code- Send "RV TO Xy 1 1"

sl Send "RV TO XY eval (X) eval(Y)"
Send "RV TO XY 2 2 SPEED 0.23 M/S"

Bereich: -327 bis +327 fiir x- und y-Koordinaten

Beschreibung:

Dieser Befehlsteuert die Bewegung des Rover auf einem virtuellen
Raster.

Standardposition zu Beginn der Programmausfiihrung ist (0,0),
wobeider Rover auf die positive x-Achse ausgerichtet ist.

Die x- und y-Koordinaten entsprechen der aktuellen RastergrofRe
(Standard: 0,1 M/Rastereinheit).

RastergroRe kann Gber den ,SET RV.GRID.M/UNIT“ Befehl
gedndert werden

Der Geschwindigkeitsparameter ist optional.

Ergebnis: Bewegt Rover von aktueller Rasterposition zur angegebenen
Rasterposition.
Typ oder Steuerung

adressierbare

Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
RV TO POLAR
Befehl: RV TO POLAR

Befehlssyntax:

RV TO POLAR R-Koordinate Theta-Koordinate [[GRAD]
|RADIANTE| GRADE] [[GESCHWINDIGKEIT] s,ss [EINHEIT/S]
| M/S|U/S] [XYLINE]

Code- Send ("RV TO POLAR 5 30") - r = 5 units,
Beispiel: theta = 30 degrees
Send ("RV TO POLAR 5 2 RADIANS")
Send ("RV TO POLAR eval (sqrt (372+472))
eval (tan-1(4/3) DEGREES ")
Bereich: Theta-Koordinate: -360 bis +360 Grad

R-Koordinate: -327 bis +327

Beschreibung:

Bewegt den RV von seiner aktuellen Position in die angegebene
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Befehl:

RV TO POLAR

Polar-Position relativ zu dieser Position. Die X/Y-Position des RV
wird mit der neuen Position aktualisiert.

Die ,R“-Koordinate entspricht der aktuellen RastergrofRe
(Standard: 0,1 M/Rastereinheit)

Standardposition zu Beginn der Programmausfiihrung ist (0,0),
wobeider Rover auf die positive x-Achse ausgerichtet ist.

Die Standardeinheit von Theta ist Grad.
Der Geschwindigkeitsparameter ist optional.

Ergebnis: Bewegt Rover von aktueller Rasterposition zur angegebenen
Rasterposition.

Typ oder Steuerung

adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl|wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

RV TO ANGLE
Befehl: RV TO ANGLE
Befehlssyntax: | RV TO ANGLE

Code- Send "RV TO ANGLE"
Beispiel:
[SET] RV TO ANGLE rr.rr
[ [DEGREES] |RADIANS | GRADIANS]
Bereich: -

Beschreibung:

Ergebnis: Dreht den RV im angegebenen Winkel vom aktuellen Kurs.

Typ oder Steuerung

adressierbare Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

279 Tl-Innovator™ Rover-Befehle Version 1.4



READ RV Sensors...
SEND("Read Sensor Commands

e Lesen der Sensoren auf niedriger Ebene zum Erlernen der Grundlagen der Robotik.

e Read RV Sensors...
— Send("READ

— RV.RANGER
— RV.COLORINPUT
— RV.COLORINPUT.RED
— RV.COLORINPUT.GREEN
— RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.GRAY

e RV.RANGER: Gibt Werte in Metern
zurick.

CE Taschenrechner

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP |

RV . RANGER
2:RV. COLORINPUT
3:RV. COLORINPUT.RED

4:RV.COLORINPUT. GREEN
S:RV.COLORINPUT. BLUE
6:RV. COLORINPUT. GRAY

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions.
2 Check 1"Send*SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1 Drive RV » »
[ORTUIEE T RVRANGER |
3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT

4 Read RVPa3 RV.COLORINPUTRED

5 RV Color 4 RV.COLORINPUT.GREEN
6 RVSetup 5 RV.COLORINPUT.BLUE

7 RV Control 6 RV.COLORINPUT.GRAY

8 Send "CONNECT RV* »
9 Send "DISCONNECT RV

* RV.COLORINPUT: Liest Farbsensor, der

in RV integriert ist.

RV.RANGER
Befehl: RV.RANGER
Befehlssyntax: | RV.RANGER

Code-

Beispiel: Get (R)

Send ("READ RV.RANGER")

Verbindet das Rover-
Fahrzeug mit dem TI-
Innovator™ Hub.
Dadurch werden
Verbindungen mit
Motortreiber,
Farbsensor, Gyroskop,
Ultraschall Ranger und
Naherungssensoren
hergestellt.

CONNECT RV

Gibt die aktuelle
Entfernung von der
Vorderseite des RV zu
einem Hindernis
zurtick. Wenn kein

READ RV.RANGER
Get (R)
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Befehl:

RV.RANGER

Hindernis erkannt
wird, wird ein Bereich
von 10,00 Metern
gemeldet.

Bereich:

Beschreibung:

Der nach vorne zeigende Ultraschall-Abstandssensor. Gibt
Messungen in Metern zurtick. ~ 10,00 Meter bedeutet, dass kein
Hindernis erkannt wurde.

Ergebnis: Gibt Werte in Metern zurick.

Typ oder Sensor

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:

RV.COLORINPUT

Befehl:

RV.COLORINPUT

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT")
Beispiel: Get (C)
Bereich: 1bis9

Beschreibung:

Unten angebrachter Farbsensor, der die Farbe der Oberfliche
erkennt. Kann auch eine Graustufenskala von schwarz (0) bis weil
(255) erkennen.

Ergebnis:

Gibt die aktuelle Farbsensor-Information zurick.

Der Riickgabewert liegt im Bereich 1-9, der den folgenden Farben
entspricht:

Farbe Riickgabewert
Rot 1
Grin 2
Blau 3
Cyan 4
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Befehl: RV.COLORINPUT
Farbe Riickgabewert
Magenta 5
Gelb 6
Schwarz 7
Weill 8
Grau 9
Typ oder Sensor
Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:

RV.COLORINPUT.RED

Befehl:

RV.COLORINPUT.RED

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.RED

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.RED")
Beispiel: Get (R)
Bereich: 0-255

Beschreibung:

Erfasst die Intensitat der einzelnen roten Bestandteile der
Oberflache.

Die Ergebnisse liegen im Bereich von 0-255.

Ergebnis: Gibt den aktuellen Farbsensor-Wert ,red”(,rot“) zurtick.
Typ oder Sensor

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:

RV.COLORINPUT.GREEN

Befehl:

RV.COLORINPUT.GREEN

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.GREEN

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.GREEN")
Beispiel: Get (G)
Bereich: 0-255
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Befehl:

RV.COLORINPUT.GREEN

Beschreibung:

Erfasst die Intensitat der einzelnen griinen Bestandteile der
Oberflache.

Die Ergebnisse liegen im Bereich von 0-255.

Ergebnis:

Gibt den aktuellen Farbsensor-Wert ,green(,griin“) zuriick.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor
Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.

RV.COLORINPUT.BLUE

Befehl:

RV.COLORINPUT.BLUE

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.BLUE

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.BLUE")
Beispiel: Get (B)
Bereich: 0-255

Beschreibung:

Erfasst die Intensitat der einzelnen blauen Bestandteile der
Oberflache.

Die Ergebnisse liegen im Bereich von 0-255.

Ergebnis:

Gibt den aktuellen Farbsensor-Wert ,blue” (,blau“) zurtick.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Sensor
Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.

RV.COLORINPUT.GRAY

Befehl:

RV.COLORINPUT.GRAY

Befehlssyntax:

RV.COLORINPUT.GRAY

Code- Send ("READ RV.COLORINPUT.GRAY")
Beispiel: Get (G)
Bereich: 0-255

Beschreibung:

Erkennen der Graustufe der Oberflache.
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Befehl: RV.COLORINPUT.GRAY

Das Ergebnis liegt im Bereich 0-255.

Ergebnis: Gibt einen interpolierten ,grayscale“- (,Graustufe’-) Wert auf Basis
von 0,3*rot +0,59*griin +0,11*blau zurlick

0-black (schwarz), 255 - white (weil).

Typ oder Sensor

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Sensorbefehl wird sofort ausgefiihrt.
Komponente:
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RV Settings...
RV-Einstellungsbefehle

Das Einstellungsmeni fir den Rover enthélt weitere Befehle, die RV-Befehle
unterstitzen, wie z. B. FORWARD oder BACKWARD.

® RV Settings...
— RV Settings

SPEED
ZEIT
DISTANCE
UNIT/S
M/S
REV/S
EINHEITEN
M

REVS
DEGREES
RADIANS
GRADS
XYLINE
LINKS
RECHTS
BRAKE
COAST

IM UHRZEIGERSINN

GEGEN DEN UHRZEIGERSINN

CE Taschenrechner

ESPEED
TTIME
3:DISTANCE
4:UNITS/S
5:M/S
6
7

N

:REVS/S
:UNITS

8:M
94REVS

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions 1]

2 Check 1 Send'SET 3

:= 3 Define 2 Send'READ 2 TIME ’

1 Drive RV 3 DISTANCE »

2 Read RV Sensors 4 UNITS/S

3 RV Settings 5 MIS

% ReadRV Path 6 REVS/S

5 RV Color 7 UNITS J

6 RV Setup 8 M 0

7 RV Control 9 REVS »
»

8 Send"CONNECTRV" A DEGREES
9 Send "DISCONNECT RV" ~

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

EV!

% 1 Actions il

2 Check 1 Send'SET - ’
:= 3 Define 2 Send'READ A DEGREES *
1 Drive RV B RADIANS  »
2 Read RV Sensors C GRADS

3 RV Settings D XYLINE

4 Read RV Path E LEFT

5 RV Color F RIGHT ]
6 RV Setup GBRAKE  »
7 RV Control HCOAST  »
8 Send"CONNECTRV" | CW ’

9 Send "DISCONNECT Rv" [T
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Read RV Path...
Lesen von WAYPOINT (WEGPUNKT) und PATH (PFAD)
Verfolgen des RV-Pfads

Um die Analyse des Rover wahrend eines Laufs und nach einem Lauf zu unterstitzen,
misst die Aufzeichnung automatisch die folgenden Informationen fiir jeden Drive-
Befehl:

e x-Koordinate auf virtuellem Raster

e y-Koordinate auf virtuellem Raster

e Zeit in Sekunden, in welcher der aktuelle Befehl ausgefiihrt wurde.
e Entfernung in Koordinateneinheiten fir die Pfadstrecke.

e Kurs in Grad (gegen den Uhrzeigersinn mit der x-Achse als 0 gemessene
Konstanten).

e Umdrehungen des Rads wahrend der Ausfiihrung des aktuellen Befehls

e Befehlsanzahl, verfolgt die Anzahl der ausgefiihrten Befehle, beginnt mit 0.

Die Pfadwerte werden in Listen gespeichert, beginnend mit den Strecken, die mit den
friheren Befehlen verknipft sind, und fortfahrend mit den Strecken, die mit den
spateren Befehlen verknlpft sind.

Der laufende Antriebsbefehl, der WAYPOINT, aktualisiert wiederholt das letzte
Element in den Pfadlisten, wenn der Rover sich in Richtung des letzten Wegpunkts
bewegt.

Wenn ein Antriebsbefehl abgeschlossen ist, wird ein neuer Wegpunkt initiiert, und der
Umfang der Pfadlisten nimmt zu.

Hinweis: Das bedeutet, dass automatisch ein neuer Wegpunkt fir den
angehaltenen Status gestartet wird, wenn alle Antriebsbefehle in der
Warteschlange abgeschlossen sind. Dies ist dhnlich wie bei der Ausgangsposition,
wenn der RV stationar ist und die Zeit misst.

Max. Anzahl an Wegpunkten: 80
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RV-Position und Pfad

e Fahigkeit zum Lesen von x-, y-Koordinate, Kurs, Zeit und Entfernung fir jeden
ausgefiihrten Antriebsbefehl.

e Der Pfadverlauf wird fir Ausgabe und Analyse in Listen gespeichert.

Hinweis: Die Koordinaten-Rasterskala kann vom Benutzer eingestellt werden, die
Standardeinstellung betrdgt 10 cm pro Einheit. Der Benutzer hat Optionen zum
Einstellen des Rasterursprungs.

e Read RV Path... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ao [ X
- Send( "READ é BRI R WA Y POINT X0 THDRN
i= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV
FHRV. WAYPOINT. XYTHDRN 1 DriveRV 3 RV.WAYPOINT.CMDNUM
— RV.WAYPOINT.XYTHDRN 2:RV. WAYPOINT. PREV 3 ReadRV Se4 RVPATHUSTX
3sxgg¥ﬁgig¥§MDNUM 3 RV Settings 5 RV.PATHLIST.Y
RV, . ReadRV/P{6 RV.PATHLIST.TIME
- RVWAYPO' NT.PREV S:RV.PATHLIST.Y 'g R\e/aColor 7 RV.PATHLIST.HEADING
g:sg.;amﬂg.;éggme 6 RVSetup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE
TRV, . 7 RV Control 9 RV.PATHLIST.REVS
- RV.WAYPOINT.CMDNUM 8:RV.PATHLIST.DISTANCE 8 Send?gooN\A RV.PATHLIST.CMDNUM
94RV.PATHLIST.REVS 9 Send "DISC h

—  RV.PATHLIST.X
RV.PATHLIST.Y -

Send ("READ)
8TRV.PATHLIST.DISTANCE

—  RV.PATHLIST.TIME - RV, PRTHLIST - CHONUM
A:RV.HAYPOINT.X
—  RV.PATHLIST.HEADING B:RY. URYPOINT. ¥

C:RV.WAYPOINT. TIME
D:RV.WAYPOINT.HERDING

~  RV.PATHLIST.DISTANCE £V HRVPOINT. DISTANCE
~  RV.PATHLIST.REVS

—  RV.PATHLIST.CMDNUM

~  RV.WAYPOINT.X

~  RV.WAYPOINT.Y

~  RV.WAYPOINT.TIME

—  RV.WAYPOINT.HEADING

—  RV.WAYPOINT.DISTANCE

—  RV.WAYPOINT.REVS
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RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Befehl:

RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Beispiel:

Beispiel: Realisieren der zuriickgelegten Entfernung vom letzten Wegpunkt
in Richtung des aktuellen Wegpunkts.

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Beispiel: Get (Ll)
(Ll) (5)->D

Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN - Lesen von x-Koord., y-Koord.,
Zeit, Kurs, zuriickgelegter Entfernung, Anzahl der
Radumdrehungen, Befehlsnummer des aktuellen Wegpunkts. Gibt
eine Liste mit all diesen Werten als Elementen zuriick.

Ergebnis: Gibt eine Liste mit aktuellem Wegpunkt, x-, y-Koordinaten, Zeit,
Kurs, Entfernung, Umdrehungen und Befehlsnummer zurtick.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.PREV

Befehl:

RV.WAYPOINT.PREV

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.PREV

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")

Beispiel:

Beispiel: Zurickgelegte der Entfernung wahrend des vorherigen
Wegpunkts.

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")

Beispiel: Get (Ll)
(Ll) (5)->D
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Befehl:

RV.WAYPOINT.PREV

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.PREV - Lesen von x-Koord., y-Koord., Zeit,
Kurs, zurtickgelegter Entfernung, Anzahlder Radumdrehungen,
Befehlsnummer des vorherigen Wegpunkts. Gibt eine Liste mit all
diesen Werten als Elementen zuriick.

Ergebnis: Gibt eine Liste mit vorherigem Wegpunkt, x-, y-Koordinaten, Zeit,
Kurs, Entfernung, Umdrehungen und Befehlsnummer zuriick.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Befehl:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Beispiel:
Beispiel: Programm, um festzustellen, ob ein Antriebsbefehl ohne Verweis
auf eine spezifische Befehlsnummer ausgefiihrt wurde.
Hinweis: Das Wait (Warten) soll die Wahrscheinlichkeit fir die
Erfassung einer Abweichung bei der Befehlsnummer erhéhen.
Code- Send ("RV FORWARD 10")
Beispiel: Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (M)
M->N
While M=N
Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (N)
End
Disp "Drive Command is completed"
Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.CMDNUM - gibt die letzte Befehlsnummer des
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Befehl:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

aktuellen Wegpunkts zuriick.

Ergebnis: Gibt den Wert 0 zurtick, wenn der RV aktuell einen Befehl
,abarbeitet”und in Bewegung ist oder eine STAY-Operation
ausfiihrt. Dieser Befehl gibt den Wert 1 zurlick, wenn ALLE in der
Warteschleife befindlichen Operationen ausgefiihrt wurden,
nichts in der Warteschlange tibrig ist und die aktuelle Operation
abgeschlossen wurde (und sofort nach CONNECT RV).

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.X
Befehl: RV.PATHLIST.X

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.X

Code- Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Stichproben:
Beispiel: Programm zum Ausgeben des RV-Pfads auf dem Grafikbildschirm
Code- Plotl (xyLine, L., L_,®,BLUE)
Stichproben: 1 2
: Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L2)
DispGraph
Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.X - gibt eine Liste der X-Werte seit Beginn
zuriick, einschlieflich des aktuellen Wegpunkt-X-Werts.

Ergebnis: Zuriickgeben einer Liste der x-Koordinaten, die seit dem letzten
RV.PATH CLEAR oder dem anfanglichen CONNECT RV durchlaufen
wurden.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:
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RV.PATHLIST.Y

Befehl: RV.PATHLIST.Y
Befehl RV.PATHLIST.Y
Syntax:
Code- Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Beispiel:
Beispiel: Programm zum Ausgeben des RV-Pfads auf dem Grafikbildschirm
Code- Plotl (xyLine, Ll' L2,D,BLUE)
e Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L2)
DispGraph
Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.Y - gibt eine Liste der Y-Werte seit Beginn
zurick, einschlieflich des aktuellen Wegpunkt-Y-Werts.

Ergebnis: Zurickgeben einer Liste der y-Koordinaten, die seit dem letzten
RV.PATH CLEAR oder dem anfdnglichen CONNECT RV durchlaufen
wurden.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.TIME

Befehl:

RV.PATHLIST.TIME

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.TIME

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.TIME"

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.TIME - gibt eine Liste der Zeit in Sekunden
zuriick, die seit Beginn absolviert wurde, einschlielich des
aktuellen Wegpunkt-Zeitwerts.
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Befehl:

RV.PATHLIST.TIME

Ergebnis: Zurickgeben der kumulierten Wegzeiten fir alle
aufeinanderfolgenden Wegpunkte.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.HEADING

Befehl:

RV.PATHLIST.HEADING

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.HEADING

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.HEADING"

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.HEADING - gibt eine Liste der Fahrtrichtungen
zurick, die seit Beginn zuriickgelegt wurden, einschlieRlich des
aktuellen Wegpunkt-Kurswerts.

Ergebnis: Zuriickgeben einer Liste der kumulierten eingeschlagenen
winkeligen Fahrtrichtungen.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Befehl:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Beispiel: Erreichen der kumulierten Entfernung, die der RV seit Beginn eines
Weges zuriickgelegt hat.

Code- Send "READ RV.PATHLIST.DISTANCE"

Beispiel:
Get (Ll)
sum (Ll)
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Befehl:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.DISTANCE - gibt eine Liste der Entfernungen
zurick, die seit Beginn zuriickgelegt wurden, einschlieRlich des

aktuellen Wegpunkt-Entfernungswerts.

Ergebnis: Zuriickgeben einer Liste der kumulierten zuriickgelegten
Entfernungen.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.PATHLIST.REVS

Befehl:

RV.PATHLIST.REVS

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.REVS

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.REVS"

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.REVS - gibt eine Liste der Anzahlder
Umdrehungen zurlick, die seit Beginn absolviert wurden,
einschlieBlich des aktuellen Wegpunkt-Umdrehungswerts.

Ergebnis: Liste von ausgefiihrten Radumdrehungen zuriickgeben.
Typ oder Gibt Daten zuriick
Adressierbare
Komponente:
RV.PATHLIST.CMDNUM
Befehl: RV.PATHLIST.CMDNUM

Befehlssyntax:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.PATHLIST.CMDNUM"

Bereich:
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Befehl:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Beschreibung:

READ RV.PATHLIST.CMDNUM - gibt eine Liste der Befehlsnummern
fur den Pfad zuriick.

Ergebnis: Rickgabe einer Liste der Befehle, die zum Erreichen des aktuellen
Wegpunkt-Eintrags verwendet wurden.
0- Beginn der Wegpunkte (wenn erste Aktion STAY ist, wird kein
START ausgegeben, aber es wird stattdessen ein STAY angezeigt)
1-Vorwartsbewegung
2 - Ruckwartsbewegung
3-Spin-Bewegung nach links
4-Spin-Bewegung nach rechts
5-Drehbewegung nach links
6-Drehbewegung nach rechts
7 - Stay (keine Bewegung) die Zeitspanne, die der RV an seiner
aktuellen Position bleibt, ist in der TIME-Liste angegeben.
8- RVist aktuell auf dieser Wegpunkt-Traversierung in Bewegung.
Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.X

Befehl: RV.WAYPOINT.X

Befehl RV.WAYPOINT.X

Syntax:

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.X")
Stichproben:

Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.X - gibt die x-Koordinate des aktuellen
Wegpunkts zuriick.

Ergebnis:

Gibt die aktuelle Wegpunkt-x-Koordinate zuriick.

Typ oder
Adressierbare

Komponente:

Gibt Daten zuriick
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RV.WAYPOINT.Y

Befehl: RV.WAYPOINT.Y

Befehl RV.WAYPOINT.Y

Syntax:

Code- Send ("READ RV.WAYPOINT.Y")
Stichproben:

Bereich: -

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.Y - gibt die x-Koordinate des aktuellen
Wegpunkts zuriick.

Ergebnis: Gibt die aktuelle Wegpunkt-y-Koordinate zuriick.
Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.TIME

Befehl:

RV.WAYPOINT.TIME

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.TIME

Code-
Beispiel:

Send ("READ RV.WAYPOINT.TIME")

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.TIME - gibt die Zeit zuriick, die fiir den Weg
vom vorherigen zum aktuellen Wegpunkt benétigt wurde.

Ergebnis: Zuriickgeben der gesamten kumulierten Zeit fiir das Durchlaufen
der Wegpunkte in Sekunden.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:
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RV.WAYPOINT.HEADING

Befehl:

RV.WAYPOINT.HEADING

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.HEADING

Code-
Beispiel:

Send ("READ RV.WAYPOINT.HEADING")

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.HEADING - gibt den absoluten Kurs
(Fahrtrichtung) des aktuellen Wegpunkts zuriick.

Ergebnis: Zurtickgeben des absoluten Kurses in Grad. (+h =gegen den
Uhrzeigersinn, -h =im Uhrzeigersinn.)
Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Befehl:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Code-
Beispiel:

Send ("READ RV.WAYPOINT.DISTANCE")

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.DISTANCE - gibt die Entfernung zuriick, die
zwischen dem vorherigen und dem aktuellen Wegpunkt
zurtickgelegt wurde.

Ergebnis: Zurickgeben der kumulierten zuriickgelegten Gesamtentfernung
in Metern.
Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:
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RV.WAYPOINT.REVS

Befehl:

RV.WAYPOINT.REVS

Befehlssyntax:

RV.WAYPOINT.REVS

Code-
Beispiel:

Send ("READ RV.WAYPOINT.REVS")

Bereich:

Beschreibung:

READ RV.WAYPOINT.REVS - gibt die Anzahl der Umdrehungen
zurtick, die fir den Weg zwischen dem vorherigen und dem
aktuellen Wegpunkt bendtigt werden.

Ergebnis: Zuriickgeben der Gesamtumdrehungen, welche die Rader fiir den
Weg der kumulierten Entfernung zum aktuellen Wegpunkt
ausgefiihrt haben.

Typ oder Gibt Daten zuriick

Adressierbare

Komponente:
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RV Color...

Send("SET Commands

RGB LED bei Rover - diese unterstiitzt die gleichen Befehle und Parameter wie die RGB
LED auf dem TI-Innovator ™ Hub.

e RV Color... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
—  Send("SET (AR B
R := 3 Define 2 Send 'READ i
H . 1 Drive RV » »
— RV.COLOR 2:RV. COLOR. RED 2 Read RV Sensors )
3:RV.COLOR.GREEN 3 RV Settings »
4:RV.COLOR.BLUE 4 Read RV Path »
— RV.COLOR.RED 5 RV Cobr =

— RV.COLOR.GREEN
— RV.COLOR.BLUE

9 Send "DISCONNECT RV"

© RV Setup 2 RV.COLOR.RED
7 RV Control 3 RV.COLOR.GREEN
8 Send "CONNECTF4 RV.COLOR.BLUE

RV.COLOR
Befehl: RV.COLOR
Befehlssyntax: | RV.COLOR

Code- Send "SET RV.COLOR

Beispiel:
[SET] RV.COLOR rr gg bb [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Bereich: -

Beschreibung:

Einstellen der RGB-Farbe fiir die Anzeige in der RGB LED des Rovers.

Selbe Syntax wie bei allen Operationen fiir RGB LED mit COLOR
(FARBE) usw.

Ergebnis: Zurickgeben der aktuellen RGB-Farbe als Liste mit drei Elementen,
diein der RGB LED des Rovers angezeigt wird.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

RV.COLOR.RED

Befehl:

RV.COLOR.RED

Befehlssyntax:

RV.COLOR.RED

Code-
Beispiel:

Send "SET RV.COLOR.RED

Tl-Innovator™ Rover-Befehle Version 1.4

298



Befehl:

RV.COLOR.RED

[SET] RV.COLOR.RED rr [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Bereich:

Beschreibung:

Ergebnis: Einstellen der Farbe ROT (RED) fiir die Anzeige in der RGB LED des
Rovers.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

RV.COLOR.GREEN

Befehl:

RV.COLOR.GREEN

Befehlssyntax:

RV.COLOR.GREEN

Code- Send "SET RV.COLOR.GREEN

Beispiel:
[SET] RV.COLOR.GREEN gg [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Bereich: -

Beschreibung:

Ergebnis: Einstellen der Farbe GRUN (GREEN) fiir die Anzeige in der RGB LED
des Rovers.
Typ oder Steuerung
Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: | gasendet und ausgefiihrt.
RV.COLOR.BLUE
Befehl: RV.COLOR.BLUE

Befehlssyntax:

RV.COLOR.BLUE

Code-

Send "SET RV.COLOR.BLUE
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Befehl: RV.COLOR.BLUE

Beispiel:
[SET] RV.COLOR.BLUE bb [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Bereich: -

Beschreibung:

Ergebnis: Einstellen der Farbe BLAU (BLUE) fiir die Anzeige in der RGB LED des
Rovers.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | winweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.
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RV Setup...

"
Send("SET Commands
e RV Setup... CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX
~ Send("SET I——
Send("SET] = 3 Define 2 Send "READ »
HRV.POSITION 1 Drive RV » »
— RV.POSITION :RV. GYRO > ReaiRVSensars >
H gg%ggsaﬁﬂ 3 RV Settings »
:RV. . 4 Read RV Path
- RV.GYRO :RV.PATH CLEAR 5 Rf/aCulor ° 2 RV.GYRO
MARK )6 RV Setup 3 RV.GRID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRID.M/UNIT

— RV.GRID.ORIGIN
— RV.GRID.M/UNIT
— RV.PATH CLEAR
— RV MARK

8 Send"CONNECTRV S RV.PATH CLEAR
9 Send "DISCONNECT 6 RV MARK

RV.POSITION

Befehl: RV.POSITION

Befehlssyntax: | RV.POSITION

Code- Send "SET RV.POSITION"
Beispiel:

[SET] RV.POSITION xxx yVVY
[hhh [[DEGREES] |RADIANS |GRADIANS] ]

Bereich: -

Beschreibung: | Legt die Koordinatenposition und optionalden Kurs
(Fahrtrichtung) des Rover auf dem virtuellen Raster fest.

Ergebnis: Die Rover-Konfiguration wird aktualisiert.
Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:
RV.GYRO
Befehl: RV.GYRO
Befehl RV.GYRO
Syntax:
Code- Send "SET RV.GYRO"
Beispiel:
Bereich: -
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Befehl: RV.GYRO

Beschreibung: | Stellt das gerateeigene Gyroskop ein.

Ergebnis:

Typ oder Steuerung (fur Gyroskop)
Adressierbare
Komponente:

RV.GRID.ORIGIN

Befehl: RV.GRID.ORIGIN

Befehlssyntax: | RV.GRID.ORIGIN

Code- Send "SET RV.GRID.ORIGIN"
Beispiel:

[SET} RV.GRID.ORIGIN

Bereich: -

Beschreibung: | Stellt RV als beiaktuellem Rasterursprungspunkt von (0,0) ein. Der
,heading”(,Kurs”) wird auf 0,0 eingestellt, was dazu fihrt, dass die
aktuelle Position des RV jetzt so eingestellt wird, dass sie an einer
virtuellen x-Achse in Richtung der positiven x-Werte zeigt.

Ergebnis:

Typ oder Einstellung
Adressierbare
Komponente:

RV.GRID.M/UNIT

Befehl: RV.GRID.M/UNIT

Befehlssyntax: RV.GRID.M/UNIT

Code- Send "SET RV.GRID.M/UNIT"
Beispiel:

[SET] RV.GRID.M/UNIT nnn

Bereich: -

Beschreibung: | Einstellen der GroRe einer ,grid unit”(,Rastereinheit”) im virtuellen
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Befehl: RV.GRID.M/UNIT
Raster. Diese Einstellung wird von Rover beim Fahren auf dem
virtuellen Gitter verwendet.
Der Standardwert ist 0,1 (0,1 M oder 10 cm pro Rastereinheit). Ein
Wert von 0,05 bedeutet 5cm pro Gittereinheit. Ein Wert von 5
bedeutet 5M pro Gittereinheit.
Der maximal zuldssige Wert betragt 10,0 (fiir 10 Meter pro
Rastereinheit) und der niedrigste zuldssige Wert betragt 0,01 (fur 1
cm pro Rastereinheit).

Ergebnis:

Typ oder Einstellung

Adressierbare

Komponente:

RV.PATH CLEAR

Befehl:

RV.PATH CLEAR

Befehlssyntax:

RV.PATH CLEAR

Code- Send "SET RV.PATH CLEAR"
Beispiel:

[SET] RV.PATH CLEAR
Bereich: -

Beschreibung:

Entfernt alle zuvor existierenden Pfad-/Wegpunkt-Informationen.
Wird empfohlen, bevor eine Sequenz von Bewegungsoperationen
durchgefihrt wird, bei der Wegpunkt-/Pfad-Listeninformationen
erforderlich sind.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Einstellung

RV MARK

Befehl:

RV MARK

Befehlssyntax:

RV MARK

Code-
Beispiel:

Send "SET RV MARK"
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Befehl: RV MARK

[SET] RV MARK [[TIME] s.ss]

Bereich: -

Beschreibung: | Aktivieren von RV zum Setzen einer ,,Markierung” mit einem Stift
im angegebenen Zeitintervall (der Standard ist 1 Sekunde, falls
nicht angegeben).

Ein Zeitwert von 0,0 schaltet das Markieren AUS.

Das Markieren von ONLY erfolgt, wenn der Rover sich in
Vorwartsrichtung bewegt.

Ergebnis:

Typ oder Einstellung (fir Rover)
Adressierbare
Komponente:
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RV Control...

SEND(" Commands

Rad-Befehle und
Fahrzeugs releva

e RV Control ...
- Send("

— SET RV.MOTORS
— SET RV.MOTOR.L

andere Befehle, die fir das Lernen der Grundlagen des Rover-
nt sind.

CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

% 1 Actions B

2 Check 1 Send'SET »
i= 3 Define 2 Send 'READ ’
1 Drive RV » »
R | SETRV.MOTORS |
3 RVSettin2 SETRV.MOTOR.L

4 ReadRV 3 SETRV.MOTORR

5 RV Color 4 SETRV.ENCODERSGYRO 0
6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO
FIRVICGnir 6 READ RV.GYRO

—  SETRV.MOTOR.R iRERD R D0l YR ro0n oo

— SET RV.ENCODERSGYRO 0

9 Send'DI{8 READ RV.ETA

— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO

— READRV.DONE

— READRV.ETA

SET RV.MOTORS

Befehl:

SET RV.MOTORS

Befehlssyntax:

SET RV.MOTORS

Code-
Beispiel:

Send "SET RV.MOTORS"

[SET] RV.MOTORS [LEFT] [CW|CCW]
<pwm value|BRAKE |COAST>
[RIGHT] [CW|CCW]
<pwm value |BRAKE |COAST>
[DISTANCE ddd [M| [UNITS] |REV|FT]]
| [TIME s.ss]

Bereich:

Beschreibung:

Einstellen des linken oder rechten PMW-Werts oder der beiden
PMW-Werte des Motors. Negative Werte bedeuten CCW (gegen
den Uhrzeigersinn), und positive Werte bedeuten CW (im
Uhrzeigersinn). Links CW=Rickwartsbewegung. Links
CCW=Vorwartsbewegung. Rechts CW=Vorwartsbewegung, Rechts
CCW=Ruckwartsbewegung. Die PWM-Werte kdnnen numerisch
von -255 bis +255 oder die Schliisselworter ,,COAST” oder ,BRAKE”
sein. Der Wert 0 bedeutet Stopp (Anhalten).

Die Verwendung der Option DISTANCE ist nur verfligbar, wenn der
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Befehl:

SET RV.MOTORS

RV mit allen Sensoren verbunden ist. CONNECT RV MOTORS
bedeutet, dass keine Sensoren zum Messen der Entfernung
verfligbar sind, so dass die Option DISTANCE in diesem Fall einen
Fehler darstellt.

Ergebnis: LEFT (LINKER) und RIGHT (RECHTER) Motor, als einzelnes Objekt fur
Direktsteuerungsverwendung (erweitert) behandelt.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: | gesendet und ausgefiihrt.

SET RV.MOTOR.L

Befehl:

SET RV.MOTOR.L

Befehlssyntax:

SET RV.MOTOR.L

Code- Send "SET RV.MOTOR.L"

Beispiel: [SET] RV.MOTOR.L [CW|CCW] <+/-pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV|FT] ]

Bereich: -

Beschreibung:

Einstellen des linken direkten PWM-Werts des Motors. CCW =
vorwarts, CW =rickwarts, PWM-Wert negativ = vorwarts, positiv =
rickwadrts. TIME-Option beiallen Modellen verfiigbar, DISTANCE-
Option nur verfligbar, wenn RV vollstandig verbunden ist (nicht
die RV MOTORS-Option).

Ergebnis: Motor des linken Rads und Steuerung fiir
Direktsteuerungsverwendung (erweitert).

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange

Komponente: [ gesendet und ausgefiihrt.

SET RV.MOTOR.R

Befehl:

SET RV.MOTOR.R

Befehlssyntax:

SET RV.MOTOR.R

Code-

Send "SET RV.MOTOR.R"
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Befehl: SET RV.MOTOR.R

Beispiel:
[SET] RV.MOTOR.R [CW|CCW] <+/—pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV|FT] ]

Bereich: -

Beschreibung:

Einstellen des rechten direkten PWM-Werts des Motors. CW =
vorwarts, CCW = rliickwarts, PWM-Wert positiv = vorwarts, negativ
=riuckwarts. TIME-Option beiallen Modellen verfligbar, DISTANCE-
Option nur verfligbar, wenn RV vollstandig verbunden ist (nicht
die RV MOTORS-Option).

Ergebnis: Motor des rechten Rads und Steuerung fiir
Direktsteuerungsverwendung (erweitert).
Typ oder Steuerung

Adressierbare

Komponente:

Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
gesendet und ausgefiihrt.

SET RV.ENCODERSGYRO 0

Befehl: SET RV.ENCODERSGYRO 0

Befehl SET RV.ENCODERSGYRO 0

Syntax:

Code- Send "SET RV.ENCODERSGYRO 0"
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung:

Setzen Sie den linken und rechten Geber zuriick, gekoppelt mit der
Gyro- und Betriebszeit-Information.

Ergebnis:

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-Steuerbefehl wird in einer Warteschlange
Komponente: [ gesendet und ausgefiihrt.
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READ RV.ENCODERSGYRO

Befehl:

READ RV.ENCODERSGYRO

Befehlssyntax:

READ RV.ENCODERSGYRO

Code-
Beispiel:

Send "READ RV.ENCODERSGYRO"

Bereich:

Beschreibung:

Der linke und rechte Geber, gekoppelt mit der Gyro-und
Betriebszeit-Information.

Ergebnis: Liste der Werte des aktuellen linken und rechten Gebers, gekoppelt
mit der Gyro- und Betriebszeit-Information

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-READ-Befehl wird sofort ausgefiihrt.

Komponente:

READ RV.GYRO

Befehl: READ RV.GYRO
Befehlssyntax: | READ RV.GYRO
Code- Send "READ RV.GYRO"
Beispiel:
READ RV.GYRO [[DEGREES] |RADIANS|GRADIANS]
Bereich: -

Beschreibung:

Das Gyroskop wird verwendet, um den Kurs des Rover zu halten,
wahrend dieser in Bewegung ist. Es kann auch verwendet werden,
um die Anderung des Winkels in Kurven zu messen.

Das Gyroskop ist nach der Verarbeitung des Befehls CONNECT RV
nutzungsbereit.

Das GYRO-Objekt muss nutzbar sein, wenn der RV nicht in
Bewegung ist.

Ergebnis: Gibt aktuelle Winkelverschiebung des Gyro-Sensors von 0,0
zuriick, Messung ist partiell driftverschiebungskompensiert.

Typ oder Steuerung

Adressierbare | Hinweis: Dieser Rover-READ-Befehl wird sofort ausgefiihrt.

Komponente:
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READ RV.DONE

Befehl: READ RV.DONE
Befehlssyntax: | READ RV.DONE
Code- Send ("READ RV.DONE")
Beispiel:
Beispiel: RV.DONE als Alias fir RV.WAYPOINT.CMDNUM
Code- For n,1,16
Belsplel: Send "RV FORWARD 0.1"
Send "RV LEFT"
EndFor
@ Warte, bis Rover mit dem Fahren fertig
ist
Send "READ RV.DONE"
Get d
While d=0
Send "READ RV.DONE"
Get d
Wait 0,1
EndWhile
Send "READ RV.PATHLIST"
Get L
Bereich: -
Beschreibung: | RV.DONE als Alias fiir RV.WAYPOINT.CMDNUM
Um die Benutzbarkeit zu verbessern, wurde eine neue
Statusvariable namens RV.DONE erstellt. Dies ist ein Alias von
RV.WAYPOINT.CMDNUM.
Ergebnis:
Typ oder Gibt Daten zuriick
Adressierbare
Komponente:

Siehe auch: RV.WAYPOINT.CMDNUM
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READ RV.ETA

Befehl:

READ RV.ETA

Befehlssyntax:

READ READ RV.ETA

Code- Send ("READ RV.ETA")

Beispiel:

Beispiel: Das Code-Beispiel unten gibt die geschéatzte Zeit zurlick, um zur
Koordinate (4,4) zu fahren

Code- Send "RV TO XY 4 4"

sl Send "READ RV.ETA"
Get eta
Disp eta
Hinweis: Dieser Wert wird nicht genau sein. Er wird einmal von der
Oberflaiche abhédngen, aber der Schatzwert wird genau genug sein
fur die erwarteten Anwendungen.
Der Wert wird Zeit in Sekunden sein, wobei die Mindesteinheit 100
ms ist.

Beispiel Wenn ein anderer READ-Befehl ausgegeben wird, wird der Wert
der Variable mit der angeforderten Information tiberschrieben.

Code- Send "RV TO XY 3 4"

sl Send "READ BRIGHTNESS"
Get eta
Hinweis: eta—enthalt den Wert des BRIGHTNESS-Sensors, nicht die
RV.ETA-Variable

Bereich: -

Beschreibung:

Die geschatzte Zeit bis zur Ausfihrung eines jeden Rover-Befehls
berechnen.

Ergebnis:

Typ oder
Adressierbare
Komponente:

Gibt Daten zuriick
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Beispielprogramm:

RGB beim Vorwartsfahren auf Rot einstellen, beim Abbiegen auf Grin.

Code- Fir n, 1, 4

Belsplel: Send "RV FORWARD"

Send "READ RV.ETA"

Get eta

Send "SET COLOR 255 0 O"
Wait eta

Send "RV LEFT"

Send "READ RV.ETA"

Get eta

Send "SET COLOR 0 255 0"
Wait eta

EndFor
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Send "CONNECT RV"
SEND("CONNECT RV") Commands
CONNECT RV - initialisiert die Hardware-Verbindungen.

e Verbindet RV und Ein- und Ausgdnge, die in den RV integriert sind.
e Setzt Pfad und Rasterursprung zurlck.
e Setzt die Einheiten pro Meter auf einen Standardwert.

e Send("CONNECT RV") CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

NORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP )
[EDIT MENU: [a1phal [£51 > Cheek 1 Send"SET
PROGRAM: P i= 3 Define 2 Send "READ ,
:Send("CONNECT RV") 1 Drive RV » >

2 Read RV Sensors

3 RV Settings ,

4 Read RV Path

5 RV Color )

6 RV Setup ¥:CT-Output

7 RV Control »:CT-Input

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

% 1 Actions

CONNECT RV

Befehl: CONNECT RV

Befehlssyntax: CONNECT RV [MOTORS]

Code- Send "CONNECT RV"
Beispiel: Send "CONNECT RV MOTORS"

Bereich: -

Beschreibung: Der Befehl,,CONNECT RV konfiguriert die TI-Innovator™ Hub
Software, damit sie mit dem TI-Innovator™ Rover funktioniert.

Er baut die Verbindungen zu den verschiedenen Gerdten am
Rover auf—zwei Motoren, zwei Geber, ein Gyroskop, eine RGB
LED und ein

Farbsensor. AuBerdem bereinigt er die verschiedenen Zahler und
Sensorwerte. Der optionale Parameter ,MOTORS" konfiguriert
nur die Motoren und erméglicht die Direktsteuerung der
Motoren ohne die zusétzlichen Peripheriegerate.

Ergebnis: Verbindet das Rover-Fahrzeug mit dem Tl-Innovator™ Hub.

Dadurch werden Verbindungen mit Motortreiber, Farbsensor,
Gyroskop, Ultraschall Ranger und RGB LED hergestellt.

Der Rover ist jetzt zum Programmieren bereit.

Typ oder Alle Komponenten des Rovers - zwei Motoren, zwei Geber, ein
adressierbare Gyroskop, eine RGB LED und ein Farbsensor.
Komponente:
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Send "DISCONNECT RV"

SEND("DISCONNECT RV") Commands

DISCONNECT RV - trennt alle Hardware-Peripheriegerate vom Hub.
Format: Send("DISCONNECT RV")

e Send("DISCONNECT RV") CE Taschenrechner TI-Nspire™ CX

NORMAL FLOAT RUTO REAL RADIAN MP )
[EDIT MENU: [aTphal [£51

4 1 Actions
2 Check 1 Send"SET

PROGRAM: P i= 3 Define 2 Send "READ
:Send("DISCONNECT RV") 1 Drive RV » »
2 Read RV Sensors »
3 RV Settings »
4 Read RV Path »
5 RV Color » »
6 RV Setup »CT-Output »
7 RV Control »CT=Input »
8 Send "CONNECT RV" »
DISCONNECT RV
Befehl: DISCONNECT RV
Befehlssyntax: DISCONNECT RV
Code- Send "DISCONNECT RV"
Beispiel:
DISCONNECT RV
Bereich: -

Beschreibung: Der Befehl,,DISCONNECT RV“ entfernt die logischen Verbindungen
zwischen dem Tl-Innovator™ Hub und dem Tl-Innovator™ Rover.
Aulerdem bereinigt er die Zdhler und Sensorwerte. Er ermoglicht
die Verwendung des Breadboard-Ports des Tl-Innovator™ Hub
mit anderen Geraten.

Ergebnis: Der Tl-Innovator™ Hub ist jetzt vom Tl-Innovator™ Rover logisch
getrennt.

Typ oder -

adressierbare

Komponente:
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Tl-Innovator™ Rover — Datenblatt fiir programmierbare
Komponente

Die Datenblatter zu Tl-Innovator™ Rover programmierbaren Komponenten enthalten
Folgendes: Produktname oder -nummer, eine Kurzbeschreibung, ein Produktbild,
Spezifikationen, wie die Komponente an den TI-Innovator™ Hub angeschlossen wird,
und Rover-Befehle mit einfachen Code-Beispielen.

Handheld-Gerit

Handheld-Gerat Kategorie

Rover (RV) Zubehor

Sensoren

Sensoren Kategorie

Drehgeber Bewegungs- und Entfernungssensor
Gyroskop Bewegungs- und Entfernungssensor
Ultraschall Ranger Bewegungs- und Entfernungssensor
Farbsensor Umweltsensor

Gerateeigener Helligkeitssensor (bei Hub) Umweltsensor

Steuerbare Gerite

Steuerbare Gerate Kategorie
Elektromotoren Motoren

RGB (Rot-Griin-Blau) LED LEDs und Anzeigen
Gerateeigene Lautsprecher (bei Hub) Tonausgabe
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Ti-Innovator™ Rover

Titel Tl-Innovator™ Rover-Datenblatt

Tl Artikelname Tl-Innovator™ Rover

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Rover

Beschreibung Tl-lnnovator™ Rover ist ein zweirddriges

programmierbares Roboterfahrzeug, das mit dem TI-
Innovator™ Hub und mit der Tl LaunchPad™ Platine

funktioniert.
Kategorie Zubehor
Hub-Anschluss Siehe: Verbindung des TI-Innovator™ Rover
Montageanleitung Siehe: Erkunden des zusammengesetzten TI-

Innovator™ Rover

VorsichtsmalRnahmen Siehe: Allgemeine VorsichtsmaRBnahmen

Technische Daten Siehe: Konfigurationsanforderungen fir Tl-Innovator™
Rover

Rover-Befehle

Sketch Object RV

Command Syntax

Code-

Beisoiel: Gewiinschte Aktion Code-Beispiel
eispiel:

Hub fir zusatzliche Befehle [Send "CONNECT RV"
konfigurieren, wie z. B.:
RV Forward 2

RV Left
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Datenblatt fiir TI-Innovator™ Rover gerditeeigene Drehgeber

Rotary
Encoders
Titel Tl-Innovator™ Rover-Drehgeber
Tl Artikelname In TI-Innovator™ integriertRover
Menge 2 - 1 fir jedes Rad
Enthalten in Tl-Innovator™ Rover
Beschreibung Berechnet den linearen Abstand durch Erfassen der

Anzahl der Drehungen, die die Rader vollfihren, wenn
sich der Rover bewegt. Hilft beim Ausbalancieren und

Ausrichten der Rader.

Kategorie Bewegungs- und Entfernungssensoren

Hub Verbindung Gerateeigen im Rover

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmafRnahmen Nicht die Verkleidung abschrauben. Der Geber hat
scharfe Kanten, die nicht freiliegen sollten.

Technische Daten Nicht anwendbar
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Datenblatt fiir TI-Innovator™ Rover gerditeeigenes Gyroskop

Gyroscope
Titel Tl-Innovator™ Rover-Gyroskop
Tl Artikelname In TI-Innovator™ integriertRover
Menge 1
Enthalten in Tl-Innovator™ Rover
Beschreibung Berechnet die Winkelverschiebung und den Kurs unter
Aufrechterhaltung der Ausrichtung.
Kategorie Bewegungs- und Entfernungssensoren
Hub Verbindung Gerateeigen im Rover

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

317 Tl-Innovator™ Rover— Datenblatt fiir programmierbare Komponente



Datenblatt fiir TI-Innovator™ Rover gerditeeigener Ultraschall

Ranger

Ultrasonic
Ranger

Titel

Ultraschall Ranger

Tl Artikelname

In Rover integriert

Menge

1

Enthalten in

TI-Innovator™ Rover

Beschreibung

Kontaktfreies Messmodul, das den Abstand zum

Hindernis in Metern liest.

Kategorie

Bewegungs- und Entfernungssensoren

Hub Verbindung

Gerateeigen im Rover

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Technische Daten

Misst Entfernungen bis zu 4 m

Rover Befehle

Sketch Object

RV.RANGER

Command Syntax Send("READ RV.RANGER")

Code-
Beispiel:

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Verbindet den Rover
mit dem TI-
Innovator™ Hub.
Dadurch werden
Verbindungen mit
Motortreiber,
Farbsensor,
Gyroskop, Ultraschall
Ranger und
N&dherungssensoren
hergestellt.

CONNECT RV
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Rover Befehle

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Gibt die aktuelle READ RV.RANGER
Entfernur_’ngvon der Get (R)
Vorderseite des Rover
zu einem Hindernis
zuriick. Wenn kein
Hindernis erkannt
wird, wird ein Bereich
von 10,00 Metern
gemeldet.
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Datenblatt fiir TI-Innovator™ Rover Gerditeeigener Farbsensor

Color Sensor

Titel

TI-Innovator™ Rover-Farbsensor

Tl Artikelname

In Tl-Innovator™ integriertRover

Menge

1

Enthalten in

TI-Innovator™ Rover

Beschreibung

Unten angebrachter Farbsensor, der die Farbe der
Oberflache erkennt. Kann auch eine Graustufenskala
von schwarz (0) bis weils (255) erkennen.

Misst die Oberflachenfarbe. Wird zum ldentifizieren
von Farben und zum Ausflhren der Rover-Hub-
Befehle auf Basis der Farbe verwendet.

Kategorie

Umweltsensoren

Hub Verbindung

Gerateeigen im Rover

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmalRnahmen Trennen Sie nicht die Kabelverbindung. Falls sie

getrennt wird, siehe korrekte Positionierung wie oben
beschrieben.

Technische Daten

Nicht anwendbar

Rover Befehle

Sketch Object

RV.COLORINPUT
RV.COLORINPUT.RED
RV.COLORINPUT.GREEN
RV.COLORINPUT.BLUE
RV.COLORINPUT.GRAY

Command Syntax

Tl-Innovator™ Rover — Datenblatt fiir programmierbare Komponente

320



Rover Befehle

Code-
Beispiel: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Send "READ
RV.COLORINPUT.RED"

Get (C)
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Datenblatt zum geriiteeigenen Helligkeitssensor

Light Brightness Sensor =2 QLIS GY

Titel Gerateeigener Helligkeitssensor

Tl Artikelname Eingebaut in Hub

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Integrierter Helligkeitssensor unten am Hub. Der
Sensor erfasst die Lichtintensitat.

Kategorie Umweltsensoren

Hub Verbindung gerdteeigene

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

HUB Befehle
Sketch Object BRIGHTNESS
Command Syntax Send("READ BRIGHTNESS")

Code Samples . ] .
Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Ablesen des Send ("READ
integrierten BRIGHTNESS")
Helligkeitssensors Get (B)
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Datenblatt fiir TI-Innovator™ Rover Gerditeeigener Elektromotor

Motors

Titel Tl-Innovator™ Rover-Motoren

Tl Artikelname In Tl-Innovator™ integriertRover

Menge 2 -1 an jedem Rad mit einem Elektromotor und
einem Drehgeber zur Nachverfolgung von Rotationen.

Enthalten in Tl-Innovator™ Rover

Beschreibung Motoren, die zum unabhdngigen Bewegen der Rader
mit variablen Drehzahlen programmiert werden
kénnen.

Kategorie Motoren

Hub Verbindung Gerateeigen im Rover

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmafBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

Rover Befehle Send "SET RV.MOTORS
Sketch Object RV.MOTORS

Command Syntax

Code-
Beispiel: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Direktsteuerung der | Send "SET RV.MOTORS"
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Rover Befehle Send "SET RV.MOTORS

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Motoren.

[SET] RV.MOTORS [LEFT]
[CW|CCW]
<pwm
value | BRAKE | COAST>
[RIGHT] [CW|CCW]
<pwm
value | BRAKE | COAST>

[DISTANCE ddd
[M| [UNITS] |REV|FT] ]

| [TIME s.ss]
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Datenblatt fiir TI-Innovator™ Rover geriiteeigene RGB (Rot-Griin-
Blau) LED

a
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Titel Tl-Innovator™ Rover RGB (Rot-Griin-Blau) LED

Tl Artikelname In Tl-Innovator™ integriertRover

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Rover

Beschreibung Lichtemittierende Diode mit unabhdngig anpassbaren

roten, griinen und blauen Elementen. Kann eine grofle
Vielfalt an Farben erzeugen.

Kategorie LEDs und Anzeigen
Hub Verbindung Gerateeigen im Rover
Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

Rover Befehle
Sketch Object RV.COLOR

Command Syntax

;Z?siiek Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel
LED konfigurieren Send ("SET RV.COLOR 255
Hinweis: 0 255")
RV.COLOR
unterstitzt
dieselben
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Rover Befehle

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Funktionen wie das
Hub-COLOR-Objekt.
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Datenbliitter zum gerdteeigenen Lautsprecher

Lautsprecher (auf Riickseite von Hub) ist adressierbar als "SOUND" in Hub Befehlen fiir
Anweisungsfolgen.

Titel Gerdteeigene Lautsprecher

Tl Artikelname Eingebaut in Hub

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Hub

Beschreibung Eingebauter Lautsprecher an der Riickseite des Hubs.
Wandelt elektrischen Strom in horbare Signale um.

Kategorie Tonausgabe

Hub Verbindung gerateeigene

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Nicht anwendbar

HUB Befehle

Sketch Object SOUND

Command Syntax Send("SET SOUND ...")
Frequenz in Hz oder Note als C1, CS1, D2, ...
[ZEIT Dauer in Sekunden]

Code Samples ) . .
Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Ton bei 261,23 Hz Send (“SET SOUND

wiedergeben 261.23")
Den Ausdruck 2”8 Send ("SET SOUND eval
(= 256) auswerten (27~8)")

und diesen Ton
wiedergeben
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HUB Befehle

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Den Ausdruck 278
(= 256) auswerten
und diesen Ton fir
0,25 Sekunden
wiedergeben

Send (“"SET SOUND eval
(278) TIME .25")

Den Ausdruck 279
(=512) auswerten
und diesen Ton fir
0,25 Sekunden
wiedergeben
(Ergebnis der
Auswertung von
1/4)

Send (“"SET SOUND eval
(279) TIME eval(1/4)"™)

Lautsprecher
ausschalten

Send (“SET SOUND OFF")
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Datenblatter zu 1I/O-Modulen

Die Datenblatter zu TI-Innovator™ I/O-Modulen enthalten Folgendes: Produktname und
-nummer, eine Kurzbeschreibung, ein Produktbild, Spezifikationen, wie die
Komponente an den Tl-Innovator™ Hub angeschlossen wird und Hub-Befehle mit
einfachen Code-Beispielen.

Lésen Sie Probleme mit Ihren TI-Innovator™ /O Modulen mit diesen Testprogrammen.

Links zum Thema

Umweltsensoren

LEDs und Anzeigensensoren
Bewegungs- und Entfernungssensoren
Motoren

Strom- und Signalsensoren
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Umweltsensoren

Links zum Thema

Datenblatt zum analogen Lichtsensor

Datenblatt zum Feuchtigkeitssensor
Temperatursensor

Datenblatt zum Temperatur- und Feuchtigkeitssensor

Datenblatt zur Wasserpumpe
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Datenblatt zum analogen Lichtsensor

Titel Analoger Lichtsensor

Tl Artikelname STEMKT/AC/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ |/O-Module-Paket

Beschreibung

Ein Sensor, der die Intensitdt des Umgebungslichts

erfasst.

Kategorie

Umweltsensoren

Hub Verbindung

4-Pin-Kabel an einen dieser Anschliisse: IN 1, IN 2, IN

3

Montageanleitung

Nicht anwendbar

Vorsichtsmafnahmen

brechen

Lichtsensorkabel kdnnen bei zu hdaufigem Biegen

Technische Daten

Maximale Spannung: 150, maximale Leistung: 100,
Umgebungstemperatur: -30~+70, Spektrum-

Spitzenwert: 540

HUB Befehle

Sketch Object

LIGHTLEVEL

Command Syntax Send("READ LIGHTLEVEL n")

Code Samples

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Konfigurieren Sie
das Programm zur
Verwendung von
LIGHTLEVEL an Port
IN 1

Send ("CONNECT
LIGHTLEVEL 1 TO IN 1")

Lichtsensor ablesen

Send ("READ LIGHTLEVEL

1)
Get (L)
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Datenblatt zum Feuchtigkeitssensor

I
Titel Feuchtigkeitssensor
Tl Artikelname STEMKT/AC/MM/A

Beschreibung

Detektiert die Feuchtigkeit von Boden und misst die
Feuchtigkeit um den Sensor. Er kann dazu verwendet
werden, um zu entscheiden, ob die Pflanzen in einem
Garten gegossen werden muissen.

Kategorie

Umweltsensoren

Hub Verbindung

4-Pin-Kabel an einen dieser Anschliisse: IN 1, IN 2, IN
3

Montageanleitung

VorsichtsmaBnahmen

Dieser Sensor ist nicht verstarkt gegen Kontamination
mit Wasser oder langeren Verbleib im Wasser und
kann fiir elektrolytische Korrosion in allen Sonden
anfallig sein. Dieser Effekt wird durch die
Verwendung der 3,3 V von IN 1 und IN 2 abgemildert.

Technische Daten

Betriebsspannung: 3,3~5 V, Betriebsstrom: 35 mA,
Sensor-Output

Wert in trockenem Boden: 0 ~ 300, Sensor Output-
Wert in feuchtem Boden: 300 ~ 700, Sensor Output-
Wert in Wasser: 700 ~ 950, PCB-GroRe: 2,0 cm X 6,0
cm, Betriebsspannung: 3,3~5 V, Betriebsstrom:
35mA, Sensor Output-Wert in trockenem Boden:: 0 ~
300, Sensor Output-Wert in feuchtem Boden: 300 ~
700

Diese Outputwerte ergeben keinen Sinn. Sie gelten
eventuell fur einen 10-bit-ADC.

HUB Befehle

Sketch Object MOISTURE

Command Syntax

Code-

Beispiel: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Verbinden Sie den Send "CONNECT MOISTURE

Datenblétter zu I/O-Modulen

333



HUB Befehle

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Feuchtigkeitssensor | 1 IN 1"

mit IN 1
Konfigurieren Sie Send "RANGE MOISTURE 1
den Messbereich 0 100"

zwischen 0 und
100. Der Bereich ist
ein Index und hat
keine Einheiten.

Lesen Sie den Send "READ MOISTURE 1"

Sensor ab. Get moisture
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Datenblatt zum Temperatursensor

Temperature Sensor
vi2 ‘@

Titel

Temperatursensor

TI Artikelname

STEMKT/AC/F

Beschreibung

Verwendet einen Thermistor zum Messen der
Umgebungstemperatur. Der Widerstand des
Thermistors dndert sich je nach
Umgebungstemperatur. Dieser Widerstandswert
andert den Output eines Spannungsteilers, der vom
Tl-Innovator™ Hub gemessen in einen
Temperaturwert in Grad Celsius konvertiert wird. Der
Betriebsbereich betragt -40 bis 125 °C, mit einer
Genauigkeit von 1,5 °C. Dieser Sensor ist nicht
wasserdicht und kann nicht eingetaucht werden.

Kategorie

Umweltsensoren

Hub Verbindung

4-Pin-Kabel an einen dieser Anschliisse: IN 1, IN 2, IN
3

Montageanleitung

VorsichtsmaBnahmen

Technische Daten

Betriebsspannung: 3,3~ 5V
Nullstromwiderstand des Thermistors: 100 KQ
Widerstandstoleranz: £ 1 %

Thermistor: NCP18WF104F03RC (NTC)
Nominale B-Konstante: 4250 ~ 4299K
Betriebstemperaturbereich: - 40 °C bis 125 °C
Genauigkeit: £ 1,5 °C

HUB Befehle

Sketch Object TEMPERATURE

Command Syntax
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HUB Befehle

Code-

Beispiel: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel
Den Send "CONNECT
Temperatursensor TEMPERATURE 1 TO IN 1"
mit IN 1 Port
verbunden

Lesen Sie den
Temperaturwert
vom Sensor in Grad
Celsius ab.

Send "READ TEMPERATURE
lll

Get t
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Datenblatt zum Temperatur- und Feuchtigkeitssensor

Titel Temperatur- und Luftfeuchtigkeitssensor
Tl Artikelname STEMKT/AC/HT/A
Beschreibung Der Temperatur- und Feuchtigkeitssensor, der den

Prozentsatz der Feuchtigkeit und der Temperatur in
Grad Celsius misst.

Kategorie Umweltsensoren
Hub Verbindung 4-Pin-Kabel an einen dieser Anschliisse: IN 1, IN 2, IN
3

Montageanleitung

Vorsichtsmafnahmen

Technische Daten Eingangsspannung: 3,3V und 5V
Messung der Spannung: 1,3 - 2,1 mA
Messung des Feuchtigkeitsbereichs: 20 % - 90 % RH
Messung des Temperaturbereichs: 0 - 50 °C
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HUB Befehle

Sketch Object DHT

Command Syntax Der Sensor meldet eventuell keine zutreffenden
Ablesungen wahrend der anfanglich Aufwarmperiode.

Code-

Beispiel: Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Verbinden Sie den
DHT-Sensor mit

Port IN 2

Send "CONNECT DHT 1 TO
IN 2 "

Ablesen der
Temperatur vom
DHT-Sensor

Send "READ DHT 1
TEMPERATURE"

Get temperature

Ablesen der
Feuchtigkeit vom
DHT-Sensor

Send "READ DHT 1
HUMIDITY"

Get humidity
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Datenblatt zur Wasserpumpe

Titel Wasserpumpe

Tl Artikelname STEMKT/AC/WP/A

Beschreibung Die Wasserpumpe wird in Projekten verwendet, die
flieRendes Wasser zur Bewdasserung etc. verwenden.

Kategorie Umweltsensoren

Hub Verbindung Wird mit dem TI-Innovator™ Hub tiber ein MOSFET-

Modul verbunden.

Montageanleitung

Vorsichtsmafnahmen

Technische Daten Eintauchbare Pumpe
Plastikrohren: 18 Zoll Lange
Drahte: 18 Zoll Lange

HUB Befehle Vgl. MOSFET-Befehle

Sketch Object -
Kontrolle durch ein MOSFET Modul.

Command Syntax

Code-
Beispiel: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel
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LED- und Anzeigensensoren
Links zum Thema

e Datenblatt zur weiRen LED
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Datenblatt zur weifSen LED

Titel Weile LED

Tl Artikelname STEMKT/AC/C

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ 1/O-Module-Paket

Beschreibung

Weilles LED-Modul, das in eine beliebige Position
gebogen werden kann.

Kategorie

LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung

4-Pin-Kabel an einen dieser Anschlisse: OUT 1, OUT

2,0UT3

Montageanleitung

Die LED an die Buchse anschliefen — langerer Arm
(Leitung) ist positiv (Anode). Wenn beide Leitungen
gleich lang sind, ist die Leitung neben der flachen
Ecke am LED-Gehduse die negative Leitung

(Kathode).

Vorsichtsmafnahmen

Biegen Sie die Leitungen nicht wiederholt; dies

schwiacht die Drahte und kann dazu fuhren, dass sie

brechen.

Technische Daten

Betriebsspannung: 3,3 V/5 V, Leuchtfarbe: Weil3

HUB Befehle

Sketch Object

LED

Command Syntax Send("SET LED 1 TO ON/OFF [[BLINK| TOGGLE]

frequency] [[TIME] seconds]")

Code Samples

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Konfigurieren Sie

das Programm zur
Verwendung einer
LED an Port OUT 1

Send ("CONNECT LED 1 TO

ouT 1")
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HUB Befehle

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

LED ANSCHALTEN Send ("SET LED 1 ON")

LED AUSSCHALTEN Send ("SET LED 1 OFF")

Externe LED Send ("SET LED 1 TO ON
5 Sekunden lang TIME 5")

einschalten

Die externe LED Send ("SET LED 1 TO ON
einschalten und BLINK 2 TIME 5")

5 Sekunden lang
bei 2 Hz (2-mal pro
Sekunde) blinken
lassen
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Bewegungs- und Entfernungssensoren
Links zum Thema

e Datenblatt zum Sensor fiir das magnetische Feld (Halleffekt)

e Datenblatt Ultraschall-Ranger

Datenblétter zu I/O-Modulen 343



Datenblatt zum Sensor fiir das magnetische Feld (Halleffekt)

Titel

Hall-Generator

Tl Artikelname

STEMKT/AC/HS/A

Beschreibung

Misst das magnetische Feld um den Sensor unter
Verwendung des Halleffekts.

Der Sensor meldet einen niedrigen Wert in
Anwesenheit eines magnetischen Felds und einen
hohen Wert in der Abwesenheit eines solchen. Er
kann dazu verwendet werden um zu entdecken, ob
ein Magnet dicht am Sensor ist.

-2

Kategorie

Bewegungs- und Entfernungssensoren

Hub Verbindung

4-Pin-Kabel an einen dieser Anschlisse: IN 1, IN 2, IN
3

Montageanleitung

VorsichtsmaBnahmen

Technische Daten

Dimensionen: 130 mm x 90 mm x 9,5 mm
Gewicht GW 6 g

HUB Befehle

Sketch Object

ANALOG.IN

Command Syntax

Code-
Beispiel:

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Verbinden Sie den Send "CONNECT
Halleffekt Sensor ANALOG.IN 1 TO IN 3"
mit dem IN3 Port

Lesen Sie den Wert | Send "READ ANALOG.IN
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HUB Befehle

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel
des magnetischen "
Felds ab, der vom Cet m

Sensor gemeldet
wird.
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Datenblatt zum Ultraschall-Ranger

Titel Ultraschall Ranger

Tl Artikelname STEMKT/AC/E

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Ultrasonic Ranger Module

Beschreibung

Kontaktfreies Messmodul, das den Abstand zum
Sensor in meter liest.

Kategorie

Bewegungs- und Entfernungssensoren

Hub Verbindung

4-Pin-Kabel an einen dieser Anschliisse: IN 1, IN 2

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Separat erhiltlich, nicht im I/O-Module-Paket
enthalten

Technische Daten

Betriebsspannung: 3,3~5 V, Betriebsstrom: 15 mA,
Ultraschallfrequenz: 42 kHz, Messbereich: 3-400 m,
Auflosung: 1 m, Ausgang: PWM

HUB Befehle

Sketch Object RANGER

Command Syntax Send("READ RANGER n")
Get(R)

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Konfigurieren Sie Send ("CONNECT RANGER 1
das Programm zur TO IN 1")

Verwendung von
RANGER an Port

IN1
Den Ultrasonic Send ("READ RANGER 1")
Ranger lesen Get (R)
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Motoren
Links zum Thema

e Datenblatt zum Servomotor

e Datenblatt zum Vibrationsmotor
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Datenblatt zum Servomotor

Titel Servo Motor

Tl Artikelname STEMKT/AC/D

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ 1/O-Module-Paket

Beschreibung 360-Grad-Servomotor mit durchgehender Rotation

und Getriebe- sowie Feedback-System — eingesetzt in
Roboter-Antriebsmechanismen.

Kategorie Motoren

Hub Verbindung 4-Pin-Kabel nur an diesen Port: OUT 3

Montageanleitung Befestigen Sie mit einer der mitgelieferten
Schrauben ein Getriebe auf der Oberseite des
Servomotors.

VorsichtsmalRnahmen Verwenden Sie eine zusatzliche Stromquelle. Halten
Sie nicht die Achse des Servo Motors, wahrend sie
sich dreht. Drehen Sie ferner nicht den Servo Motor
per Hand.

Technische Daten Betriebsgeschwindigkeit: 110 U/min (4,8 V),
130 U/min (6 V); Stillstand-Drehmoment:
1,3 kg.cm/18,09 oz.in (4,8 V), 1,5 kg.cm/20,86 oz.in
(6 V); Betriebsspannung: 4,8 V~6 V

HUB Befehle

Sketch Object SERVO

Command Syntax Send("SET SERVO n TO [CW/CCW] speed [[TIME]
seconds] -- Geschwindigkeit von -100 bis 100, CW/CCW
(im Uhrzeigersinn/gegen den UZS) optional, falls die
Geschwindigkeit <0 betragt, CCW, andernfalls CW, auBer
das Stichwort CW/CCW ist spezifiziert,
ZEIT optional, in Sekunden, Standardwert = 1 Sekunde
(fur kontinuierlichen Servo-Betrieb)

(Im Uhrzeigersinn/gegen den Uhrzeigersinn erforderlich,
wenn ZEIT/Sekunden NICHT festgelegt.)
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HUB Befehle

Code Samples

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Konfigurieren Sie
das Programm zur
Verwendung von
SERVO an Port
ouT 3

Send ("CONNECT SERVO 1
TO OUT 3")

SERVO fur zwei
Sekunden fir
Drehung gegen den
Uhrzeigersinn
(CCW) bei voller
(100 %)
Geschwindigkeit
einstellen

Send ("SET SERVO 1 CCW
100 2M)

SERVO fir eine
Sekunde
(Standardzeit, falls
nicht spezifiziert)
fir Drehung im
Uhrzeigersinn (CW)
bei halber (50 %)
Geschwindigkeit
einstellen

Send ("SET SERVO 1 CW
50")

SERVO ausschalten

Send ("SET SERVO 1
ZERO")
oder

Send ("SET SERVO 1
STOP")
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Datenblatt zum Vibrationsmotor

Titel Vibrationsmotor

Tl Artikelname STEMKT/AC/B

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ 1/O-Module-Paket

Beschreibung

Miinzenformiger Motor, der bei Eingangslogik HIGH
vibriert.

Kategorie

Motoren

Hub Verbindung

4-Pin-Kabel an einen dieser Anschlisse: OUT 1, OUT
2,0UT3

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Verwenden Sie eine zusatzliche Stromquelle.

Technische Daten

Betriebsspannung: 3,0 V bis 5,5 V, Steuerungsmodus:
Logikstufe (bei Logik HIGH ist der Motor AN, bei LOW
ist der Motor AUS), Nenngeschwindigkeit:

9000 U/min

HUB Befehle

Sketch Object VIB.MOTOR

Command Syntax Send("SET VIB.MOTOR 1 TO pwm") — pwm von 0 bis 255

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Konfigurieren Sie Send ("CONNECT
das Programm zur VIB.MOTOR 1 TO OUT 1")

Verwendung von
ANALOG.OUT an

Port OUT 1
Vibrationsmotor Send ("SET VIB.MOTOR 1
ausschalten TO 0")
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HUB Befehle

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Vibrationsmotor
bei voller Leistung
einschalten

Send ("SET VIB.MOTOR 1

TO 255")

Vibrationsmotor
bei halber Leistung
einschalten

Send ("SET VIB.MOTOR 1

TO 128")

Datenblétter zu I/O-Modulen

351



Strom und Signalsensoren
Links zum Thema

e MOSFET
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MOSFET-Datenblatt

Titel MOSFET
Tl Artikelname STEMKT/AC/MOSFET/A
Beschreibung Ermoglicht lhnen, Projekte mit héherem Strom mit

dem Tl-Innovator™ Hub zu kontrollieren. Er wird
normalerweise mit Gleichstrommotoren und -
pumpen verwendet. Er kann nicht mit
Wechselstromnetzteilen verwendet werden.

Das MOSFET erlaubt die Verbindung einer externen
Stromquelle, wie AA-Batterien, um den Motor
anzutreiben, und erlaubt dem Tl-Innovator™ Hub, die
Motorgeschwindigkeit zu kontrollieren.

Dies erlaubt es dem TI-Innovator™ Hub, ein Gerat mit
hohem Strom zu kontrollieren, ohne dem Gerat direkt
Strom zuzufihren.

Die positive Leitung des Netzteils ist mit dem (+)
Schraubenterminal verbunden und die negative
Leitung ist mit dem (-) Schraubenterminal verbunden.
Die positive Leitung des Gerats ist mit dem OUT-
Schraubenterminal verbunden und die negative
Leitung des Gerdts ist mit dem GND-
Schraubenterminal verbunden.

Kategorie

Hub Verbindung Betriebsspannung: 5V, Vin: 5~ 15V
MOSFET-Modell: CJQ4435

Montageanleitung

VorsichtsmaBnahmen Indirekte Pin-Unterstiitzung.

Technische Daten

Datenblétter zu I/O-Modulen 353



HUB Befehle

Sketch Object

Command Syntax

Das MOSFET kann mit OUT 1, OUT 2 oder OUT 3
verbunden sein. Jedoch schaltet sich das Gerat bei
Verwendung von OUT 3 nicht vollstandig ab.

Es wird empfohlen, die Verwendung von OUT 3 zu

vermeiden.

Code
Beispiel:

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Verbinden Sie das
MOSFET mit dem
OUT 1 Port

Send "CONNECT
ANALOG.OUT 1 TO OUT 1"

Kontrollieren Sie
den verbundenen
Motor bzw. die
verbundene Pumpe
fir drei Sekunden
bei einer
Geschwindigkeit
von 50 %

Send "SET ANALOG.OUT 1
128 TIME 3"
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Datenbldtter zum Tl-Innovator™ Breadboard

Die Datenbladtter zum TI-Innovator™ Breadboard enthalten Folgendes: Produktname
und -nummer, Kurzbeschreibung, Abbildung des Produkts, technische Daten, Hinweise
zum Anschluss an den Tl-Innovator™ Hub und einfache Codebeispiele.

Links zum Thema

Breadboard-Komponenten und verwendbare Pins
Umweltsensoren

LEDs und Anzeigen

Motoren

Strom- und Signalkontrolle

Passive Komponenten
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Breadboard-Komponenten und verwendbare Pins

Im Folgenden sind samtliche Komponenten des Breadboard-Pakets und die
verwendbaren Pins fiir die einzelnen Komponenten erldutert.

Komponente

Verwendung mit Pins

1 Breadboard

40 Jumper-Kabel mannlich/weiblich

40 Jumper-Kabel ménnlich/ménnlich

5 griine LEDs

BB 1-10

10 rote LEDs

BB 1-10

2 RGB-LEDs (Rot-Griin-Blau)

BB 8-10

10 Widerstande 100 Q

10 Widerstande 1 kQ

10 Widerstande 10 kQ

10 Widerstande 100 kQ

10 Widerstande 10 MQ

1 Diode

BB 1-10

1 Thermistor

BB 5,6,7 (analoger Eingang erforderlich)

1 SPDT Schiebeschalter

BB 1-10

1 DIP Schalter mit 8 Positionen

BB 1-10 (digitaler Eingang)

1 SIP mit 8 100-Q-Widerstdanden

1 Potentiometer mit Drehknopf BB 5,6,7
1 Kondensator 100 uF -
1 Kondensator 10 uF -
1 Kondensator 1 pF -
1 Display mit 7 Segmenten BB 1-10

1 kleiner Gleichstrommotor

BB 1-10 (arbeitet digital zur Erzeugung
von softwarebasierter PWM)

2 TTL Leistungs-MOSFETs

BB 1-10

1 analoger Tl Temperatursensor

BB 5,6,7 (analoger Eingang erforderlich)

1 Sensor fir sichtbares Licht

BB 5,6,7 (analoger Eingang erforderlich)

1 Halter fiir 4 AA-Batterien

1 Infrarot-Empfanger

BB 1-10 (digitaler Eingang)

1 Infrarot-Sender

BB 1-10 (digitaler Ausgang)
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Umweltsensoren
Links zum Thema

e Datenblatt Thermistor
e Datenblatt zum Tl Analog-Temperatursensor

e Datenblatt zum Sensor fir sichtbares Licht
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Datenblatt Thermistor

4

Titel Thermistor

Tl Artikelname STEMEE/AC/THERM/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Widerstand, dessen Widerstand sich je nach
Temperatur dndert. Verwendet zum Messen und
Kontrollieren.

Kategorie

Umweltsensoren

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Keine Polaritat

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Widerstand in Ohm bei 25 C: 10.000,
Widerstandstoleranz: +1 % B-Wert-Toleranz: +1 %,
Betriebstemperatur: -40 °C ~ 125 °C, Leistung — Max.:
7,5 mW

HUB Befehle

Sketch Object THERMISTOR

Command Syntax Send("READ THERMISTOR n")

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Konfigurieren Sie Send ("CONNECT
das Programm zur THERMISTOR 1 TO BB 1")

Verwendung von
THERMISTOR an

Stift BB1.
Ablesen des Send ("READ THERMISTOR
Thermistors i)

Get (T) :Disp T
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Datenblatt zum Tl Analog-Temperatursensor

P

Titel Tl analoger Temperatursensor

Tl Artikelname STEMEE/AC/TEMPSN/A

Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung Sensor, der eine Voltzahl meldet, die proportional ist

zur Umgebungstemperatur innerhalb eines Bereichs
von =55 °C bis 130 °C.

Kategorie Umweltsensoren
Hub Verbindung Breadboard-Schaltung
Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Genauigkeit bei +30 °C 2,5 °C (max.)’
Genauigkeit bei +130 °C und -55 °C +3,5 bis +3,8 °C
(max.)’
Versorgungsspannungsbereich +2,4 V bis +5,5 V’

Stromverbrauch 10 pA (max.), Nichtlinearitat +0,4 %
(Typ), Ausgangsimpedanz 160 Q (max.), Lastregelung
O MA < IL< +16 pA

Siehe: Detaillierte technische Dokumentation.

HUB Befehle
Sketch Object TEMPERATURE
Command Syntax Send("READ TEMPERATURE n")

Code Samples N i L.
Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Konfigurieren Sie Send ("CONNECT

das Programm zur TEMPERATURE 1 TO BB
Verwendung von 10

TEMPERATURE am

Stift BB1.

Ablesen des Send ("READ TEMPERATURE

Temperatursensors ")
Get (T):Disp T
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Datenblatt zum Sensor fiir sichtbares Licht

Titel Sichtbarer Lichtsensor

Tl Artikelname STEMEE/AC/LHTSEN/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung Sensor, der die Starke des Umgebungslichts anzeigt.
Kategorie Umweltsensoren

Hub Verbindung Breadboard-Schaltung

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten

HUB Befehle

Sketch Object LIGHTLEVEL oder ANALOG.IN

Command Syntax Send("READ LIGHTLEVEL n")

Code Samples N .
Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Konfigurieren Sie
das Programm zur
Verwendung von
LIGHTLEVEL an Stift
BB 4

Send ("CONNECT
LIGHTLEVEL 1 TO BB 4")

Lichtsensor ablesen

Send ("READ LIGHTLEVEL
lll)
Get (L) :Disp L

Datenblétter zum Tl-Innovator™ Breadboard 361



LEDs und Anzeigen

Links zum Thema

Datenblatt zur griinen LED

Datenblatt zur RGB-LED (Rot-Griin-Blau)
Datenblatt zur roten LED

Datenblatt zur Diode

Datenblatt zum Display mit 7 Segmenten
Datenblatt zum Infrarot-Empfanger

Datenblatt zum Infrarot-Sender

362 Datenblétter zum Tl-Innovator™ Breadboard



Datenblatt zur griinen LED

Titel Griine LED

Tl Artikelname STEMEE/AC/LED/A

Menge 5

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Lichtemittierende Diode, die griin leuchtet, wenn
Strom durch sie flieR3t.

Kategorie

LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Langerer Arm (Leitung) ist positiv (Anode). Wenn
beide Leitungen gleich lang sind, ist die Leitung
neben der flachen Ecke am LED-Gehé&use die negative
Leitung (Kathode).

VorsichtsmaBnahmen Die Leitungen der LEDs nicht direkt in den

Breadboard-Stecker des Hubs stecken. Bauen Sie die
Komponenten auf dem Breadboard zusammen und
verwenden Sie die bereitgestellten Anschlusskabel,
um das Breadboard an den Hub anzuschlieRen.

Technische Daten

Durchlassspannung (Vf) (Typ): 2,1 V, Strom — Test:
10 mA, Sichtwinkel: 36 °Befestigungsart:
Durchgangsloch.

HUB Befehle

Sketch Object

LED oder DIGITAL.OUT

Command Syntax Send("SET LED i [TO] 0-255 [[BLINK| TOGGLE] frequency]

[[TIME] seconds]")

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Send ("SET LED 1 TO
ON")
Send ("SET LED 1 TO
OFE")
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HUB Befehle

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Send ("SET LED 1 TO ON
TIME 5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON")
Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO OFE")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON TIME 5")
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Datenblatt zur RGB-LED (Rot-Griin-Blau)

Titel RGB (Rot-Griin-Blau) LED

Tl Artikelname STEMEE/AC/LED/B

Menge 2

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Lichtemittierende Diode mit unabhangig anpassbaren
roten, griinen und blauen Elementen. Kann eine grofle
Vielfalt an Farben erzeugen.

Kategorie

LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Die Leitungen der LEDs nicht direkt in den

Breadboard-Stecker des Hubs stecken. Bauen Sie die
Komponenten auf dem Breadboard zusammen und
verwenden Sie die bereitgestellten Anschlusskabel,
um das Breadboard an den Hub anzuschlieRen.

Technische Daten

Nicht anwendbar

HUB Befehle

Sketch Object

RGB

Command Syntax

Send("SETRGB 1 TO rgb") - r = roter Wert, g = griiner
Wert, b = blauer Wert

Send("SET RGB 1 TO r g b [[BLINK| TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]")

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

LED konfigurieren Send ("SET RGB 1 ON ON
OFF")
Send ("SET RG 1 255 128
Oll)

Send ("SET RGB 1 255
128 0 TIME 10")
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HUB Befehle

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Send ("SET RGB 1 255
128 0 BLINK 20 TIME
10")

Send ("SET RED 1 0")

Send ("SET GREEN 1 128
BLINK 2 TIME 10")
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Datenblatt zur roten LED

.
Titel Rote LED
TI Artikelname STEMEE/AC/LED/C
Menge 10
Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Lichtemittierende Diode, die rotes Licht aussendet,
wenn Strom durch sie flieRt.

Kategorie

LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Langerer Arm (Leitung) ist positiv (Anode). Wenn
beide Leitungen gleich lang sind, ist die Leitung
neben der flachen Ecke am LED-Gehduse die negative
Leitung (Kathode).

VorsichtsmalRnahmen Die Leitungen der LEDs nicht direkt in den

Breadboard-Stecker des Hubs stecken. Bauen Sie die
Komponenten auf dem Breadboard zusammen und
verwenden Sie die bereitgestellten Anschlusskabel,
um das Breadboard an den Hub anzuschlieRen.

Technische Daten

Durchlassspannung (Vf) (Typ): 2 V, Strom — Test:
10 mA, Sichtwinkel: 60 °Befestigungsart:
Durchgangsloch

HUB Befehle

Sketch Object

LED oder DIGITAL.OUT

Command Syntax

Send("SET LEDn ...")
ON/OFF
[BLINK-Frequenz]
[ZEIT Dauer]

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

LED konfigurieren Send ("SET LED 1 TO
ONH)
Send ("SET LED 1 TO
OFF")

Datenblétter zum Tl-Innovator™ Breadboard

367



HUB Befehle

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Send ("SET LED 1 TO
BLINK 2 TIME 5")

Send ("SET LED 1 TO ON
TIME 5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO OFF")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO BLINK 2 TIME 5")
Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON TIME 5")

368 Datenblétter zum Tl-Innovator™ Breadboard



Datenblatt zur Diode

1% »

Titel Diode

Tl Artikelname STEMEE/AC/DIO/A

Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket
Beschreibung Komponente, die es einem elektrischen Strom

erlaubt, in eine Richtung zu flieRen, und die zugleich
den Stromfluss in die Gegenrichtung blockiert .

Kategorie LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung Breadboard-Schaltung

Montageanleitung Leitung nahe dem grauen Band ist die Kathode
(negativer Stift)

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Spannung - Gleichstrom verpolungssicher (Vr),
(max.): 100 V, Strom - gleichgerichteter
Durchschnittswert (lo): 200 mA, Spannung - Durchlass
(Vf) (max.) @ If: 1V bei 10 mA, Drehzahl: Schwaches
Signal =< 200 mA (lo), Alle Drehzahlen, Strom -
Sperrstrom bei Vr: 5 pA bei 75 V, Kapazitat bei Vr, F:
4 pF bei 0V, 1 MHz, Betriebstemperatur —
Knotenpunkt: -65 °C~ 175 °C
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Datenblatt zum Display mit 7 Segmenten

Titel Display mit 7 Segmenten

Tl Artikelname STEMEE/AC/DISP/A

Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung Anordnung von LEDs zur Anzeige von Zahlen und

einigen Buchstaben. Dariiber hinaus ist eine LED flr
das Dezimaltrennzeichen vorhanden.

Kategorie LEDs und Anzeigen
Hub Verbindung Breadboard-Schaltung
Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmafRnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten 20 mA max. pro Segment, Vf: 2V

HUB Befehle

Sketch Object DIGITAL.OUT

Command Syntax Send("SET DIGITALOUTnON")-n=1to7

Code Samples N i L.
Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Konfigurieren Sie For (N, 1, 7)

das Programm so, Send ("CONNECT

dass 7 digitale DIGITAL.OUT eval (N) TO
Ausgdnge BB eval (N)")

(DIGITAL.OUT) auf
den Pins BB 1 bis 7
verwendet werden.

Send ("SET DIGITAL.OUT
eval (N) ON")

End
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Datenblatt zum Infrarot-Empfénger

i
Titel Infrarot Empfanger

Tl Artikelname STEMEE/AC/REC/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Seitwarts emittierende Infrarot-LED ist zur Paarung
mit dem LTR-301 Photo-Transistor konstruiert.

Kategorie

LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Verlustleistung: 100 mW, Spitzensperrstrom: 3 A mit
300 x 1 ps Impulsen pro Sekunde, Dauersperrstrom:
50 mA, Sperrspannung: 5 V, Durchlassspannung:

1,2 V, Betriebstemperaturbereich: -55 °C - 100 °C
Spitzen-Wellenlange: 940 nM, Sichtwinkel: 40 °

HUB Befehle

Sketch Object DIGITAL.IN

Command Syntax Send("READ DIGITAL.IN n")

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Send ("CONNECT
DIGITAL.IN 1 TO BB 2")

Send ("READ DIGITAL.IN
l")
Get (D) :Disp D
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Datenblatt zum Infrarot-Sender

Titel Infrarot Sender

Tl Artikelname STEMEE/AC/TRANS/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Seitwarts messender Infrarot-Fototransistor, der zur
Paarung mit dem LTE-301 Infrarot-Emitter konstruiert
ist.

Kategorie

LEDs und Anzeigen

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaRBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Verlustleistung: 100 mW, Kollektor-Emitter-
Spannung: 30 V, Kollektor-Emitter-Spannung: 5V,
Betriebstemperatur: -40 °C bis 85 °C,
Lagertemperatur: -55 °C bis 100 °C

HUB Befehle

Sketch Object DIGITAL.OUT

Command Syntax Send("SET DIGITAL.OUT n ON")

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Send ("CONNECT
DIGITAL.OUT 1 TO BB
5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 ON")
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Motoren

Datenblatt zum kleinen Gleichstrommotor

Titel Kleiner Gleichstrommotor

Tl Artikelname STEMEE/AC/MOTOR/A

Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Motor, der Gleichstrom-Spannung in mechanische
Kraft umwandelt.

Kategorie

Motoren

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Nennspannung: 4,7 V, Betriebsspannung: 2,0-5,5V,
Leerlaufdrehzahl: 19.900 U/min, Leerlaufstrom:
0,11 A, bei maximaler Drehmomenteffizienz:

0,14 mN/m (1,4 g/cm), bei maximaler
Ausgangseffizienz: 0,23 W, Stillstandsmoment:

0,7 mN/m (7,1 g/cm), Blockierstrom: 0,42 A

HUB Befehle

Sketch Object DCMOTOR

Command Syntax Send("SET DCMOTOR n TO frequency [duty [TIME]
seconds]")

Frequenz - 1 bis 500 Hz, Arbeitszyklus 1 bis 99%
Arbeitszyklus (Standard: 50 %)
Sekunden = 1 sek standardmaRig
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HUB Befehle

Code Samples N . L.
Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Send ("SET DCMOTOR 1 TO
50 TIME 5")

374 Datenblétter zum Tl-Innovator™ Breadboard



Strom- und Signalkontrolle

Links zum Thema

e Datenblatt zum SPDT Schiebeschalter

e Datenblatt zum DIP-Schalter mit 8 Positionen

e Datenblatt zum SIP-Set mit 8 100 Ohm Widerstanden
e Datenblatt zum TTL Power MOSFET
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Datenblatt zum SPDT Schiebeschalter

Titel SPDT Schiebeschalter

Tl Artikelname STEMEE/AC/SWIT/A

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Einzelne Stange, Wechselschalter. Schieben Sie den
Drehschaltknopf vor und zuriick, um die Kontakte zu
offnen und zu schlieRen.

Kategorie

Strom- und Signalkontrolle

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

30V, 200 mA

HUB Befehle

Sketch Object SWITCH

Command Syntax Send("READ SWITCH n")

Code Samples

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Konfigurieren Sie Send ("CONNECT SWITCH 1
das Programm zur TO BB 1")
Verwendung von Send ("READ SWITCH 1")

SWITCH an Port BB
1

Get (T) :Disp T
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Datenblatt zum DIP Schalter mit 8 Positionen

Titel DIP Schalter mit 8 Positionen

Tl Artikelname STEMEE/AC/SWIT/B

Menge 1

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung Set von 8 Schiebeschaltern, (iber die das Verhalten

der Schaltkreiskomponenten an bestimmte
Situationen angepasst werden kann.

Kategorie Strom- und Signalkontrolle
Hub Verbindung Breadboard-Schaltung
Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten 0,100 Zoll, 100 mA, 20 VDC

HUB Befehle
Sketch Object DIGITAL.IN

Command Syntax Send("READ DIGITALIN n")-n=1to 8
oder
Send("READ SWITCHN")-n=11t0 8

Code Samples N . L.
Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

For (N, 1, 8)

Konfigurieren Sie Send ("CONNECT SWITCH
das Programm zur eval (N) TO BB eval (N)
Verwendung von ")

8 SWITCHes anden | send ("READ SWITCH eval
Pins BB 1 bis 8 (N) ™)

Get (S) :Disp S

End
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Datenblatt zum SIP Set mit 8 100 Ohm Widerstédnden

Fa o
—

Titel SIP Set mit 8 100 Ohm Widerstdanden

Tl Artikelname STEMEE/AC/RES/E

Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung 8 100 Ohm Widerstands-SIP Paket zur Verwendung
mit dem DIP Schalter mit 8 Positionen.

Kategorie Strom- und Signalkontrolle

Hub Verbindung Breadboard-Schaltung

Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten Bus-Array
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Datenblatt zum TTL Power MOSFET

i
N

- ) E
L] r:l
{2
Titel TTL Leistung MOSFET
Tl Artikelname STEMEE/AC/MOSFET/A
Menge 2
Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Zum Verstdrken oder zum Umschalten von
elektronischen Signalen verwendeter Transistor.

Kategorie

Strom- und Signalkontrolle

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Verbinden Sie das G-Gate mit dem BB Stift des TI-
Innovator™ Hubs, das D-DRAIN zur kontrollierten Last
(z. B. Gleichstrommotor) und das S-SINK mit der
Erde.

VorsichtsmaBnahmen

Wenn die Metallplatte des MOSFETS bei der
Benutzung heiB wird, die Batterie sofort abklemmen
und alle Verbindungen erneut prifen.

Technische Daten

unterstutzt 100 A

HUB Befehle

Sketch Object RELAIS
oder
ANALOG.OUT

Command Syntax Send("SET RELAY n TO ON/OFF [[TIME] seconds]")
oder

Send("SET ANALOG.OUT n TO 0-255/0ON/OFF [[BLINK]
frequency] [[TIME] seconds]")

Code Samples Hinweis: Ein MOSFET kann entweder als ON/OFF-
Steuerung (RELAIS) oder zur feiner abgestimmten
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HUB Befehle

Steuerung (ANALOG.OUT) verwendet werden.

Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Send ("CONNECT RELAY 1
TO BB 7")

Send ("SET RELAY 1 ON")

Send ("CONNECT
ANALOG.OUT 1 TO BB 7")

Send ("SET ANALOG.OUT 1
127")
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Passive Komponenten
Links zum Thema

e Zubehor

e Breadboard

e Kondensatoren
e Widerstande
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Zubehor

Datenblatt zum Set mit 40 Jumper-Kabeln mannlich zu mannlich

Titel

Set mit 40 Steckverbindungskabeln von Stecker zu
Stecker

Tl Artikelname STEMEE/AC/CABKT/A
Menge 40
Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Anschlusskabel Stecker zu Stecker zum Anschluss von
Komponenten an das Breadboard.

Kategorie

Zubehor

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen

Kabelfiihrung kann brechen, wenn wiederholt
gebogen

Technische Daten

mannlich zu mannlich
40-Set, 20 cm

Datenblatt zum Set mit 40 Jumper-Kabeln méannlich zu weiblich

Titel

Set mit 40 Steckverbindungskabeln von Steckern zu
Buchsen

Tl Artikelname

STEMEE/AC/CABKT/B
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Titel Set mit 40 Steckverbindungskabeln von Steckern zu
Buchsen

Menge 40

Enthalten in Innovator™ Breadboard-Paket

Beschreibung

Anschlusskabel Stecker zu Buchse zum Anschluss von
Komponenten an das Breadboard.

Kategorie

Zubehor

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar

Vorsichtsmafnahmen

Kabelfiihrung kann brechen, wenn wiederholt
gebogen

Technische Daten

mannlich zu weiblich
10-Set, 20 cm

Datenblatt zum Halter fiir 4 AA-Batterien

|- Al vy

Titel 4 AA Batteriehalter

Tl Artikelname STEMEE/AC/BATHLD/A
Menge 1

Enthalten in Innovator™ Breadboard-Paket

Beschreibung

Halter fur 4 AA-Batterien mit verzinntem Massivdraht
zum leichten Einsetzen in das Breadboard.

Kategorie

Zubehor

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Nicht anwendbar
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Titel 4 AA Batteriehalter

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten BHC-341-1A mit 150-mm-Adern, abisoliert und
verzinnt: 5 mm +/- 1 mm, UL1007, AWG 26
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Datenblatt zum Breadboard

Titel Breadboard

Tl Artikelname STEMEE/AC/BRDBD/A

Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket
Beschreibung Plattform zur Verbindung der elektronischen

Komponenten eines Projekts durch Einfligen von
Komponentenleitungen und Anschlusskabel in Stifte.

Kategorie Breadboard
Hub Verbindung Breadboard-Schaltung
Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmalRnahmen Verbinden Sie nicht die positiven und negativen
Leitungen einer Stromquelle mit derselben Gruppe
von 5 Stiften auf dem Breadboard. Damit kdnnten Sie
das Breadboard und die Stromquelle beschadigen.
Beachten Sie die korrekte Polaritdt: beim Anschluss
des Breadboards an den Hub. beim Anschluss von
Komponenten, die empfindlich auf Polaritat
reagieren, wie etwa LEDs und TTL Leistung MOSFET.

Siehe auch: TI-Innovator™ Hub-Ports und mit
Breadboard verwendbare Pins

Technische Daten 45,7x35,6x9,4 mm, 170 Verknupfungspunkt, POM-
Kunststoff (150 °C), Rundloch, mit Schrauben x 2 Stk
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Kondensatoren

Datenblatt zum Kondensator 100 uF

&
Titel Kondensator 100 pF
Tl Artikelname STEMEE/AC/CAP/A
Menge 1
Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Kondensator, der voriibergehend eine elektrische
Ladung von bis zu 100 pF speichert.

Kategorie

Kondensatoren

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Langerer Arm (Leitung) ist positiv (Anode). Wenn
beide Leitungen gleich lang sind, ist die Leitung
neben dem farbigen Streifen auf dem Gehdause die
negative Leitung (Kathode).

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Kapazitat: 100 uF, Toleranz: £20 %,
Bemessungsspannung: 16 V

Datenblatt zum Kondensator 10 pF

L 4

Titel Kondensator 10 uF

Tl Artikelname STEMEE/AC/CAP/B

Menge 1

Enthalten in Innovator™ Breadboard-Paket

Beschreibung

Kondensator, der voriibergehend eine elektrische
Ladung von bis zu 10 uF speichert.
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Titel

Kondensator 10 uF

Kategorie

Kondensatoren

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Langerer Arm (Leitung) ist positiv (Anode). Wenn
beide Leitungen gleich lang sind, ist die Leitung
neben dem farbigen Streifen auf dem Gehause die
negative Leitung (Kathode).

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Kapazitat: 10 uF, Toleranz: +20 %,
Bemessungsspannung: 16 V

Datenblatt zum Kondensator 1 puF

>

Titel Kondensator 1 pF

Tl Artikelname STEMEE/AC/CAP/C

Menge 1

Enthalten in Innovator™ Breadboard-Paket

Beschreibung

Kondensator, der voriibergehend eine elektrische
Ladung von bis zu 1 uF speichert.

Kategorie

Kondensatoren

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Langerer Arm (Leitung) ist positiv (Anode). Wenn
beide Leitungen gleich lang sind, ist die Leitung
neben dem farbigen Streifen auf dem Gehause die
negative Leitung (Kathode).

Vorsichtsmafnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

Kapazitat: 1 uF, Toleranz: £20 %,
Bemessungsspannung: 16 V
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Widerstinde

Datenblatt zum Widerstand 100 Ohm

-

Titel Widerstand 100 Ohm

Tl Artikelname STEMEE/AC/RES/A

Menge 10

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Widerstand, der in einem Stromkreis 100 Ohm
Widerstand hat. Farbcodewert: Braun, Schwarz,
Braun.

Kategorie

Widerstande

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Keine Polaritat

VorsichtsmaBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

'Widerstand (Ohm): 100, Toleranz: +5 %, Leistung
(Watt): 0,5 W, 1/2 W, Temperaturkoeffizient: 0/ -
400 ppm/°C, Betriebstemperatur: -55 °C ~ 155 °C

Datenblatt zum Widerstand 1 KOhm

e

&

A
A

Titel

Widerstand 1 KOhm

Tl Artikelname

STEMEE/AC/RES/B
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Titel

Widerstand 1 KOhm

Menge

10

Enthalten in

Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Widerstand, der in einem Stromkreis 1.000 Ohm
Widerstand hat. Farbcodewert: Braun, Schwarz, Rot.

Kategorie

Widerstande

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Keine Polaritat

Vorsichtsmafnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

'Widerstand (Ohm): 1000, Toleranz: 5 %, Leistung
(Watt): 0,5 W, 1/2 W, Temperaturkoeffizient: 0/ -
400 ppm/°C, Betriebstemperatur: -55 °C ~ 155 °C

Datenblatt zum Widerstand 10 KOhm

o
&

%

Titel Widerstand 10 KOhm

Tl Artikelname STEMEE/AC/RES/C

Menge 10

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Widerstand, der in einem Stromkreis 10.000 Ohm
Widerstand hat. Farbcodewert: Braun, Schwarz,
Orange.

Kategorie

Widerstande

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Keine Polaritat
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Titel Widerstand 10 KOhm

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten 'Widerstand (Ohm): 10.000, Toleranz: 5 %, Leistung
(Watt): 0,5 W, 1/2 W, Temperaturkoeffizient: 0/ -
400 ppm/°C, Betriebstemperatur: -55 °C~ 155 °C

Datenblatt zum Widerstand 100 KOhm

Titel Widerstand 100 KOhm

Tl Artikelname STEMEE/AC/RES/D

Menge 10

Enthalten in Tl-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung Widerstand, der in einem Stromkreis 100.000 Ohm
Widerstand hat. Farbcodewert: Braun, Schwarz, Gelb.

Kategorie Widerstdande

Hub Verbindung Breadboard-Schaltung

Montageanleitung Keine Polaritat

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten 'Widerstand (Ohm): 100.000, Toleranz: 5 %,
Leistung (Watt): 0,5W, 1/2 W,
Temperaturkoeffizient: 0/ -400 ppm/°C,
Betriebstemperatur: -55 °C ~ 155 °C
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Datenblatt zum Widerstand 10 MOhm

“e

Titel Widerstand 10 MOhm

Tl Artikelname STEMEE/AC/RES/F

Menge 10

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Widerstand, der in einem Stromkreis 10 MOhm
Widerstand hat. Farbcodewert: Braun, Schwarz, Blau.

Kategorie

Widerstdande

Hub Verbindung

Breadboard-Schaltung

Montageanleitung

Keine Polaritat

VorsichtsmaRBnahmen

Nicht anwendbar

Technische Daten

'Widerstand (Ohm): 10 Mio., Toleranz: £5 %, Leistung
(Watt): 0,5 W, 1/2 W, Temperaturkoeffizient: 0/ -
400 ppm/°C, Betriebstemperatur: -55 °C ~ 155 °C

Datenblatt zum Potentiometer mit Drehknopf

Titel Potentiometer mit Drehknopf
Tl Artikelname STEMEE/AC/POTEN/A

Menge 1

Enthalten in TI-Innovator™ Breadboard Paket

Beschreibung

Variabler Widerstand mit Drehregler zur Anderung
des Widerstands in einem Schaltkreis.
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Titel Potentiometer mit Drehknopf

Kategorie Widerstdnde
Hub Verbindung Breadboard-Schaltung
Montageanleitung Nicht anwendbar

VorsichtsmaBnahmen Nicht anwendbar

Technische Daten 1 Drehung, 10.000

HUB Befehle

Sketch Object POTENTIOMETER

Command Syntax Send("READ POTENTIOMETER n")

Code Samples Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel

Ablesen des Send("READ POTENTIOMETER
Potentiometers 1")
Get(P):Disp P
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TI-SensorLink Adapter
Was ist der TI-SensorlLink Adapter?

Der TI-SensorLink Adapter ist ein Zubehor des TI-Innovator™ Hub zur Unterstiitzung der
Verwendung der analogen Verniersensoren mit dem Hub. TI-SensorLink erweitert
STEM-Projektmdglichkeiten durch Verbindung von ausgewahlten Verniersensoren mit
dem TI-SensorLink, dann mit dem TI-Innovator™ Hub.

Hinweis: TI-SensorLink ist keine Datenerhebungslosung. USB-verbundene Sonden oder
TI-Nspire™ Lab Cradle sind weiterhin eine Gberlegene Losung zur reinen
Datenerhebung und -analyse.

TI-SensorlLink: Industriedesign und -kennzeichnungen.

Blick auf den TI-SensorLink Adapter von oben.

TI-$ensoiLink

# Texas INSTRUMENTS

Blick von vorn: Port zur Verbindung von Sonden und Sensoren.

SENSOR

Blick von hinten: Port zur Verbindung mit dem Hub.

Blick von unten: Identifizierungsetikett.

education.ti.com

CEX

HECHO EN FILIPINAS

MADE IN PHILIPPINES
FABRICADO NAFILIPINAS
FABRIQUE AUX PHILIPPINES
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Unterstiitzte analoge Verniersensoren

Wir unterstitzen diese vier analogen Verniersensoren mit TI-SensorLink offiziell.

Modul Ports Bild Beispielcode fiir TI-
SensorLink

Temperatursonde TI-SensorLink Verbinden mit:
aus Edelstahl ‘ % Send "CONNECT
\ U‘ VERNIER 1 TO IN1 AS

TEMPERATURE"

Send "READ VERNIER
1"

Get T

Verbinden mit:

Send "CONNECT
VERNIER 2 TO IN2 AS
PHH

Send "READ VERNIER
2"

Get P

pH-Sensor

Verbinden mit:

Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN1 AS
PRESSURE"

Send "READ VERNIER
1 n

Get P

Gasdrucksensor

Verbinden mit:

Send "CONNECT
VERNIER 2 TO IN2 AS
FORCE"

or

Send "CONNECT
VERNIER 2 TO IN2 AS
FORCESQ"

Zweibereichs- TI-SensorLink
Kraftsensor

Send "READ VERNIER
2"
Get F

Low-g TI-SensorLink Verbinden mit:

Accelerometer Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN 1
AS ACCEL"
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Modul Ports Bild Beispielcode fiir TI-
SensorLink

Send "READ VERNIER
l"

Verbinden mit:

Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN 1
AS LIGHT"

Send "READ VERNIER
l"

Light Sensor

Verbinden mit:

Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN 1
AS ENERGY"

Send "READ VERNIER
l"

Vernier Energy
Sensor

Anforderungen fiir den Vernieradapter:
Hardware:

e TI-SensorLink Adapter zum TI-Innovator™ Hub hinzufiigen.
e Unterstltzung eines einzelnen analogen Verniersensors.
e Funktioniert auf allen drei IN-Ports des Hub.

- Verwendung mit 12C-Port oder den OUT-Ports wird NICHT unterstiitzt. Sketch
zeigt einen Fehler an.

e Die folgenden Sensoren werden unterstitzt.
- Temperatursonde aus Edelstahl
- pH-Sensor
- Gasdrucksensor
- Zweibereichs-Kraftsensor
- Beschleunigungsmesser fiir niedrige Beschleunigungen
- Lichtsensor
- Vernier-Energiesensor
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Vorsichtsmafinahmen fiir den TI-SensorlLink Adapter und die
Verniersensoren
TI-SensorLink Adapter

e TI-SensorlLink ist keine Datenerhebungslésung. USB-verbundene Sonden oder Lab
Cradle sind weiterhin eine Gberlegene Losung zur reinen Datenerhebung und -
analyse.

e Die Hub-Befehle fiir den TI-SensorLink mit den analogen Verniersensoren sind
gegenwartig kein Teil der Hub App (CE-Familie) oder des Hub-Mends (TI-Nspire™
CX).

¢ Die neuen Befehle oder Schliisselworte missen entweder eingegeben ODER aus
einem bestehenden Programm kopiert werden. Bitte beachten Sie, dass alle
Schreibfehler in den Schliisselworten zu einer Fehlermeldung in der Skizze fihren.

Vernier-Sensoren

e Gasdrucksensor - Das Sensorelement des Gasdrucksensors wird durch direkten
Kontakt mit Flussigkeit beschadigt.

e pHSensor - Geben Sie die Elektrode in die Pufferlésung mit einem pH-Wert von 4
oder 7. Sie sollte niemals in destilliertem Wasser aufbewahrt werden. Falls die
Elektrode versehentlich fur einen kurzen Zeitraum trocken gelagert wird, dann
tauchen Sie die Spitze Gber mindestens acht Stunden vor Verwendung in die pH-4-
Puffer-/KCl-Lagerungslésung.

e Temperatursonde aus Edelstahl -

- Das Kabel biegen. Manchmal biegen oder quetschen Schiiler den Draht neben
dem Griff des Sensors. Mit der Zeit kann dies dazu fiihren, dass sich die Drahte
lockern und der Sensor nicht mehr funktioniert.

- Uberhitzung des Sensors. Es kommt bei Verwendung in Chemielaboren
manchmal vor, dass die Schiiler den Sensor auf eine heille Platte legen und die
Einheit effektiv ,gekocht” wird.

- Die Einheit ist nicht wasserdicht! Wasser kann in den Griff des Sensors
eindringen und die Elektronik beschadigen. Tauchen Sie den Edelstahlteil des
Sensors nur dann in das Wasser ein, wenn Sie Daten erheben.
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Den TI-SensorLink Adapter verbinden

Befolgen Sie diese Schritte in dieser Reihenfolge, um den TI-SensorLink Adapter zu
verbinden und zu verwenden.

Verbinden Sie den TI-SensorlLink Adapter mit dem TI-Innovator™
Hub

TI-Sensor Link Tl-Innovator™ Hub
bereitgestellt werden

Adapter Bereitgestelltes Kabel

pr=—2 ¥

SCHRITTE

1. Verbinden Sie ein Ende des bereitgestellten Kabels mit dem als HUB
gekennzeichneten Port des TI-SensorLink.

2. Verbinden Sie das andere Ende des bereitgestellten Kabels mit dem Port in dem
als IN1 gekennzeichneten Hubs.

Hinweis: Sie konnen das Kabel auch in IN2 oder IN3 stecken.

Verbindung des TI-Innovator™ Hub mit einem Grafiktaschenrechner

Die Tl-Innovator™ Hub stellt eine Verbindung durch ein USB-Kabel mit einem
grafikfahigen Taschenrechner oder einem Computer her. Die Verbindung erlaubt dem
Hub, Strom zu erhalten und Daten mit dem Host auszutauschen.

Vgl. vollstandige Einzelheiten (pag. 5).

Verbinden Sie den TI-SensorLink Adapter mit einem Verniersensor

TI-SensorLink Adapter Verniersensor

~——

SENSOR

Verbindung des TI-Sensor Link mit einem der vier unterstitzten analogen
Verniersensoren, unter Verwendung des zum analogen Sensors beigefligten Steckers.
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SCHRITTE

1. Verbinden Sie den Verniersensor mit dem TI-SensorLink (dieses Beispiel verwendet
die Edelstahltemperatursonde).

2. Geben Sie vom verbundenen Taschenrechner den folgenden Code ein:
Send "CONNECT VERNIER 1 TO IN1 AS TEMPERATURE"
Send "READ VERNIER 1"

Get T

Hinweis: Die neuen Befehle oder Schliisselworte miissen entweder eingegeben
ODER aus einem bestehenden Programm kopiert werden. Bitte beachten Sie, dass
alle Schreibfehler in den Schlisselworten zu einer Fehlermeldung in der Skizze
fuhren.

Vgl. Code-Muster fiir:

e Zweibereichs-Kraftsensor
e Gasdrucksensor

e pH-Sensor

e Temperatursonde aus Edelstahl

Vorsichtsmafinahmen fiir den TI-SensorlLink Adapter und die
Verniersensoren
TI-SensorLink Adapter

e TI-SensorlLink ist keine Datenerhebungslésung. USB-verbundene Sonden oder Lab
Cradle sind weiterhin eine Gberlegene Lésung zur reinen Datenerhebung und -
analyse.

e Die Hub-Befehle fiir den TI-SensorLink mit den analogen Verniersensoren sind
gegenwartig kein Teil der Hub App (CE-Familie) oder des Hub-Mends (TI-Nspire™
CX).

¢ Die neuen Befehle oder Schliisselworte missen entweder eingegeben ODER aus
einem bestehenden Programm kopiert werden. Bitte beachten Sie, dass alle
Schreibfehler in den Schliisselworten zu einer Fehlermeldung in der Skizze fihren.

Vernier-Sensoren

e Gasdrucksensor - Das Sensorelement des Gasdrucksensors wird durch direkten
Kontakt mit Flussigkeit beschadigt.
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e pHSensor - Geben Sie die Elektrode in die Pufferlésung mit einem pH-Wert von 4
oder 7. Sie sollte niemals in destilliertem Wasser aufbewahrt werden. Falls die
Elektrode versehentlich fiir einen kurzen Zeitraum trocken gelagert wird, dann
tauchen Sie die Spitze tGber mindestens acht Stunden vor Verwendung in die pH-4-
Puffer-/KCl-Lagerungsl6sung.

e Temperatursonde aus Edelstahl -

- Das Kabel biegen. Manchmal biegen oder quetschen Schiiler den Draht neben
dem Griff des Sensors. Mit der Zeit kann dies dazu fiihren, dass sich die Drahte
lockern und der Sensor nicht mehr funktioniert.

- Uberhitzung des Sensors. Es kommt bei Verwendung in Chemielaboren
manchmal vor, dass die Schiiler den Sensor auf eine heille Platte legen und die
Einheit effektiv ,gekocht” wird.

- Die Einheit ist nicht wasserdicht! Wasser kann in den Griff des Sensors
eindringen und die Elektronik beschadigen. Tauchen Sie den Edelstahlteil des
Sensors nur dann in das Wasser ein, wenn Sie Daten erheben.
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Datenblatter zum TI-SensorLink Adapter und
Verniersensor

Das Datenblatt zum TI-SensorLink Adapter und die Datenblatter zum Verniersensor
enthalten Folgendes: Produktname und -nummer, eine Kurzbeschreibung, ein
Produktbild, Spezifikationen, wie die Komponente an den TI-Innovator™ Hub
angeschlossen wird und Hub-Befehle mit einfachen Code-Beispielen.

Links zum Thema

e Datenblatt zum TI-SensorLink Adapter
e Datenblatter zum Verniersensor

Datenblatt zur Temperatursonde aus Edelstahl

Datenblatt zum pH-Sensor

Datenblatt zum Kraftsensor fur zwei Bereiche

Datenblatt zum Gasdrucksensor

Datenblatt zum Beschleunigungsmesser fir niedrige Beschleunigungen
Datenblatt zum Lichtsensor

Datenblatt zum Vernier-Energiesensor

Hinweis:

e TI-SensorlLink ist keine Datenerhebungslésung. USB-verbundene Sonden oder Lab
Cradle sind weiterhin eine (iberlegene Losung zur reinen Datenerhebung und -
analyse.

e Die Hub-Befehle fir den TI-SensorLink mit den analogen Verniersensoren sind
gegenwartig kein Teil der Hub App (CE-Familie) oder des Hub-Meniis (TI-Nspire™

X).

e Die neuen Befehle oder Schliisselworte missen entweder eingegeben ODER aus
einem bestehenden Programm kopiert werden. Bitte beachten Sie, dass alle
Schreibfehler in den Schliisselworten zu einer Fehlermeldung in der Skizze fihren.
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Datenblatt zum TI-SensorLink Adapter

rﬂ“ﬁﬁ

SENSOR

Titel TI-SensorLink Adapter
Tl Artikelname STEMKT/AC/SL/A
Enthalten in TI-SensorLink Adapter
Menge 1

Beschreibung

Zubehor des Tl-Innovator™ Hub zur Unterstiitzung von
analogen Verniersensoren mit dem Hub.

Hinweis: Keine Datenerhebungslosung
— USB-verbundene Sonden oder Lab Cradle

bleiben weiterhin eine lGberlegene Lésung zur
reinen Datenerhebung und -analyse.

Kategorie

Adapter

Hub Verbindung

SENSOR

Montageanleitung

VorsichtsmaBnahmen .

Technische Daten
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Datenblatt zur Temperatursonde aus Edelstahl

—

Titel

Vernier-Temperatursonde aus Edelstahl

Tl Artikelname

Vernier-Bestellcode

TMP-BTA

Enthalten in

Temperatursonde aus Edelstahl

Menge

1

Beschreibung

Die Edelstahltemperatursonde ist ein robuster
Allzwecktemperatursensor, der in organischen
Flussigkeiten, Salzlosungen, Sauren und Laugen
verwendet werden kann. Verwenden Sie sie, wie Sie
ein Thermometer fir Experimente in Chemie, Physik,
Biologie, Erdkunde und Okologie verwenden wiirden.

Siehe auch: Benutzerhandbuch

Kategorie

Umweltsensor

Hub Verbindung

TI-SensorLink Adapter fur Tl-Innovator™ Hub

Montageanleitung

VorsichtsmafRnahmen

1. Das Kabel biegen. Manchmal biegen oder
quetschen Schiler den Draht neben dem Griff des
Sensors. Mit der Zeit kann dies dazu fuhren, dass
sich die Drahte lockern und der Sensor nicht mehr
funktioniert.

2. Uberhitzung des Sensors. Es kommt bei
Verwendung in Chemielaboren manchmal vor,
dass die Schiler den Sensor auf eine heille Platte
legen und die Einheit effektiv , gekocht” wird.

3. Die Einheit ist nicht wasserdicht! Wasser kann in
den Griff des Sensors eindringen und die
Elektronik beschadigen. Tauchen Sie den
Edelstahlteil des Sensors nur dann in das Wasser
ein, wenn Sie Daten erheben.

Technische Daten

Temperaturbereich: — 40 bis 135 °C
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Titel Vernier-Temperatursonde aus Edelstahl

Maximale Temperatur, die der Sensor ohne
Beschddigung tolerieren kann: 150 °C
Typische Auflésung:

e 0,17 °C (- 40 bis 0 °C)

e 0,03 °C (0 bis 40 °C)

e 0,1°C(40 bis 100 °C)

e 0,25 °C (100 bis 135 °C)

Siehe auch: Vollstdndige Spezifikationen hier.

HUB Befehle

Sketch Object VERNIER

Command Syntax

gﬁ;ie.: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel
Lesen Sie die Send "CONNECT VERNIER
Temperatur von 1 TO IN1 AS
dem beigeflgten TEMPERATURE"
Verniersensor ab. Send "READ VERNIER 1"
Get T
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Datenblatt zum pH-Sensor

Titel Vernier pH-Sensor
Tl Artikelname -
Vernier-Bestellcode  PH-BTA

Enthalten in pH-Sensor

Menge 1

Beschreibung

Verwenden Sie den pH-Sensor, wie Sie einen
traditionellen pH-Messer verwenden wiirden, mit den
zuséatzlichen Vorteilen automatischer Datenerhebung,
Graphdarstellung und Datenanalyse

Siehe auch: Benutzerhandbuch

Kategorie

Umweltsensoren

Hub Verbindung

TI-SensorLink Adapter fir Tl-Innovator™ Hub

Montageanleitung

Vorsichtsmafnahmen

Geben Sie die Elektrode in die Pufferldsung mit
einem pH-Wert von 4 oder 7. Sie sollte niemals in
destilliertem Wasser aufbewahrt werden. Falls die
Elektrode versehentlich fur einen kurzen Zeitraum
trocken gelagert wird, dann tauchen Sie die Spitze
Uber mindestens acht Stunden vor Verwendung in die
pH-4-Puffer-/KCl-Lagerungsldsung.

Technische Daten

e Tippen Sie: Versiegelt, mit Gel gefillt, Epoxy-
Korper, Ag/AgCl

e Reaktionszeit: 90 % des endglltigen Messwerts
in einer Sekunde.

e Temperaturbereich: 5 bis 80 °C (Ablesungen nicht
ausgeglichen)

e Messbereich: pHO - 14

e Genauigkeit: +/- 0,2 pH-Einheiten

e |sopotential pH: pH 7 (Punkt, an dem die
Temperatur keinen Einfluss hat)

e Voreinstellungskalibrierungswerte: Neigung: —
3,838, Achsenabschnitt: 13,720
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Titel Vernier pH-Sensor

e Achsendurchmesser: 12 mm AuBendurchmesser
Siehe auch: Vollstandige Spezifikationen hier.

HUB Befehle

Sketch Object VERNIER

Command Syntax

Code

Beispiel: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel
Lesen Sie den pH- Send "CONNECT VERNIER
Wert vom 2 TO IN2 AS PH"
beigefiigten Send "READ VERNIER 2"

Verniersensor ab. Get P
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Datenblatt zum Gasdrucksensor

Gas Pressure
Sensor

VERNIR SOITMARE & TeChuoL0gy

Titel

Vernier-Gasdrucksensor

TI Artikelname

Vernier-Bestellcode  GPS-BTA
Enthalten in Gasdrucksensor
Menge 1

Beschreibung

Wird dazu verwendet, die Druckdnderungen in einem
Gas zu Uberwachen. Der Bereich ist grof8 genug, um
das Boyle'sche Gesetz durchzufiihren und er ist
zugleich sensibel genug, um Dampfdruck- oder
Drucktemperaturexperimente durchzufiihren.
Biologielehrer kdnnen den Gasdrucksensor zur
Uberwachung von Transpiration oder Respiration in
einer geschlossenen Umgebung verwenden.

Siehe auch: Benutzerhandbuch

Kategorie

Umweltsensor

Hub Verbindung

TI-SensorLink Adapter fir Tl-Innovator™ Hub

Montageanleitung

VorsichtsmaBnahmen

Das Sensorelement des Gasdrucksensors wird durch
direkten Kontakt mit Flussigkeit beschadigt.

Technische Daten

e Druckmessbereich: 0 bis 210 kPa (0 bis 2,1 atm
oder 0 bis 1600 mm Hg)

e Genauigkeit: £ 4 kPa

e Maximaldruck, den der Sensor ohne
Dauerbeschadigung tolerieren kann: 4 atm

e Sensorelement: Honeywell SSCMRNNO30PAAAS

Hinweis: Es gibt zwei Varianten des Gasdrucksensors.

Version 1.3 der Zeichnung fiir den TI-Innovator™ Hub
enthalt die Kalibrierungskonstanten fir eine der
beiden Varianten.

Die Referenzprogramme zeigen, wie man den Befehl
KALIBRIEREN verwendet, um die die andere Art von
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Titel Vernier-Gasdrucksensor

Gasdrucksensor zu verwenden.
Siehe auch: Vollstandige Spezifikationen hier.

HUB Befehle

Zeichnungsobjekt VERNIER

Befehlssyntax

Code

Beispiel: Gewiinschte Aktion | Code-Beispiel
Lesen Sie den Send "CONNECT VERNIER
Gasdruck von dem 1 TO IN1 AS PRESSURE"
beigefigten Send "READ VERNIER 1"

Verniersensor ab. Get P

Neu in Sketchv 1.4

Es gibt eine zusatzliche Variante des Vernier-Gasdrucksensors mit anderen
Kalibrierungskonstanten.

Neues Schlisselwort: PRESSURE2
Die Druckkonstanten sind: 51,71 -25,86

Code- Send "CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS
Beispiel: PRESSURE2"

Send "READ VERNIER 1"

Get P
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Datenblatt zum Kraftsensor fiir zwei Bereiche

Titel

Zweibereichs-Vernierkraftsensor

Tl Artikelname

Vernier-Bestellcode

DFS-BTA

Enthalten in

Zweibereichs-Vernierkraftsensor

Menge

1

Beschreibung

Allzwecksensor zur Messung von driickenden und
ziehenden Kraften. Zwei Bereiche erlauben lhnen,
Krafte von 0,01 Newton bis 50 Newton zu messen.

Siehe auch: Benutzerhandbuch

Kategorie

Umweltsensor

Hub Verbindung

TI-SensorLink Adapter fir Tl-Innovator™ Hub

Montageanleitung

Gestaltet, um auf einem Stativ, Wagen, einer
Schiene oder einem Kraftetisch auf verschiedene
Weisen angebracht zu werden. Schrauben Sie in das
Loch im Zweibereichs-Kraftsensor einen vertikalen
Stab von 13 mm ein und verwenden Sie ihn. Die
beigefligte Fligelschraube anziehen.

VorsichtsmaBnahmen

Technische Daten

+ 10 N Bereichsauflosung: 0,01 N
+ 50 N Bereichsauflésung: 0,05 N

Hinweis: Es gibt auf diesem Sensor einen Schalter zur
Messung:

- 10N
- *50N

Siehe auch: Vollstandige Spezifikationen hier.
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HUB Befehle

Sketch Object VERNIER

Command Syntax

Code
Beispiel: Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Lesen Sie die Kraft
vom beigefiigten
Verniersensor in
der 10-N-
Konfiguration ab.

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCE"

Send "READ VERNIER 2"
Get F

Lesen Sie die Kraft
vom beigefligten
Verniersensor in
der 50-N-
Konfiguration ab.

(Beachten Sie, dass
der Befehl
VERBINDEN
FORCE50 umfasst.)

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCE50"

Send "READ VERNIER 2"
Get F
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Datenblatt zum Beschleunigungsmesser fiir niedrige
Beschleunigungen

(Bestellcode- LGS-BTA)

Titel Beschleunigungsmesser fiir niedrige
Beschleunigungen

Tl Artikelname -
Vernier-Bestellcode  LGA-BTA

Enthalten in Beschleunigungsmesser fiir niedrige
Beschleunigungen

Menge 1

Beschreibung Der Beschleunigungsmesser fir niedrige

Beschleunigungen kann fir viele verschiedene
Experimente und Vorflihrungen innerhalb und
aullerhalb des Labors verwendet werden.

Siehe auch:Benutzerhandbuch

Kategorie Umweltsensor

Hub Verbindung TI-SensorLink Adapter fir TI-Innovator™ Hub

Montageanleitung -

VorsichtsmaBnahmen

Technische Daten Siehe: Vollstandige Spezifikationen hier.
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Datenblatt zum Lichtsensor

(Bestellcode- LS-BTA)

Titel Lichtsensor

Tl Artikelname -

Vernier-Bestellcode  LS-BTA

Enthalten in Lichtsensor
Menge 1
Beschreibung Der Lichtsensor kann fir Messungen der

Lichtintensitat in einer Vielzahl von Situationen
benutzt werden.

Siehe auch:Benutzerhandbuch

Kategorie Umweltsensor

Hub Verbindung TI-SensorLink Adapter fir Tl-Innovator™ Hub

Montageanleitung -

VorsichtsmaBnahmen Der Lichtsensor ist empfindlich genug, um das 60
oder 120-Hz-Flackern von Leuchtstoff-Deckenlampen
zu erkennen, das Lichtexperimente storen kann.
Versuchen Sie Folgendes, wenn Sie denken, dass
solche Stoérungen auftreten:

e Eliminieren Sie zuerst alle kinstlichen
Lichtquellen (auRer batteriebetriebene
Taschenlampen) und versuchen Sie erneut, lhr
Experiment durchzufihren.

e Als nachstes testen Sie den Lichtsensor in der
Position, in der Sie ihn benutzen wollen. Stellen
Sie die Stichprobenerfassung auf 1000
Punkte/Sekunde fur 0,1 Sekunden ein. Wenn das
Flackern das Problem ist, werden Sie eine
drastische Variation in der Lichtintensitat mit
einer Periode von 60 oder 120 Hz (50 oder 100 Hz
auBerhalb Nordamerikas) feststellen.

e Wenn das Overhead-Flackern ein Problem ist,
stellen Sie die Stichprobenerfassungsrate auf
eine Zahl ein, die kein Faktor von 60 ist. Die
Verwendung beispielsweise von 30, 20 oder 10
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Titel Lichtsensor

Proben/Sek. ist schlimmer als die Verwendung
von 17, 23 oder 27 Proben/Sek.

Technische Daten Siehe: Vollsténdige Spezifikationen hier.
Standard- 0-600 lux
Kalibrierungswerte Steigung: 154 lux/V
Achsenabschnitt: 0 lux
0-6000 lux

Steigung: 1692 lux/V
Achsenabschnitt: 0 lux
0-150000 lux
Steigung: 38424 lux/V
Achsenabschnitt: 0 lux
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Datenblatt zum Vernier-Energiesensor

(Bestellcode- VES-BTA)

Titel

Vernier-Energiesensor

Tl Artikelname

Vernier-Bestellcode

VES-BTA

Enthalten in

Energiesensor

Menge

1

Beschreibung

Der Vernier-Energiesensor ermoglicht es Studenten,
Strom und Spannung leicht zu messen.
Quellenterminals sind mit Energieausgabequellen
wie Modell-Windturbinen oder -Solarmodulen
verbunden, und Lastterminals sind mit Lasten wie
LEDs, Wasserpumpen, Widerstanden oder variablen
Lasten verbunden.

Siehe auch:Benutzerhandbuch

Kategorie

Umweltsensor

Hub Verbindung

TI-SensorLink Adapter fir Tl-Innovator™ Hub

Montageanleitung

VorsichtsmaBnahmen

Technische Daten

Siehe: Vollstandige Spezifikationen hier.
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TI-RGB Array
Was ist ein TI-RGB Array?

Ein TI-RGB Array ist ein Zubehor fir den Tl-Innovator™ Hub.
Das TI-RGB Array verfugt Giber 16 programmierbare RGB LEDs.
Mehrere Applikationen

¢ Intelligentes Treibhaus
e Bindrzahler
e STEAM Projekte

®  Programmierunterricht

TI-RGB Array: Industriedesign und -kennzeichnungen

Blick auf das TI-RGB Array von oben. ® ;1 raB Aray
188 1

Blick von unten: Identifizierungsetikett. ® e ras (€ F &
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Voraussetzungen fiir das TI-RGB Array:
Hardware:
TI-RGB Array zum Tl-Innovator™ Hub hinzufigen.

Hub Sketch v1.4 oder hoher verwenden.

Verbinden des TI-RGB Arrays

Befolgen Sie diese Schritte in dieser Reihenfolge, um das TI-RGB Array zu verbinden
und zu verwenden.

Verbinden Sie das TI-RGB Array mit dem TI-Innovator™ Hub

Bereitgestelltes Tl-Innovator™ Hub
TI-RGB Array Kabel bereitgestellt werden

TI-RGB Array % T ormne
| O U OO O O B
e e e e i e
W o1

15 11 10 9
EnEmEEERER

LT |

BREADBOARD (e8)

PWR 12345678910

) e JINTRIR I R0 B 2V O

SCHRITTE

1. Verbinden Sie ein Ende des mitgelieferten Kabels mit dem folgendermafen
gekennzeichneten TI-RGB Array Port:

av
BES
BB2
b

2. Verbinden Sie die entsprechenden Drahte mit den folgendermaRen
gekennzeichneten Steckplatzen des Hubs:
Rot: 5 V - Leistung
Blau: BB5 - Analogausgang
Gelb: BB2 - SPI Signal
Schwarz: ©I= GND - Masse

BREADBOARD (s8)
PWR 12345678910

3.3V 5V
T 414l 1t il
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Verbindung des Ti-Innovator™ Hub mit einem Grafiktaschenrechner

Die Tl-Innovator™ Hub stellt eine Verbindung durch ein USB-Kabel mit einem
grafikfahigen Taschenrechner oder einem Computer her. Die Verbindung erlaubt dem
Hub, Strom zu erhalten und Daten mit dem Host auszutauschen.

Vgl. vollstandige Einzelheiten ( page 5).

TI-RGB Array Befehle

Voraussetzung: Verwenden Sie zuerst den Befehl ,,Connect RGB”.

Der Befehl ,,CONNECT RGB“ muss zuerst verwendet werden, wenn das TI-RGB Array
verwendet wird. Der Befehl ,,CONNECT RGB“ konfiguriert die TI-Innovator™ Hub
Software, damit sie mit dem TI-RGB Array funktioniert.

Er baut die Verbindungen zu den verschiedenen LED-Binarschlitzen am TI-RGB Array
auf — 0 bis 15 RGB LEDs. AuRerdem bereinigt er die verschiedenen Zahler und
Sensorwerte.

Weitere Befehle finden Sie auf: education.ti.com/eguide

Code-Beispiel
CONNECT RGB

Befehl: CONNECT RGB

Befehlssyntax: | CONNECT RGB

Code- Send "CONNECT RGB"
Beispiel:

Bereich: -

Beschreibung: Der Befehl ,,CONNECT RGB“ konfiguriert die TI-Innovator™ Hub
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Befehl:

CONNECT RGB

Software, damit sie mit dem TI-RGB Array funktioniert.

Ergebnis: Verbindet das TI-RGB Array mit dem TI-Innovator™ Hub.
Das TI-RGB Array ist jetzt zum Programmieren bereit.

Typ oder Alle Komponenten des TI-RGB Arrays.

adressierbare

Komponente:

Befehl: RGB ALS LAMPE ANSCHLIESSEN

Befehlssyntax:

RGB ALS LAMPE ANSCHLIESSEN

Code-
Beispiel:

Senden Sie ,RGB ALS LAMPE ANSCHLIESSEN"“

Bereich:

Beschreibung:

Dieser Befehl aktiviert die Betriebsart ,Hell“ des TI-RGB-Arrays,
solange eine externe Stromversorgung (wie z.B. der USB-Akku) mit
dem PWR-Port verbunden ist.

Hinweis: ,ALS LAMPE“ muss Gber die Tastatur eingegeben werden.

Ergebnis: Das TI-RGB-Array ist jetzt so konfiguriert, dass es in der Betriebsart
JHell“lauft.
Wenn die externe Stromversorgung nicht angeschlossen ist, hat
die Eingabe ,,ALS LAMPE" keinerlei Wirkung —d.h. die Helligkeit wird
aufdas Standardniveau eingestellt. Beachten Sie bitte auch, dass
ein Fehler durch einen Piepton angezeigt wird.

Typ oder Alle Komponenten des TI-RGB-Arrays.

Adressierbare | gjehe auch:Neue mit dem TI-RGB-Array zu verwendende Befehle

Komponente:

SET RGB

Befehl: SETRGBnrgh

Befehl SETRGBnrgh

Syntax: SETRGB eval(n)rghb

Code- Send "SET RGB 1 255 0 255"

Beispiel:
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Befehl:

SETRGBnrgb

Bereich:

0-15fiur 'n', 0-255 furr,g,b

Beschreibung:

Der Befeh| SET RGB steuert die Helligkeit und Farbe jeder RGB LED
in dem TI-RGB Array.

Ergebnis:

Die bestimmte LED leuchtet in der ausgewahlten Farbe.

Typ oder
Adressierbare

Alle Komponenten des TI-RGB Array.
Siehe auch: Neue, mit dem TI-RGB Array zu verwendende Befehle

Komponente: | giehe auch: SETRGB ALL
SET RGB ALL
Befehl: SETRGB ALLrgb
Befehl SETRGB ALLrgb
Syntax:
Code- SET RGB ALL 255 0 255
Beispiel:
SET RGB ALL 255 0 0
SET RGB ALL eval (R) eval(G) eval (B)
SET RGB ALL 0 0 0
Bereich:

Beschreibung:

Um alle LEDs in einer einzigen Befehlsverwendung zu kontrollieren:

SETRGBALLrgb
Ergebnis: Alle LEDs in einem einzigen Befehl kontrollieren
Typ oder Alle Komponenten des TI-RGB Array.
Adressierbare
Komponente:
READ RGB
Befehl: READ RGB
Befehl Send "READ RGB"
Syntax:

TI-RGB Array Befehle
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Befehl: READ RGB

Code- Send "READ RGB"
Beispiel:

Get c
Bereich: 0-15fur 'n', 0-255furr,g,b

Beschreibung: | Gibt den Stromverbrauch des TI-RGB Array in mA an.

Ergebnis:

Typ oder Alle Komponenten des TI-RGB Array.
Adressierbare
Komponente:

Allgemeine VorsichtsmaRBnahmen

TI-RGB Array
e TI-RGB Array nicht Temperaturen von mehr als 140°F (60°C) aussetzen.

¢ Verwenden Sie nur das Bandkabel, das mit dem TI-RGB Array geliefert wurde.

e Beim Einflhren des Bandkabels in die Stecker des TI-RGB Array ist darauf zu
achten, dass der rote (dunkle) Drahtstift in das 5-V-Loch gesteckt wird.

e Halten Sie das TI-RGB Array nicht ndher als 20 cm vor die Augen.

e Ruhen Sie lhre Augen regelmaRig aus, indem Sie auf ein Objekt schauen, das
mindestens 1,5 m entfernt ist.
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TI-RGB Array Datenblatts

Das Datenblatt zum TI-RGB Array enthalt Folgendes: Produktname und -nummer, eine
Kurzbeschreibung, ein Produktbild, Spezifikationen, wie die Komponente, an den TI-
Innovator™ Hub angeschlossen wird sowie Hub-Befehle mit einfachen Code-Beispielen.

Links zum Thema

e TI-RGB Array Datenblatt
e Breadboard-Kabel fiir TI-RGB Array
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TI-RGB Array Datenblatt
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Titel TI-RGB Array

Tl Artikelname STEMRGB/BK/A

Enthalten in TI-RGB Array

Menge 1

Beschreibung Zubehor fur Tl-Innovator™ Hub.

e 16 einzeln programmierbare RGB LEDs
e Das M-M Kabel verbindet das Array mit dem Hub
Breadboard Port.

— Rot: 5V — Leistung
— Blau: BB5 — Analogausgang
— Gelb: BB2 - SPI Signal
— Schwarz: GND — Masse
e Der Hub misst den aktuellen Verbrauch der LED.

Kategorie Zubehor

Hub Verbindung

* T1-RGB Array

Montageanleitung -

VorsichtsmaBnahme Siehe: TI-RGB Array Aligemeine Vorsichtsmafnahmen
n

Technische Daten Siehe: TI-RGB Array
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HUB Befehle

Sketch Object

RGB Array

Command Syntax

Send "CONNECT RGB"

Code-
Beispiel:

Gewiinschte Aktion

Code-Beispiel

Verbinden Sie das TI-
RGB Array mit dem TI-
Innovator™ Hub.
Das TI-RGB Array ist
jetzt zum
Programmieren
bereit.

Send

"CONNECT RGB"

TI-RGB Array Datenblatts

423



Breadboard-Kabel fiir TI-RGB Array Datenblatt

Titel Breadboard-Kabel fiir das TI-RGB Array

Tl Artikelname STEMRGB/CA/A

Enthalten in TI-RGB Array

Menge 1

Beschreibung e Das M-M Kabel verbindet das Array mit dem Hub

Breadboard Port.

— Rot: 5V — Leistung

— Blau: BB5 — Analogausgang
— Gelb: BB2 - SPI Signal

— Schwarz: GND — Masse

Kategorie Zubehor

Hub Verbindung

Montageanleitung -

VorsichtsmalRnahme Siehe: TI-RGB Array Allgemeine Vorsichtsmafnahmen
n

Technische Daten Siehe: TI-RGB Array
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Problembehandlung

In diesem Abschnitt werden mogliche Probleme sowie Anleitungen zu deren Losung
erortert.

Wenn Sie zusatzliche Hilfe benétigen, wenden Sie sich an TI-Cares.

Problembehandlung TI-Innovator™ Hub

Was kann ich tun, wenn der Tl CE-Graphikrechner bzw. das TI-Nspire™ CX-Handheld
den TI-Innovator™ Hub nicht erkennt? Wenn ich meinen TI CE-Graphikrechner oder
mein TI-Nspire™ CX-Handheld an den TI-Innovator™ Hub anschliefe, leuchtet die
griine LED nicht.

Vergewissern Sie sich, dass der Taschenrechner eingeschaltet ist.

Wenn Sie ein Mini-A-zu-Mini-B-USB-Kabel fir den Anschluss eines
Taschenrechners verwenden, verbinden Sie das B-Ende des Kabels mit dem

Anschluss ,,DATA ¥ B“ unten am Hub. Ist das Kabel umgekehrt angeschlossen,
kann der Hub keinen Strom erhalten.

Der Taschenrechner muss die aktuelle Version des Betriebssystems aufweisen.

Vergewissern Sie sich, dass das USB-Kabel fest in den Taschenrechner
eingesteckt ist.

Ziehen Sie das USB-Kabel vom Tl-Innovator™ Hub ab, warten Sie 3 Sekunden
und schlielRen Sie das USB-Kabel wieder an.

Was kann ich tun, wenn die TI-Nspire™ CX-Computersoftware den TI-Innovator™ Hub
nicht erkennt?

Vergewissern Sie sich, dass Sie die aktuelle Version der TI-Nspire™ CX-
Software verwenden. Bei der neuesten Version wird ein Treiber installiert, mit
dem der Computer den TI-Innovator™ Hub erkennt.

SchlieRen Sie den TI-Innovator™ Hub an den Anschluss , DATA 7 B“des TI-
Innovator™-Ports an.

Ziehen Sie das USB-Kabel vom Tl-Innovator™ Hub ab, warten Sie 3 Sekunden
und schlielRen Sie das USB-Kabel wieder an.

Wenn Sie nicht das mit dem TI-Innovator™ Hub mitgelieferte USB-Kabel
verwenden, handelt es sich bei dem Kabel moglicherweise um ein Kabel, das
nur der Stromversorgung und nicht der Datenlibertragung dient. Versuchen Sie
es mit einem anderen USB-Kabel.

Wie kann ich den Hub ausschalten?

Schalten Sie den Host-Taschenrechner oder -Computer aus.
- ODER -
Ziehen Sie das USB-Kabel ab.
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Was bedeutet es, wenn die Fehler-LED blinkt und aus dem Lautsprecher ein Ton zu
héren ist?

Wenn die Fehler-LED blinkt und der Lautsprecher ertont, liegt bei den an den TI-
Innovator™ Hub gesendeten Befehlen ein Fehler vor. Sehen Sie sich die Beispielbefehle
fir die integrierten Systeme, 1/0O-Module und Breadboard-Komponenten daraufhin an,
wie Sie lhr Programm andern konnten.

Warum wird ein Treiber fiir Silicon Labs CP210x auf meinem Computer installiert,
wenn ich den TI-Innovator™ Hub anschliefie?

Das Tl-Innovator™ Hub nutzt den Silicon Labs-Chip fiir die USB-Schnittstelle. Der
Treiber ist fur die Kommunikation zwischen Desktop-Software und Hub zustdndig. Die
Installation erfolgt, wenn Sie den Tl-Innovator™ Hub zum ersten Mal an den Computer
anschlieRen.

=

- oo Labes CP2 10 LISS to LAART Brdae .,
Y Dnvice criver softwane inctalled secoessiuly -~

Problembehandlung bei integrierten Hub-Komponenten

Mein Programm funktioniert nicht mit der integrierten Komponente. Wie kann ich
herausfinden, ob die Komponente nicht eventuell defekt ist?

- Laden Sie das Testprogramm herunter und fihren Sie es aus, um die
integrierte Komponente zu priifen.

- Uberpriifen Sie, ob die im Programm verwendeten Werte innerhalb der von
den integrierten Komponenten unterstiitzten Wertebereiche liegen.

- RGB: Intensitatsgrad in einem Wertebereich zwischen 0 und 255
- Lautsprecher: Bereich zwischen 40 und 4000 Hz

Warum schaltet sich die integrierte RGB-LED immer ab, wenn ich einen Ton iiber den
Lautsprecher abspiele? Warum kann ich die integrierte RGB-LED wdhrend einer
Klangwiedergabe nicht steuern?

Die integrierten COLOR/RGB- und SOUND/SPEAKER-Befehle kdnnen nicht gleichzeitig
verwendet werden. Benutzerprogramme missen auf den Abschluss des
SOUND/SPEAKER-Befehls warten, bevor COLOR/RGB-Befehle an den Tl-Innovator™
Hub gesendet werden kdnnen.

Der geriteeigene Helligkeitssensor misst variierende Werte, obwohl sich die
Lichtquelle nicht éindert. Woran liegt das? Warum schwanken die
Helligkeitsmesswerte zwischen Minimal- und Maximalwert, obwohl eigentlich ein
konstanter Wert zu erwarten wire?

LED-Lichtquellen produzieren ein hochfrequentes Flackern. Das menschliche Auge
nimmt dieses Flackern nicht wahr. Der Helligkeitssensor jedoch erkennt das Flackern
und registriert entsprechend unterschiedliche Messwerte.
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Problembehandlung TI-Innovator™ Rover
Funktioniert mein Rover nicht wie beabsichtigt? Woran liegt das?

- Uberpriifen Sie, ob der Rover geladen ist.
- Uberpriifen Sie, ob der Rover eingeschaltet ist.
- Uberpriifen Sie, ob alle Kabel befestigt sind.

- Stellen Sie sicher, dass das Breadboard richtig konfiguriert ist (rotes Kabel
auf der richtigen Seite).

- Stellen Sie sicher, dass alle Breadboard-Pins gerade sind.
- Stellen Sie sicher, dass Sie Uber die neueste Version von Sketch verfiigen.

- Stellen Sie sicher, dass Sie Uber die neueste Version des Betriebssystems
verfligen.

- Versuchen Sie, das Testprogramm zu verwenden.
- Lassen Sie keine Gegenstande auller dem Taschenrechner auf dem Rover.
Mein Rover bewegt sich nicht oder bewegt sich nicht richtig. Woran liegt das?
- Bei Verwendung des Stifthalters ist darauf zu achten, dass der Stift nicht so
weit eingesteckt ist, dass er den Rover anhebt.
- Rollen reinigen
- Fur beste Ergebnisse auf einer glatten, flachen Oberflache verwenden.
- Uberpriifen Sie, ob die Ausrichtung den Erwartungen lhres Programms
entspricht.
Der Rover hat nicht die von mir erwartete Form gezeichnet. Woran liegt das?
- Der Rover ist kein Prazisions-Zeichenwerkzeug. Bei bestimmten Formen sollten
Sie eine gewisse Ungenauigkeit erwarten.

- Beim Drehen kann der Rover eine Abweichung von +/- 0,5 Grad haben. Je hoher
die Anzahl von Segmenten (oder Drehungen) ist, desto groRer kann diese
Abweichung ausfallen.

- Die fur den Rover am besten geeigneten Oberflachen sind glatt und flach (kein
Teppich, keine Fliesen).

Was ist die empfohlene Anzahl von Segmenten oder Drehungen, um die erwartete
Form zu zeichnen?

Es gibt zwei Methoden, um Formen (oder Funktionen) mit dem Rover zu zeichnen.

Fir sie gelten verschiedenen Prazisionsgrade, was selbst fiir dieselben allgemeine
Form (z. B. Achteck) zu unterschiedlichen Ergebnisse fiihren kann.

Methode 1: Verwendung von FORWARD/BACKWARD/LEFT/RIGHT: Diese Befehle
bewegen den Rover um die eingegebene Entfernung und den eingegebenen Winkel.
Die Winkelbewegung ist eventuell nicht prazise und hangt von der Oberflache sowie
der Anwesenheit des Markers ab.
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Methode 2: Verwendung ‘TO XY’, ‘TO POLAR’: Diese Befehle bewegen den Rover zu
bestimmten Koordinaten mit praziseren Drehungen. Selbst bei diesen Befehlen
addieren sich kleine Fehler nach mehreren Segmenten auf. Funktionen und Formen,
die eine groRe GittergréRe und/oder mehr als 18 Segmente verwenden, kdnnen zu
einer Zeichnung fiihren, die nicht mit der erwarteten Form tbereinstimmt.

Mein Rover dreht sich mehr oder weniger, als ich erwartet habe. Woran liegt das?
Es gibt zwei verschiedene Befehle im Zusammenhang mit der Drehung des Rover.

- Befehle RV LEFT/RV RIGHT: Diese Befehle weisen den Rover an, sich in dem
festgelegten Winkel in Bezug zur seiner gegenwartigen Position zu bewegen.

- RV TO ANGLE: Dieser Befehl bewegt den spezifischen Winkel im Einheitskreis.

Y
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Beispiele:
RV LEFT 30
RV LEFT 45

Fihrt fir Rover zu einem Winkel von 75 Grad.
Im Vergleich

RV TO ANGLE 30

RV TO ANGLE 45

Fahrt fir Rover zu einem Winkel von 45 Grad.

Achten Sie darauf, dass Ihr Programm den Bewegungsbefehl verwendet, der mit Ihren
Erwartungen der Rover-Bewegung libereinstimmt.

Diese Befehle verwenden Grad als Voreinstellungseinheit auch dann, wenn die
Rechnereinstellung in Radianten ist.
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Sie kdnnen RADIANS oder GRADS (Gradianten) fiir Rover-Bewegungen mit Befehl Uber
das “Hub -> Rover (RV) -> RV Settings”-Mend festlegen.

Der Rover bewegt sich nicht so weit, wie ich dachte. Woran liegt das?
Rover verwendet eine Voreinstellungseinheit von 10 cm.

Also bewirkt der Befehl ,,RV FORWARD 1“, dass Rover sich um 10 cm nach vorn
bewegt.

Er ist dquivalent mit den Befehlen “RV FORWARD 1 UNITS” und “RV FORWARD 0.1
M”.

Um Rover Uber bestimmte Entfernungen zu bewegen, kénnen Sie die Einstellung ‘M’
zur Festlegung der Meter verwenden.
Mein Marker wackelt im Markerhalter. Woran liegt das?

Der Markerhalter unterstiitzt Gbliche diinne Marker oder Trockenléschmarker. Der
Markerhalter ist so gestaltet, dass er die Schwerkraft dafiir sorgen lasst, den Marker zu
fixieren. Die Spitze des Markers bleibt auch dann am richtigen Ort, wenn sich das
andere Ende des Markers bewegt.

In welche Richtung zeigt Rover, wenn ich ein Programm beginne?

Die Voreinstellungsposition des Rover ist der Ursprung eines Punktes in einem
kartesischen Gitter die positive X-Achse abwarts.

Die urspriingliche Orientierung ist: Position (0,0); in Richtung 0 Grad (ostwarts: zeigt
zur positiven X-Achse).

ZU XY dreht zuerst zum richtigen Winkel und bewegt sich dann direkt zum Punkt.
Beispiel:

ZU XY 1 1 dreht 45 Grad nach links und bewegt sich dann um sqrt(2) Einheiten (@
10 cm/Einheit = 14,14 cm).

Vgl. ferner Rover>Setup>SET RV.POSITION
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Mit welchen coolen XY- oder Polarbefehlen kann man anfangen?

Table 1: Beispiel 1:

Send "CONNECT RV"
Send "RV TO XY 0 O"

Send "RV TO XY 5 0"
Send "RV TO XY 0 O"
Send "RV TO XY 0 5"
Send "RV TO XY 0 O"
Send "RV TO XY 1 0"
Send "RV TO XY 0 5"
Send "RV TO XY 0 4"
Send "RV TO XY 2 0"
Send "RV TO XY 3 0"
Send "RV TO XY 0 3"
Send "RV TO XY 0 2"
Send "RV TO XY 4 0"
Send "RV TO XY 5 0"
Send "RV TO XY 0 1"

Warum wird mein Rover-Programm nicht der Reihenfolge nach ausgefiihrt?
Die Rover-Befehle fallen in zwei Kategorien:

1. Ausfiihrung nach Warteschlange: Alle Bewegungsbefehle des Rovers — FORWARD,
BACKWARD, LEFT, RIGHT, ANGLE — befinden sich in der Warteschlange des TI-
Innovator Hub. Sie kdnnen zu einem spateren Zeitpunkt ausgefihrt werden.

2. Sofortige Ausfiihrung: Andere Befehle, die beispielsweise Sensoren auslesen oder
die RGB-LED auf dem Rover einstellen, werden sofort ausgefihrt.

Dies bedeutet, dass bestimmte Anweisungen vor Anweisungen, die friiher im
Programm erscheinen, in lhrem Programm ausgefiihrt werden, vor allem, wenn die
letzteren Befehle zu den Befehlen gehdren, die in der Warteschlange ausgefihrt
werden.

Beispielsweise wird im nachfolgenden Programm die RGB-LED rot leuchten, bevor der
Rover stoppt:

Send "SET RV.COLOR 255 0 255" —immediately executed
Send "RV FORWARD 5" —queued command

Send "RV LEFT 45" —queued command

Send "RV RIGHT 90" —queued command

Send "SET RV.COLOR 255 0 0" —immediately executed
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Warum lduft mein Rover noch, obwohl mein Taschenrechner ,,Fertig” ausgibt?

Dies kann passieren, wenn die Befehle zur spateren Ausfiihrung in die Warteschlange
gestellt werden. Der Taschenrechner gibt ,Fertig” aus, da die Programme alle Befehle
an den Tl-Innovator™ Hub gesendet haben. Der Hub fiihrt die Befehle aus, um den
Rover zu steuern, obwohl das Taschenrechnerprogramm abgeschlossen ist.

Mir wird keine Batterieleistung angezeigt, wenn ich meinen Rover anschliefSe. Woran
liegt das?

Obwohl der Batterieladezustand normalerweise sofort angezeigt wird, kann es eine
Minute dauern, bis der Batteriestatus angezeigt wird.

Mein Rover funktioniert nicht mehr und Idisst sich nicht mehr einschalten. Was soll ich
tun?

Laden Sie den Rover fiir ein paar Minuten und warten Sie, bis der Batteriestatus
angezeigt wird.

Ich schalte den Rover aus, aber das Programm léuft noch oder Elemente auf dem
Rover laufen noch. Woran liegt das?

Um den Rover vollstandig zu deaktivieren, schalten Sie den Netzschalter auf OFF (Aus)
und trennen Sie das USB-Kabel vom Graphikrechner.

Warum fihrt mein Rover nicht in einer geraden Linie?

Dies kann passieren, wenn beide Motoren keine dhnliche interne Kalibrierung haben.
Wir sind uns dieses Problems bewusst und arbeiten an einer Lésung Uber ein Update
der Hub-Sketch-Software.

Mein Graphikrechner passt nicht auf den Rover.

Stellen Sie sicher, dass die Laschen korrekt ausgerichtet ist. Auf den Laschen befinden
sich die Gravuren ,,CE” und ,,CX“, die jeweils zu den Taschenrechnern der TI84Plus- und
TI-Nspire-Serie passen.

Mein eingebauter Sensor funktioniert nicht. Liefert nicht die erwarteten Ergebnisse
oder liefert keine Daten.

Beziehen Sie sich auf die Testprogramme.
Achten Sie auf lose Verbindungen.
Mein Schiiler hat alle Kabel getrennt, was kann ich tun?

Bitte beachten Sie den nachfolgenden Schaltplan.
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Mein Rover bewegt sich langsamer oder dreht sich auf seltsame Weise.

Uberpriifen Sie die Rollen auf Schmutz.
Reinigen Sie die Rollen mit Druckluft.

Moglicherweise sitzen die Reifen nicht richtig. Prifen Sie, ob diese vollstandig
auf den Radern sitzen.

Es wird eine glatte und flache Oberflache empfohlen.

Meine Reifen sind abgefallen.

Wie Uberprife ich, dass sie richtig auf den Radern sitzen?

Die Pins meines Breadboard sehen verbogen aus. Kann ich es noch nutzen?

Bitte richten Sie die Pins in der urspriinglichen Konfiguration neu aus, bevor Sie sie an
den Hub anschlieen.
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Wofiir sind die Befehle TO XY and TO POLAR? Wenn ich sie benutze, passiert nichts
mit meinem Rover.

Diese Befehle werden in einer zukiinftigen Version von Hub Sketch implementiert.
Wie kann ich anfangen? Beachten Sie, was der Rover kann.

- Demo: Programme, die etwas tun. Machen Sie eine Probefahrt.

- Testprogramme: Testen Sie jeweils nur eine Komponente. Vergewissern Sie
sich, dass diese funktioniert.

Problembehandlung beim 1/0-Modul
Das I/O-Modul fiir die weif3e LED funktioniert nicht. Wie gehe ich vor?

Mit den folgenden Schritten kénnen Sie ermitteln, ob mit dem I/0-Modul fur die weiRe
LED etwas nicht in Ordnung ist.
- Prufen Sie, ob die LED fest im Sockel sitzt.

- Die LED an die Buchse anschlieBen — langerer Arm (Leitung) ist positiv
(Anode). Wenn beide Leitungen gleich lang sind, ist die Leitung neben der
flachen Ecke am LED-Gehduse die negative Leitung (Kathode).

- Laden Sie das Testprogramm herunter und fiihren Sie es aus, um die
Modulkomponente fiir die weille LED zu prifen.

- Priifen Sie, ob das I/O-Modul an den vom Programm vorgeschriebenen Port
angeschlossen ist.

Das I/O-Modul fiir meinen analogen Lichtsensor funktioniert nicht. Wie gehe ich vor?

Mit den folgenden Schritten kénnen Sie ermitteln, ob mit dem I/O-Modul fur den
analogen Lichtsensor etwas nicht in Ordnung ist.

- Laden Sie das Testprogramm herunter und fihren Sie es aus, um die I/0-
Modul-Komponente fiir den analogen Lichtsensor zu prifen.
- Prifen Sie, ob das I/0-Modul an den vom Programm vorgeschriebenen Port
angeschlossen ist.
Das I/O-Modul fiir den Vibrationsmotor funktioniert nicht. Wie gehe ich vor?

Mit den folgenden Schritten kénnen Sie ermitteln, ob mit dem 1I/O-Modul fur den
Vibrationsmotor etwas nicht in Ordnung ist.

- Laden Sie das Testprogramm herunter und fiihren Sie es aus, um die 1/O-
Modul-Komponente fiir den Vibrationsmotor zu prifen.
- Prifen Sie, ob das I/O-Modul an den vom Programm vorgeschriebenen Port
angeschlossen ist.
Das I/O-Modul fiir den Servomotor funktioniert nicht. Wie gehe ich vor?

Mit den folgenden Schritten kénnen Sie ermitteln, ob mit dem I/O-Modul fur den
Servomotor etwas nicht in Ordnung ist.
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- Laden Sie das Testprogramm herunter und fiihren Sie es aus, um die 1/O-
Modul-Komponente flr den Servomotor zu priifen.

- Vergewissern Sie sich, dass das I/O-Modul an OUT3 angeschlossen ist und das
verwendete Programm OUT3 aufruft.

- Bei Servomotoren muss der Tl-Innovator™ Hub Uber eine externe
Stromversorgung verfligen. Der PWR-Anschluss am Hub ermoglicht den
Anschluss einer zusatzlichen Stromversorgungsquelle. Sie kdnnen das Tl
Ladegerat oder die externe Batterie verwenden. Fir den Tl-Innovator™ Hub
wird eine externe Stromversorgung benétigt, wenn dieser mit einem Graphing-
Rechner oder der TI-Nspire™ CX-Computersoftware verwendet wird.

- Nach einer gewissen Zeit muss der Servomotor neu kalibriert werden. Schritte
nur Neukalibrierung:

- Verbinden Sie die externe Stromversorgung mit dem TI-Innovator HUB.
- Schlieen Sie den Servomotor an OUT3 an.
- Senden Sie den Befehl ,,CONNECT SERVO 1 TO OUT3“.

- Senden Sie den Befehl ,SET SERVO 1 CW 0 TIME 100“ (hiermit wird die
Geschwindigkeit auf 0 gesetzt; der Wert fir Zeit (TIME) kann bei Bedarf
erhoht werden).

- Falls sich der Servo nicht bewegt, verschieben Sie das Potentiometer auf
der Ruickseite des Motors mit Hilfe eines Schraubenziehers bis zum
Anschlag.

Das I/O-Modul fiir meinen Ultraschall-Ranger funktioniert nicht. Wie gehe ich vor?

Mit den folgenden Schritten kdénnen Sie ermitteln, ob mit dem I/O-Modul fur den
Ultraschall-Ranger etwas nicht in Ordnung ist.

- Laden Sie das Testprogramm herunter und fihren Sie es aus, um die I/0O-
Modul-Komponente fir den Ultraschall-Ranger zu prifen.

- Prufen Sie, ob das I/0-Modul an den vom Programm vorgeschriebenen Port
angeschlossen ist.

Der integrierte Helligkeitssensor und das I/0-Modul fiir den analogen Lichtsensor
weisen leicht abweichende Messwerte auf. Woran liegt das?

Die Einbauposition des Sensors im Tl-Innovator™ Hub kann zu Messungen fihren, die
leicht von denen des analogen Lichtsensors abweichen.

Problemlésung fiir TI-SensorlLink

e TI-SensorLink ist keine Datenerhebungslésung. USB-verbundene Sonden oder Lab
Cradle sind weiterhin eine (iberlegene Losung zur reinen Datenerhebung und -
analyse.

e Die Hub-Befehle fiir den TI-SensorLink mit den analogen Verniersensoren sind
gegenwartig kein Teil der Hub App (CE-Familie) oder des Hub-Mends (TI-Nspire™
CX).
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e Die neuen Befehle oder Schliisselworte missen entweder eingegeben ODER aus
einem bestehenden Programm kopiert werden. Bitte beachten Sie, dass alle
Schreibfehler in den Schlisselworten zu einer Fehlermeldung in der Skizze fiihren.

Problembehandlung rund um die Programmierung mit Ti-Basic
Warum meldet mein Programm einen Syntaxfehler?

- Falls Sie Code aus einer externen Quelle oder einem Texteditor eingefiigt
haben, kénnte er typographische Anfihrungszeichen (,,...“) an Stellen enthalten,
an denen gerade Anfiihrungszeichen ("...") erforderlich sind. Sie missen
eventuell einige oder alle typographischen Anfiihrungszeichen ersetzen.

- Die Syntaxregeln zwischen dem TI CE-Graphikrechner und der TI-Nspire™ CX-
Technologie unterscheiden sich geringfligig. Code, der urspriinglich fiir die eine
Plattform erstellt wurde, muss fiir die andere Plattform eventuell modifiziert
werden.

- Vergewissern Sie sich auf dem Tl CE-Graphikrechner, dass sich an keinem
Codezeilenende ein Leerzeichen befindet. Zum Auffinden dieser
abschlieRenden Leerzeichen bewegen Sie den Cursor auf die Zeile und driicken
die Taste [2nd] und die rechte Pfeiltaste. Auch benachbarte Leerzeichen im
Code konnen einen Syntaxfehler verursachen.

Wie beende ich ein Programm, das nicht mehr reagiert?

- Tl CE-Graphikrechner: Driicken Sie die Taste ON.

- TI-Nspire™ CX-Handheld: Halten Sie die Taste Home/ON gedriickt und driicken
Sie wiederholt die Taste ENTER.

- Windows®: Halten Sie die Taste F12 gedriickt und driicken Sie wiederholt die
Eingabetaste.

- Mac®: Halten Sie die Taste F5 gedriickt und driicken Sie wiederholt die
Eingabetaste.

In der TI-SmartView CE-Software werden die Hub-Befehle nicht im Programmiermenii
angezeigt.

Uberpriifen Sie, ob Sie die aktuelle Version (5.2) der TI-SmartView CE-Software
verwenden. Diese Version installiert die App ,,Hub”. Diese enthalt die
Programmierbefehle fur den Tl-Innovator™ Hub.

Warum werden die Hub-Befehle in der TI Connect™ CE-Software nicht angezeigt?

Die Tl-Innovator™ Hub-Befehle wurden der Tl Connect™ CE-Software hinzugefiigt.
Aktualisieren Sie lhre Software auf die neueste Version.

Mein Programm weist keine Syntaxfehler auf, aber die Fehler-LED zeigt dennoch
einen Fehler an.

Die Fehler-LED blinkt, wenn ein Fehler in der Befehlsstruktur vorliegt und Sketch die
Befehle nicht verarbeiten kann. Sehen Sie sich die Beispielbefehle fur die integrierten
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Systeme, 1/0O-Module und Breadboard-Komponenten daraufhin an, wie Sie lhr
Programm &ndern koénnten.

Problembehandlung rund um TI-Innovator™ Sketch

Warum erhalte ich einen Fehler, wenn ich versuche, TI-Innovator™ Sketch zu
aktualisieren?

- Achten Sie bei Sketch-Updates darauf, das Standard-A-zu-Micro-B- statt des
Standard-A-zu-Mini-B-USB-Kabels zu verwenden. Verbinden Sie das Micro-
Ende des Kabels mit dem PWR-Anschluss oben auf dem Hub.

Mein TI-Innovator™ Hub wird zwar mit Strom versorgt, kann aber nicht mit dem
Update-Tool kommunizieren.

- Eventuell liegt ein Kabelproblem vor. Einige USB-Kabel enthalten nur Adern fir
Spannung, nicht aber fiir die Datenlbertragung.

- Verwenden Sie das Kabel aus dem Lieferumfang des TI-Innovator™ Hub.
Bendtige ich fiir das Sketch-Upgrade Administratorrechte auf meinem Computer?

Yes.

Problembehandlung rund um die externe Batterie
Meine externe Batterie scheint den TI-Innovator™ Hub nicht mit Strom zu versorgen.

- Prifen Sie durch Driicken der Taste On/Off, ob die Batterie eingeschaltet ist.
Die externe Batterie schaltet sich nach 3 Minuten automatisch ab, wenn keine
Verbindung zum Tl-Innovator™ Hub hergestellt wird.

- Prifen Sie, ob die externe Batterie aufgeladen ist. Driicken Sie die Taste
On/Off. Wenn die LEDs nicht leuchten, muss die externe Batterie aufgeladen
werden.
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Tl-Innovator™ Technologie Allgemeine
VorsichtsmaRnahmen

Dieser Abschnitt erldutert allgemeine VorsichtsmalBnahmen fiir die gesamte TI-
Innovator Technologie.

Wenn Sie zusatzliche Hilfe benétigen, wenden Sie sich an TI-Cares.

TI-Innovator™ Hub-Vorsichtsmafinahmen

Hub nicht Temperaturen von mehr als 140°F (60°C) aussetzen.

Hub nicht auseinanderbauen oder unsachgemaR handhaben.

Nicht mehrere Hubs tber die 1/O-Ports oder den Breadboard-Stecker miteinander
verbinden.

Verwenden Sie nur USB-Kabel, die mit dem Hub geliefert wurden.

Verwenden Sie nur von Tl bereitgestellte Mittel der Stromversorgung:

TI Wall Charger enthalten im Tl-Innovator™ Hub
Optional External Battery Pack
4 AA Batteriehalter enthalten im TI-Innovator™ Breadboard Pack

Stellen Sie sicher, dass die Komponenten, die vom Hub versorgt werden, das Hub's
1-Amp-Leistungslimit nicht Giberschreiten.

Vermeiden Sie die Verwendung von Hub zur Kontrolle des Wechselstroms.

Breadboard Stecker am Hub

Fugen Sie die Leitungen von LEDs und sonstige Komponenten nicht direkt in
denHub Breadboard-Stecker ein. Bauen Sie die Komponenten auf dem
Breadboard zusammen und verwenden Sie die bereitgestellten Anschlusskabel,
um das Breadboard an den Hub anzuschliefRen.

Verbinden Sie den 5-V-Steckstift auf dem Hub's Breadboard-Stecker nicht mit
einem der Ubrigen Stifte, insbesondere den Erdungsstiften. Dies kdnnte den
Hub beschadigen.

Es wird nicht empfohlen, die oberste Reihe von Steckstiften (BB1-10) mit der
untersten Reihe (Gruppen- und Stromstifte) zu verbinden.

Kein Stift auf dem Hub'sBreadboard Stecker kann Strom von mehr als 4 mA
absorbieren oder abgeben.

TI-Innovator™ Rover-VorsichtsmafSnahmen

Rover nicht Temperaturen von mehr als 140°F (60°C) aussetzen.

Rover nicht auseinanderbauen oder unsachgemaR handhaben.

Stellen Sie nichts mit einem Gewicht von Gber 1 kg auf die Rover.

Verwenden Sie nur USB-Kabel, die mit dem Tl-Innovator™ Hub geliefert wurden.

Tl-Innovator™ Technologie Allgemeine Vorsichtsmafinahmen 437


https://education.ti.com/support/worldwide

e Verwenden Sie nur Bandkabel, die mit dem Rover geliefert wurden.
e Verwenden Sie nur das von Tl bereitgestellte Ladegerat, das dem Hub beiliegt.

e Die an der Vorderseite angebrachte Ultrasonic Ranger erkennt Objekte innerhalb
einer Entfernung von vier Metern vom Rover. Um die besten Ergebnisse zu
erzielen, achten Sie darauf, dass die Oberflache des Objekts groRer als ein Ordner
ist. Falls er zur Erkennung von kleinen Objekten, wie etwa einer Tasse, verwendet
wird, platzieren Sie den Rover innerhalb einer Entfernung von 1 Meter vom
entsprechenden Objekt.

e Um die besten Ergebnisse zu erzielen, verwenden Sie lhren Grafikrechner ohne das
Schiebeetui.

e Fir optimale Leistung verwenden Sie den Rover auf dem Boden, nicht auf Tischen.
Falls der Rover von einem Tisch féllt, kann es zu Schaden kommen.

e Fir optimale Leistung verwenden Sie den Rover auf einer harten Oberflache. Die
Réder des Rover kénnen sich auf Teppichen verfangen oder daran hingen bleiben.

e Drehen Sie die Halteklammern an der Rechnerplattform erst, nachdem Sie sie
zundchst angehoben haben. Anderenfalls kdnnten sie brechen.

e Verwenden Sie den Marker nicht als Hebel zum Ziehen oder Driicken des Rover.

e Schrauben Sie nicht die Verkleidung unten am Rover ab. Die Geber haben scharfe
Kanten, die nicht freiliegen sollten.

e Bewegen Sie den Rover nicht nach Ausfiihrung eines Programms. Das interne
Gyroskop kann unbeabsichtigt versuchen, den Rover unter Verwendung der
Anfangsposition wieder in die Spur zu bringen.

e Beim Einfiihren des Breadboard-Bandkabels in den Hub Breadboard-Stecker ist es
sehr wichtig, dass Sie das Kabel ordnungsgemaR einfiihren. Achten Sie darauf, dass
der rote (dunkle) Drahtstift in das 5-V-Loch in dem Steckplatinenstecker des Hub's
gesteckt ist.

1/0 Modul-Vorsichtsmafinahmen

e Verwenden Sie den passenden Eingangs- oder Ausgangsport, wie er fir das
jeweilige Modul erforderlich ist.

- Vibrationsmotor — unterstitzt auf OUT 1, OUT 2 und OUT 3.
- Servo Motor — verwenden Sie nur OUT 3.

- Weile LED — unterstitzt auf OUT 1, OUT 2 und OUT 3.

- Analoger Lichtsensor — unterstiitzt auf IN 1, In 2 und IN 3.

- Ultraschall Ranger — unterstitzt auf IN 1, IN 2.

¢ Verwenden Sie eine Notstromversorgungsquelle fiir Module, die mehr als 50 mA
bendtigen, einschlieRlich:

- Vibrationsmotor
- Servo Motor
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e Halten Sie nicht die Achse des Servo Motors, wahrend sie sich dreht. Drehen Sie
ferner nicht den Servo Motor per Hand.

e  Weile LED:

- Biegen Sie die Leitungen nicht wiederholt; dies schwacht die Drahte und kann
dazu fiihren, dass sie brechen.

- Die LED erfordert die korrekte Polaritat, wenn sie in ihre Buchse eingesteckt
wird. Einzelheiten entnehmen Sie bitte den Anweisungen zum Zusammenbau
der LED in der Tl-Innovator™ Technologie eGuide (Seite ii).

- Die LED erfordert die korrekte Polaritdt, wenn sie in ihre Buchse eingesteckt
wird. Einzelheiten entnehmen Sie bitte den Anweisungen zum Zusammenbau
der LED (Seite 341).

e Kein 1/O Modul kann mehr als 4 mA absorbieren oder abgeben.

Breadboard-VorsichtsmafiSnahmen

e Verbinden Sie nicht die positiven und negativen Leitungen einer Stromquelle mit
derselben Gruppe von 5 Stiften auf dem Breadboard. Damit kdnnten Sie das
Breadboard und die Stromquelle beschadigen.

e Beachten Sie die korrekte Polaritat:
- Beim Anschluss des Breadboards an den Hub.

- Beim Anschluss von Komponenten, die empfindlich auf Polaritat reagieren, wie
etwa LEDs und TTL Leistung MOSFET.

TI-SensorLink Adapter und Verniersensor VorsichtsmafSnahmen

TI-SensorLink

e TI-SensorlLink ist keine Datenerhebungslésung. USB-verbundene Sonden oder Lab
Cradle sind weiterhin eine Uberlegene Lésung zur reinen Datenerhebung und -
analyse.

¢ Die Hub-Befehle fir den TI-SensorLink mit den analogen Verniersensoren sind
gegenwartig kein Teil der Hub App (CE-Familie) oder des Hub-Meniis (TI-Nspire™
CX).

e Die neuen Befehle oder Schliisselworte missen entweder eingegeben ODER aus
einem bestehenden Programm kopiert werden. Bitte beachten Sie, dass alle
Schreibfehler in den Schliisselworten zu einer Fehlermeldung in der Skizze fihren.

Vernier-Sensoren

e Gasdrucksensor - Das Sensorelement des Gasdrucksensors wird durch direkten
Kontakt mit Flussigkeit beschadigt.

e pHSensor - Geben Sie die Elektrode in die Pufferlésung mit einem pH-Wert von 4
oder 7. Sie sollte niemals in destilliertem Wasser aufbewahrt werden. Falls die
Elektrode versehentlich fir einen kurzen Zeitraum trocken gelagert wird, dann
tauchen Sie die Spitze Gber mindestens acht Stunden vor Verwendung in die pH-4-
Puffer-/KCl-Lagerungslésung.
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e Temperatursonde aus Edelstahl -

- Das Kabel biegen. Manchmal biegen oder quetschen Schiiler den Draht neben
dem Griff des Sensors. Mit der Zeit kann dies dazu fiihren, dass sich die Drahte
lockern und der Sensor nicht mehr funktioniert.

- Uberhitzung des Sensors. Es kommt bei Verwendung in Chemielaboren
manchmal vor, dass die Schiiler den Sensor auf eine heille Platte legen und die
Einheit effektiv , gekocht” wird.

- Die Einheit ist nicht wasserdicht! Wasser kann in den Griff des Sensors
eindringen und die Elektronik beschadigen. Tauchen Sie den Edelstahlteil des
Sensors nur dann in das Wasser ein, wenn Sie Daten erheben.
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Haufige Fragen

Dieser Abschnitt enthélt einige hdufig gestellte Fragen zum
Tl-Innovator™-Technologie. War Ihre Frage nicht dabei? Senden Sie Feedback an das
eGuide Team. hubeguide@list.ti.com

Links zum Thema

e Informationen zur Produktkompatibilitat
e Tl LaunchPad™ — Informationen
e Allgemeine Aktivitatsinformationen
e Allgemeine Leistungsinformationen zum Tl-Innovator™ Hub
- Informationen zur externen Batterie fiir den TI-Innovator™ Hub

- Rover-Batterieinformationen
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Informationen zur Produktkompatibilitdit
Welche Produkte von Tl konnen mit dem Tl-Innovator™ Hub eingesetzt werden?

Tl-Innovator™ Hub ist mit den folgenden Produkten von Tl kompatibel. Verwenden Sie
stets die neueste Version von TI-Innovator™ Sketch und kompatible Produkte, um die
besten Ergebnisse zu erzielen.

- TI CE Grafikrechner

- TI-Nspire™ CX Handheld

- TI-Nspire™ CX CAS Handheld

- TI-Nspire™ CX-Computersoftware (Schiler, Lehrer und TI-Nspire™ CX

Navigator™)

Welche Programmiersprache ist kompatibel mit dem Tl-Innovator™ Hub?

Tl-Innovator™ Hub kann mit der Programmiersprache Tl BASIC auf Tl CE-
Graphikrechnern und TI-Nspire™ CX-Taschenrechnern programmiert werden. Diese
Programmiersprache wird auf mehreren Tl CE-Graphikrechnern verwendet. Sie basiert
auf der Programmiersprache BASIC (Beginner's All-purpose Symbolic Instruction Code).
BASIC ist eine Familie von allgemeinen Programmier-Hochsprachen, bei denen die
leichte Verwendbarkeit im Mittelpunkt steht.

Die TI-Nspire™ CX-Technologie unterstiitzt dariiber hinaus die Programmiersprache
LUA, die sich durch ihren hohen Funktionsumfang und ihre Geschwindigkeit
auszeichnet.

Siehe auch: Hub Details unter Programmieren mit dem TI CE-Graphikrechner.
Siehe auch: Hub Details unter Programmieren mit TI-Nspire™ CX-Technologie.

Welche Sensoren, Stellglieder usw. sind geeignet fiir den Anschluss an den TI-
Innovator™ Hub?

Der Tl-Innovator™ Hub besitzt zwei Arten von Steckverbindern:

- 4-poliger Universalanschluss fiir eine Vielzahl von Modulen.

- Breadboard-Anschluss zur Verbindung mit einem Breadboard fiir Prototyp-
Projekte.

Zur Erleichterung des Einstiegs bieten wir praktische Kits an, die samtliche
Komponenten fiir bestimmte Aufgaben enthalten. Details finden Sie in den Abschnitten
zum 1/O-Modul und zu Breadboard.
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Kann die TI-Nspire Laborbasisstation mit Vernier™-Sensoren zeitgleich mit dem TI-
Innovator™ Hub verwendet werden?

Ja, die TI-Nspire Laborbasisstation kann zeitgleich mit dem Tl-Innovator™ Hub auf dem
TI-Nspire CX Handheld oder mit der Software TI-Nspire™ CX verwendet werden. Um
den TI-Innovator™ Hub und die TI-Nspire Laborbasisstation gleichzeitig zu nutzen, muss
jeweils Uber ein LUA-Skript darauf zugegriffen werden.

Besteht die Méglichkeit des direkten Einsteckens von Vernier™-Sensoren in den TI-
Innovator™ Hub?

Die Ports des TlI-Innovator™ Hub sind nicht direkt mit den Vernier™-Sensoren
kompatibel. Die Vernier™-Sensoren kénnen an ein TI-Nspire™ Lab Cradle angeschlossen
werden. Um den TI-Innovator™ Hub und die TI-Nspire Laborbasisstation gleichzeitig zu
nutzen, muss jeweils iber ein LUA-Skript darauf zugegriffen werden.

Besteht die Moglichkeit der gleichzeitigen Verwendung des TI-Nspire CX Navigator
Systems und des Tl-Innovator™ Hub?

Ja, Schiiler kdnnen das TI-Nspire™ CX-Handheld an das TI-Nspire™ CX Navigator™-
System wahrend der Nutzung des Tl-Innovator™ Hub anschlieBen. Die Lehrkrafte
konnen die TI-Nspire™ CX Navigator™-Funktionen wie Live-Presenter, Screen Capture,
Schnellumfrage usw. nutzen, wahrend die Schiiler mit dem TI-Innovator™ Hub
arbeiten.

Kann die Tl Connect™ CE- oder TI-SmartView™ CE-Software mit dem Tl-Innovator™
Hub kommunizieren?

Der Tl-Innovator™ Hub kann nicht direkt mit der TI Connect™ CE- oder TI-SmartView™
CE-Software kommunizieren. Sie kénnen jedoch mit der Tl Connect™ CE-Software
Programme fiir den TI-Innovator™ Hub schreiben. TI-SmartView™ CE-Software eignet
sich hervorragend zur Demonstration der Programmierschritte im Unterricht.
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Tl LaunchPad™ — Informationen
Was ist ein Tl LaunchPad™-Entwicklungs-Kit?

Tl LaunchPad-Kits sind eine Reihe von Entwicklungs-Kits fiir Mikrocontroller
(sogenannte Evaluation Boards) von Texas Instruments. Ausfihrliche Informationen
zum TI LaunchPad-Okosystem finden Sie unter
https://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Welches Tl LaunchPad™-Kit kommt im Tl-Innovator™ Hub zum Einsatz?

Der TlI-Innovator™ Hub basiert auf einem MSP432P401 Tl LaunchPad-Kit. Weitere
Informationen zum MSP432P401 LaunchPad finden Sie unter
https://www.ti.com/ww/en/launchpad/launchpads-msp430-msp-
exp432p401r.htmltttabs.

Lasst sich der TI-Innovator™ Hub als Tl LaunchPad™-Entwicklungs-Kit verwenden?

Der Tl-Innovator™ Hub kann als TI LaunchPad™-Platine verwendet werden.
Insbesondere wurde der TI-Innovator™ Hub jedoch als Lehrmittel entwickelt — zur
Unterstitzung bei der Entwicklung von Code und elektronischen Komponenten sowie
bei elektronikgestitzten Forschungsarbeiten. Weitere Informationen zum Tl LaunchPad
finden Sie unter https://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Welche Ressourcen stehen fiir das Tl LaunchPad zur Verfiigung?

Wenn Sie Interesse am Tl LaunchPad-System haben, finden Sie Ressourcen unter
https://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Wie werden Entwicklungs-Kits/Evaluation Boards von Technikern in realen Szenarien
eingesetzt?

Techniker nutzen Evaluation Boards wie das Tl LaunchPad™ zur Entwicklung von
Prototypen ihrer Konzeptionen und prifen damit die Eignung eines bestimmten Chips
fir ihr Design. So konnen verschiedene Varianten getestet werden, bevor das Design
abschlieRend festgelegt wird. AuBerdem lassen sich auf diese Weise verschiedene
andere Aspekte wie der Energieverbrauch und die Verarbeitungsgeschwindigkeit
messen.

Dartber hinaus werden diese Evaluation Boards an Universitaten zur Vermittlung von
Informationen rund um Mikrocontroller, Programmierung und Sensorschnittstellen
eingesetzt.
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Allgemeine Aktivitditsinformationen
Welche Aktivitdten sind fiir den Tl-Innovator™ Hub verfiigbar?

Mit dem TI-Innovator™ Hub konnen verschiedene Aktivitaten durchgefiihrt werden In
Zusammenarbeit mit Lehrern wurden Aktivitdten zu den folgenden Themen erarbeitet:

10-Minuten-Code fiir den Ti-Innovator™ Hub: Schiiler sollen kurze Aktivitaten
durchfiihren, um ein Verstandnis mathematischer Konzepte sowie von
Programmierlogik und Coding-Fertigkeiten zu entwickeln. Bei den Aktivitdaten
werden die integrierten RGB-, LED-, Lautsprecher- und Lichtstarkesensoren des TI-
Innovator™ Hub eingesetzt. Aktivitaten sind fir die TI CE
Grafiktaschenrechnerfamilie und TI-Nspire™ CX-Technologie verfugbar.

10-Minuten-Code fiir Tl-Innovator™ Rover: Lernen Sie mit dem Tl-Innovator™ Rover
noch mehr liber das Programmieren. Bauen Sie auf lhrem Wissen bei der
Programmierung des Tl-Innovator™ Hub auf und schreiben Sie Programme zur
Steuerung des TI-Innovator™ Rover. Lernen Sie die Befehle zur Steuerung des Rover
und nutzen Sie seinen integrierten Abstands- und Farbsensor. Aktivitdten werden
fir TI CE Grafiktaschenrechnerfamilie und TI-Nspire™ CX Technologie verfiugbar
sein.

Themen fiir den Mathematik- und naturwissenschaftlichen Unterricht Tl-Innovator™
Rover: Einsatzfahige Programme fir die Tl CE Grafiktaschenrechnerfamilie und TI-
Nspire™ CX-Technologie. Diese Programme beinhalten eine Gebrauchsanweisung
fir den Lehrer, die Vorschlage fir die Anwendung der Programme mit dem TI-
Innovator™ Rover zur Erarbeitung von Konzepten im Mathematik- oder
naturwissenschaftlichen Unterricht bietet.

Wissenschaft durch konstruktive Entwicklung: Wertvolle, interaktive Lehreinheiten
fir Schiler der mittleren Bildungsstufe in den Bereichen Bio- und
Naturwissenschaft. Nutzt Komponenten des TI-Innovator™ I/0- Module-Pakets.
Aktivitaten sind fur die TI-Nspire™ CX-Technologie verflgbar.

Zugang zu STEM-Projekten: Entwerfen, bauen, priifen, verbessern. Diese
aufeinanderfolgenden Aktivitaten bringen Schiilern in Gymnasien technische
Grundsatze ndher und bieten ihnen grundlegende Kenntnisse und Fahigkeiten, die
fur den Aufbau neuer und einzigartiger STEM-Projekte erforderlich sind. Diese
Aktivitaten erfordern die im Tl-Innovator™ Breadboard Paket enthaltenen
Komponenten. Aktivitaten sind fur die Tl CE Grafiktaschenrechnerfamilie und TI-
Nspire™ CX-Technologie verfligbar.

Wo kann ich Aktivitaten fiir den Tl-Innovator™ Hub herunterladen?

Aktivitaten fir den TI-Innovator™ Hub finden Sie auf der Website education.ti.com
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unter der Registerkarte , Activities” (Aktivitaten) oben auf jeder Seite. Die Direktlinks zu
jedem Aktivitatensatz lauten wie folgt:

- 10-Minuten-Code mit Tl-Innovator™ Hub: education.ti.com/ticodes

- 10-Minuten-Code mit Tl-Innovator™ Rover: education.ti.com/ticodes

- Themen fir den Mathematik- und naturwissenschaftlichen Unterricht fur den
TI-Innovator™ Rover:

- Wissenschaft durch konstruktive Entwicklung:
https://education.ti.com/en/tisciencenspired/us/stem

- Zugang zu STEM-Projekten: TBD
Wann sind die Aktivitaten verfiigbar?

Die Aktivitaten fur den TI-Innovator™ Hub sind jetzt verfugbar. Aktivitaten fur den TI-
Innovator ™ Rover sind ab Herbst 2017 verflgbar.
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Allgemeine Leistungsinformationen zum Ti-Innovator™ Hub
Wie wird der Tl-Innovator™ Hub mit Energie versorgt?

Der TlI-Innovator™ Hub wird {iber die Batterien im Tl CE Grafiktaschenrechner oder dem
TI-Nspire™ CX Handheld mit Strom versorgt. Fir bestimmte Aktivitaten mit
leistungsstarken Geraten wie Servomotoren ist unter Umstanden eine zuséatzliche
Stromquelle erforderlich — entweder das Tl Ladegerat oder eine externe Batterie.

Wie beeinflusst der TI-Innovator™ Hub die Batterielebensdauer des Tl CE Graphing-
Taschenrechners bzw. des TI-Nspire™ CX?

Der Tl-Innovator™ Hub wirkt sich minimal auf die Batterie des Tl CE
Grafiktaschenrechners bzw. des TI-Nspire™ CX Grafiktaschenrechners aus.

Wann muss ich die externe Stromversorgung nutzen?
Bei der Verwendung der Eingangs- und Ausgangsports:

Bestimmte I/O-Module benétigen eine externe Stromversorgung, da sie die 5-V-
Ports (OUT3 oder IN3) des Tl-Innovator™ Hub nutzen. Einzelheiten finden Sie im
Abschnitt I/O- Module.

Bei der Verwendung des Breadboard-Anschlusses:

Ein Stromkreis der Uber den 5-V-Ausgang des Breadboard-Anschlusses versorgt
wird, bendtigt externen Strom.

Welche externen Stromversorgungsoptionen gibt es?

Sie kdnnen das Tl Ladegerat oder die externe Batterie fir eine zusatzliche
Stromversorgung nutzen. Das Tl Ladegerat ist im Lieferumfang des Tl-Innovator™ Hub
enthalten, und es ist das gleiche Ladegerét, das im Lieferumfang des TI CE
Grafiktaschenrechners und der TI-Nspire™ CX Taschenrechner enthalten ist. Die externe
Batterie ist separat als Zubehor flr den Tl-Innovator™ Hub erhaltlich.

Kann der Tl-Innovator™ Hub mit einer anderen Batterie/Stromversorgung verwendet
werden?

Sie sollten ausschlieflich von Tl bereitgestellte Stromversorgungen nutzen, um einen
sicheren Betrieb zu gewahrleisten.

Informationen zur externen Batterie fiir den TI-Innovator™ Hub
Was ist die externe Batterie?

Die externe Batterie liefert zusatzlichen Strom fir die Komponenten, die mehr Strom
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bendtigen als der TI-Grafiktaschenrechner liefern kann. Diese Batterie (Modellnr. MP-
3000) wurde fiir die Leistungsanforderungen der Tl-Innovator™ Komponente
ausgewahlt.

Wie wird die externe Batterie mit dem TI-Innovator™ Hub verwendet?

Mithilfe des Standard-A-zu-Micro-B USB-Kabels, das mit dem Tl-Innovator™ Hub
geliefert wird, muss die externe Batterie an den PWR USB-Port des Tl-Innovator™ Hub
angeschlossen werden. Die externe Batterie ist mit einem Ein/Aus-Schalter
ausgestattet, der eingeschaltet werden muss, um den Tl-Innovator™ Hub mit Strom zu
versorgen.

Wie lange hilt die Batterie bei voller Aufladung?

Die Batterielaufzeit ist abhangig von den an den Tl-Innovator™ Hub angeschlossenen
Komponenten. Beispielsweise kann das Servomotormodul, das fiir Aktivitaten in der
,Wissenschaft durch konstruktive Entwicklung” eingesetzt wird, mit einer externen
Batterie 8 Stunden lang durchgehend betrieben werden. Einige Komponenten kénnen
auch langer betrieben werden und andere wiederum kirzer.

Was ist die erwartete Lebensdauer der Batterie?

Lithium-lonen-Batterien verlieren mit der Zeit an Kapazitat. Bei ordnungsgemaRer
Wartung und unter normalen Betriebsbedingungen halten Batterien etwa drei Jahre.

Wie wird die Batterie geladen?

Die externe Batterie kann mittels des TI-Steckernetzteils (im Lieferumfang des TI-
Innovator™ Hub enthalten) geladen werden, oder indem das dem TI-Innovator Hub
beiliegende USB-Kabel an einen Computer angeschlossen wird.

Wie erkennt man den Ladestand der Batterie?

Wenn Sie die externe Batterie einschalten, zeigen die LED-Batterieanzeigen der
externen Batterie den ungefahren Ladestand an (25 %, 50 %, 75 % und 100 %). Die
LEDs werden nach 10 Sekunden ausgeschaltet.

Kann ich die externe Batterie mit anderen Produkten verwenden?

Die externe Batterie wurde speziell fir die Verwendung mit dem TI-Innovator™ Hub
geprift.

Rover-Batterieinformationen
Wie lange hilt die Batterie bei voller Aufladung?

Die Batterie halt fir 8 Stunden ununterbrochenes Fahren. Bei typischer Verwendung
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werden wahrscheinlich haufig Pausen fir die Programmierung eingelegt. In diesem
Fall wird eine vollstandige Ladung mehrere Tage halten.

Was ist die erwartete Lebensdauer der Batterie?

Lithium-lonen-Batterien verlieren mit der Zeit an Kapazitat. Bei ordnungsgemaRer
Wartung und unter normalen Betriebsbedingungen halten Batterien etwa 3 Jahre.

Wie wird die Batterie geladen?

Verbinden Sie ein Mikro-USB-Kabel mit dem PWR-Port auf der rechten Vorderseite des

Rover. Das andere Ende des Kabels kann an einen PC oder ein TI-Steckernetzteil
angeschlossen werden.

Wie erkennt man den Ladestand der Batterie?

Die vier Batteriestand-LEDs zeigen die Batteriekapazitdt an. Wenn alle vier LEDs
durchgehend griin leuchten, ist die Rover Batterie vollstandig geladen.
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Allgemeine Informationen
Online-Hilfe

education.ti.com/eguide

Waihlen Sie lhr Land aus, um weitere Produktinformationen zu erhalten.

Kontakt mit Tl Support aufnehmen

education.ti.com/ti-cares

Wahlen Sie Ihr Land aus, um auf technische und sonstige Support-Ressourcen
zuzugreifen.

Service und Garantie

education.ti.com/warranty

Wahlen Sie lhr Land aus, um Informationen zu Lange und Bedingungen der Garantie
oder zum Produktservice zu erhalten.

Eingeschrankte Garantie. Diese Garantie hat keine Auswirkungen auf |hre gesetzlichen
Rechte.

450 Allgemeine Informationen


https://education.ti.com/eguide
https://education.ti.com/support/worldwide
https://education.ti.com/warranty

	TI‑Innovator™ Technology Erste Schritte
	TI-Innovator™ Hub Übersicht
	Erfahren Sie mehr

	Was ist in der Box
	TI‑Innovator™ Hub mit geräteeigenen Komponenten
	Eingebaute Ports
	USB-Kabel
	​Zusätzliche Stromversorgung

	Verbinden TI-Innovator™ Hub
	Verbinden mit einem grafikfähigen Taschenrechner
	Verbinden mit einem Computer, auf dem TI‑Nspire™ CX Software läuft

	Die HubSoftware aktualisieren
	Was ist TI-Innovator™ Sketch?
	Benötige ich ein Update von Sketch auf dem TI-Innovator™ Hub?
	Wie lautet die aktuelle Version von Sketch?
	Warum sollte ich ein Sketch-Update vornehmen?
	Wie wird Sketch auf den TI-Innovator™ Hub geladen?
	Kann ich mehrere TI-Innovator Hubs gleichzeitig aktualisieren?
	Funktioniert die auf dem TI-Innovator™ Hub vorhandene Sketch-Version auch dann noch mit dem TI-Taschenrechner, wenn er um individuelle Funktionen ergänzt wurde? Handelt es sich bei Sketch um Open-Source-Software?

	Hub-Programmieren auf dem TI CE Grafiktaschenrechner
	Code Beispiele: TI CE Grafikrechner
	Muster-Programm zum Blinkenlassen einer geräteeigenen LED
	Wie man ein Programm erstellt und laufen lässt
	Verwendung des Hub Menüs zur Erstellung von Befehlen
	Tipps zum Schreiben von Codes mit dem TI CE Grafiktaschenrechner
	Erfahren Sie mehr

	Hub-Programmieren in der TI‑Nspire™ CX Technologie
	Code Beispiele: TI-Nspire™ CX Technologie
	Muster-Programm zum Blinkenlassen einer geräteeigenen LED
	Wie man ein Programm erstellt und laufen lässt
	Verwendung des Hub Menüs zur Erstellung von Befehlen
	Tipps zum Schreiben von Code mit der TI‑Nspire™ CX Technologie
	Erfahren Sie mehr

	TI‑Innovator™ I/O-Module
	Anschluss eines I/O-Moduls
	Musterprogramm zum Blinkenlassen eines LED-Moduls
	Erfahren Sie mehr

	TI‑Innovator™ Breadboard Pack
	Adressierbare Komponenten
	Mustercode zum Blinkenlassen einer Breadboard LED
	Breadboard Grundlagen
	Erfahren Sie mehr

	Verwendung von zusätzlicher Stromversorgung Quelle
	Anschluss der Stromquelle

	Problembehandlung
	Erfahren Sie mehr

	Allgemeine Vorsichtsmaßnahmen
	TI‑Innovator™ Hub
	Breadboard-Stecker am Hub
	Breadboard
	I/O-Module
	TI‑Innovator™ Rover


	TI-Innovator™ Hub-Befehle Version 1.4
	Letzter Menüeintrag
	Neu in Sketch v1.4
	HUB-Menüs
	Send(SET...
	Send(READ...
	Einstellungen ...
	Wait
	Get(
	eval(
	Rover (RV)...
	Send(CONNECT-Output...
	Send(CONNECT-Input...
	Ports...
	Send(RANGE...
	Send(AVERAGE...
	Send(DISCONNECT-Output...
	Send(DISCONNECT-INPUT...
	MANAGE
	Weitere unterstützte Befehle, die nicht im Hub-Menü vorhanden sind

	SET
	LIGHT [TO] ON/OFF
	COLOR [TO] r g b [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	COLOR.RED [TO] r [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	SOUND [TO] frequency [[TIME] seconds]
	SOUND OFF/0
	LED i [TO] ON/OFF
	LED i [TO] 0-255
	RGB
	SPEAKER i [TO] frequency [[TIME] seconds]
	POWER
	SERVO i [TO] position
	SERVO i [TO] STOP
	SERVO i [TO] ZERO
	SERVO i [TO] [CW/CCW] speed [[TIME] seconds]
	ANALOG.OUT i [TO]
	ANALOG.OUT i OFF|STOP
	VIB.MOTOR i [TO] PWM
	VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP
	VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK|TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]
	VIB.MOTOR i [TO] PWM
	VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP
	VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK|TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]
	VIB.MOTOR i [TO] PWM
	VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP
	VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK|TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]
	RGB i [TO] r g b [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]
	BUZZER i [TO] OFF
	BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]
	BUZZER i [TO] OFF
	RELAY i [TO] ON/OFF
	SQUAREWAVE i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]
	SQUAREWAVE i OFF
	DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK
	DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN
	DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK
	DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN
	DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK|TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
	DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK
	DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN
	AVERAGING [TO] n
	BBPORT
	DCMOTOR i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]
	DCMOTOR i OFF
	MAGNETIC
	VERNIER

	READ
	BRIGHTNESS
	BRIGHTNESS AVERAGE
	BRIGHTNESS RANGE
	DHT i
	DHT i TEMPERATURE
	DHT i HUMIDITY
	RANGER i
	LIGHTLEVEL i
	LIGHTLEVEL i AVERAGE
	LIGHTLEVEL i RANGE
	TEMPERATURE i
	TEMPERATURE i AVERAGE
	TEMPERATURE i CALIBRATION
	MOISTURE i
	MOISTURE i AVERAGE
	MOISTURE i RANGE
	MAGNETIC
	VERNIER
	ANALOG.IN i
	ANALOG.IN i AVERAGE
	ANALOG.IN i RANGE
	ANALOG.OUT i
	DIGITAL.IN i
	SWITCH i
	BUTTON i
	MOTION i
	POTENTIOMETER i
	POTENTIOMETER i AVERAGE
	POTENTIOMETER i RANGE
	THERMISTOR i
	THERMISTOR i AVERAGE
	 THERMISTOR i CALIBRATION
	AVERAGING
	LOUDNESS i
	LOUDNESS i AVERAGE
	LOUDNESS i RANGE
	BBPORT

	Einstellungen
	Wait
	Wait

	Get(
	Get(

	eval(
	eval(

	ROVER (RV) Menu
	Rover (RV)...

	Drive RV...
	RV FORWARD
	RV BACKWARD
	RV LEFT
	RV RIGHT
	RV STOP
	RV RESUME
	RV STAY
	RV TO XY
	RV TO POLAR
	RV TO ANGLE

	READ RV Sensors...
	RV.RANGER
	RV.COLORINPUT
	RV.COLORINPUT.RED
	RV.COLORINPUT.GREEN
	RV.COLORINPUT.BLUE
	RV.COLORINPUT.GRAY

	RV Settings...
	SPEED
	TIME
	DEGREES
	UNIT/S
	M/S
	REV/S
	UNITS
	M
	REVS
	DEGREES
	RADIANS
	GRADS
	XYLINE
	LEFT
	RIGHT
	BRAKE
	COAST
	CW
	CCW

	Read RV Path…
	RV-Position und Pfad
	RV.WAYPOINT.XYTHDRN
	RV.WAYPOINT.PREV
	RV.WAYPOINT.CMDNUM
	RV.PATHLIST.X
	RV.PATHLIST.Y
	RV.PATHLIST.TIME
	RV.PATHLIST.HEADING
	RV.PATHLIST.DISTANCE
	RV.PATHLIST.REVS
	RV.PATHLIST.CMDNUM
	RV.WAYPOINT.X
	RV.WAYPOINT.Y
	RV.WAYPOINT.TIME
	RV.WAYPOINT.HEADING
	RV.WAYPOINT.DISTANCE
	RV.WAYPOINT.REVS

	RV Color…
	RV.COLOR
	RV.COLOR.RED
	RV.COLOR.GREEN
	RV.COLOR.BLUE

	RV Setup…
	RV.POSITION
	RV.GYRO
	RV.GRID.ORIGIN
	RV.GRID.M/UNIT
	RV.PATH CLEAR
	RV MARK

	RV Control…
	SET RV.MOTORS
	SET RV.MOTOR.L
	SET RV.MOTOR.R
	SET RV.ENCODERSGYRO 0
	READ RV.ENCODERSGYRO
	READ RV.GYRO
	READ RV.DONE
	READ RV.ETA

	Send CONNECT RV
	CONNECT RV

	Send DISCONNECT RV
	DISCONNECT RV

	CONNECT - Output
	LED i [TO] OUT n/BB n
	RGB i / COLOR [TO] BB r BB g BB b
	SPEAKER i [TO] OUT n/BB n
	STROMVERSORGUNG
	SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6
	ANALOG.OUT i [TO] OUT i/BB i
	VIB.MOTOR
	BUZZER i [TO] OUT n/BB n
	RELAY i [TO] OUT n/BB n
	SERVO i [TO] OUT n
	SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n
	DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n [[AS] OUTPUT]
	BBPORT
	DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n
	LIGHT
	COLOR
	SOUND

	CONNECT-Input
	DHT i [TO] IN n
	RANGER i [TO] IN n
	LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n
	TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n
	MOISTURE i [TO] IN n/BB n
	MAGNETIC
	VERNIER
	ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n
	DIGITAL.IN i [TO] IN n/BB n [[AS] INPUT|PULLUP|PULLDOWN]
	SWITCH i [TO] IN n/BB n
	BUTTON i [TO] IN n/BB n
	MOTION i [TO] IN n/BB n
	POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n
	THERMISTOR i [TO] IN n/BB n
	RGB
	LOUDNESS i [TO] IN n
	BBPORT
	BRIGHTNESS

	Ports
	RANGE
	BRIGHTNESS minimum maximum
	LOUDNESS i minimum maximum
	LIGHTLEVEL i minimum maximum
	TEMPERATURE i minimum maximum
	POTENTIOMETER i minimum maximum
	MOISTURE i minimum maximum
	THERMISTOR i minimum maximum
	ANALOG.IN i minimum maximum

	AVERAGE
	BRIGHTNESS n
	LOUDNESS i n
	LIGHTLEVEL i n
	TEMPERATURE i n
	POTENTIOMETER i n
	MOISTURE i n
	THERMISTOR i n
	ANALOG.IN i n
	PERIOD n

	DISCONNECT-Output
	LED i
	RGB i
	SPEAKER i
	STROMVERSORGUNG
	SERVO CONTINOUS i
	ANALOG.OUT i
	VIB.MOTOR
	BUZZER i
	RELAY i
	SERVO i
	SQUAREWAVE i
	DIGITAL.OUT i
	BBPORT
	LIGHT
	COLOR
	SOUND
	DCMOTOR i

	DISCONNECT-Input
	DHT i
	RANGER i
	LIGHTLEVEL i
	TEMPERATURE i
	MOISTURE i
	MAGNETIC
	VERNIER
	ANALOG.IN i
	DIGITAL.IN i
	SCHALTER
	BUTTON i
	MOTION i
	POTENTIOMETER i
	THERMISTOR i
	RGB
	LOUDNESS i
	BBPORT
	BRIGHTNESS

	VERWALTEN
	BEGIN
	BEGIN

	ISTI
	ISTI

	WHO
	WHO

	WHAT
	WHAT

	HELP
	HELP

	VERSION
	VERSION

	ABOUT
	ABOUT

	Weitere unterstützte Befehle
	Zusätzliche SET-Befehle
	FORMAT ERROR STRING/NUMBER
	FORMAT ERROR NOTE/QUIET
	FLOW [TO] ON/OFF
	OUT1/2/3 [TO]
	Zusätzliche READ-Befehle
	BUZZER i
	COLOR
	COLOR.RED
	COLOR.GREEN
	COLOR.BLUE
	DCMOTOR i
	DIGITAL.OUT i
	FORMAT
	FLOW
	IN1/IN2/IN3
	LAST ERROR
	LED i
	LIGHT
	OUT1/2/3
	PWR
	RELAY i
	RESOLUTION
	RGB i
	RED i
	GREEN i
	BLUE i
	SERVO i
	 SERVO i CALIBRATION
	SOUND
	SPEAKER i
	SQUAREWAVE i
	Zusätzliche AVERAGE-Befehle
	PERIOD n
	Zusätzliche CALIBRATION-Befehle
	CALIBRATE
	SERVO i / SERVO.CONTINUOUS i
	TEMPERATURE i C1 C2 C3 R1
	THERMISTOR i C1 C2 C3 R1


	Datenblätter zum TI-Innovator™ Hub
	TI-Innovator™ Hub Datenblatt
	TI-Innovator™ Hub-Ports und mit Breadboard verwendbare Pins
	Breadboard-Stecker-Eigenschaften

	Datenblätter zu geräteeigenen Komponenten von TI-Innovator™
	Datenblatt zur geräteeigene RGB-LED
	Datenblatt zur geräteeigene rote LED
	Datenblätter zum geräteeigenen Lautsprecher
	Datenblatt zum geräteeigenen Helligkeitssensor
	Datenblatt zum geräteeigenen Notstromindikator
	Datenblatt zur geräteeigenen Betriebsanzeige (grüne LED)
	Datenblatt zur geräteeigenen Fehleranzeige (rote LED)
	Datenblatt zum Mini-A-zu-Mini-B USB-Kabel
	Datenblatt zum Standard-A-zu-Mini-B USB-Kabel
	Datenblatt zum Standard-A-zu-Micro-B USB-Kabel
	Datenblatt zum TI Ladegerät
	Datenblatt zur externen Batterie

	TI‑Innovator™ Rover Installationshandbuch
	Überblick über TI-Innovator™ Rover
	Erfahren Sie mehr

	Konfigurationsanforderungen für TI-Innovator™ Rover
	Vorbereitung des TI-Innovator™ Rover
	Verbinden TI‑Innovator™ Rover
	TI-Innovator™ Rover mit TI-Innovator™ Hub verbinden
	Verbindung des TI-Innovator™ Hub mit einem Grafiktaschenrechner

	Erkunden des zusammengesetzten TI-Innovator™ Rover
	Obere Seite des Rover
	Untere Seite des Rover
	Vorderseite des Rover
	Hintere Seite des Rover
	Rechte Seite des Rover
	Linke Seite des Rover

	Allgemeine Vorsichtsmaßnahmen
	TI‑Innovator™ Rover


	TI-Innovator™ Rover-Befehle Version 1.4
	Voraussetzung: Verwenden Sie zuerst den Befehl „Connect RV“
	Benannte RV- Subsysteme
	Rover-Befehlskategorien
	RV-Befehle, Code-Muster und Syntax

	TI-Innovator™ Rover-Menü
	Rover (RV)...

	Drive RV...
	RV FORWARD
	RV BACKWARD
	RV LEFT
	RV RIGHT
	RV STOP
	RV RESUME
	RV STAY
	RV TO XY
	RV TO POLAR
	RV TO ANGLE

	READ RV Sensors...
	RV.RANGER
	RV.COLORINPUT
	RV.COLORINPUT.RED
	RV.COLORINPUT.GREEN
	RV.COLORINPUT.BLUE
	RV.COLORINPUT.GRAY

	RV Settings...
	Read RV Path…
	RV-Position und Pfad
	RV.WAYPOINT.XYTHDRN
	RV.WAYPOINT.PREV
	RV.WAYPOINT.CMDNUM
	RV.PATHLIST.X
	RV.PATHLIST.Y
	RV.PATHLIST.TIME
	RV.PATHLIST.HEADING
	RV.PATHLIST.DISTANCE
	RV.PATHLIST.REVS
	RV.PATHLIST.CMDNUM
	RV.WAYPOINT.X
	RV.WAYPOINT.Y
	RV.WAYPOINT.TIME
	RV.WAYPOINT.HEADING
	RV.WAYPOINT.DISTANCE
	RV.WAYPOINT.REVS

	RV Color…
	RV.COLOR
	RV.COLOR.RED
	RV.COLOR.GREEN
	RV.COLOR.BLUE

	RV Setup…
	RV.POSITION
	RV.GYRO
	RV.GRID.ORIGIN
	RV.GRID.M/UNIT
	RV.PATH CLEAR
	RV MARK

	RV Control…
	SET RV.MOTORS
	SET RV.MOTOR.L
	SET RV.MOTOR.R
	SET RV.ENCODERSGYRO 0
	READ RV.ENCODERSGYRO
	READ RV.GYRO
	READ RV.DONE
	READ RV.ETA

	Send CONNECT RV
	CONNECT RV

	Send DISCONNECT RV
	DISCONNECT RV


	TI-Innovator™ Rover – Datenblatt für programmierbare Komponente
	TI-Innovator™ Rover
	Datenblatt für TI-Innovator™ Rover geräteeigene Drehgeber
	Datenblatt für TI-Innovator™ Rover geräteeigenes Gyroskop
	Datenblatt für TI-Innovator™ Rover geräteeigener Ultraschall Ranger
	Datenblatt für TI-Innovator™ Rover Geräteeigener Farbsensor
	Datenblatt zum geräteeigenen Helligkeitssensor
	Datenblatt für TI-Innovator™ Rover Geräteeigener Elektromotor
	Datenblatt für TI-Innovator™ Rover geräteeigene RGB (Rot-Grün-Blau) LED
	Datenblätter zum geräteeigenen Lautsprecher

	Datenblätter zu I/O-Modulen
	Umweltsensoren
	Datenblatt zum analogen Lichtsensor
	Datenblatt zum Feuchtigkeitssensor
	Datenblatt zum Temperatursensor
	Datenblatt zum Temperatur- und Feuchtigkeitssensor
	Datenblatt zur Wasserpumpe
	LED- und Anzeigensensoren
	Datenblatt zur weißen LED
	Bewegungs- und Entfernungssensoren
	Datenblatt zum Sensor für das magnetische Feld (Halleffekt)
	Datenblatt zum Ultraschall-Ranger
	Motoren
	Datenblatt zum Servomotor
	Datenblatt zum Vibrationsmotor
	Strom und Signalsensoren
	MOSFET-Datenblatt

	Datenblätter zum TI-Innovator™ Breadboard
	Breadboard-Komponenten und verwendbare Pins
	Umweltsensoren
	Datenblatt Thermistor
	Datenblatt zum TI Analog-Temperatursensor
	Datenblatt zum Sensor für sichtbares Licht
	LEDs und Anzeigen
	Datenblatt zur grünen LED
	Datenblatt zur RGB-LED (Rot-Grün-Blau)
	Datenblatt zur roten LED
	Datenblatt zur Diode
	Datenblatt zum Display mit 7 Segmenten
	Datenblatt zum Infrarot-Empfänger
	Datenblatt zum Infrarot-Sender
	Motoren
	Datenblatt zum kleinen Gleichstrommotor
	Strom- und Signalkontrolle
	Datenblatt zum SPDT Schiebeschalter
	Datenblatt zum DIP Schalter mit 8 Positionen
	Datenblatt zum SIP Set mit 8 100 Ohm Widerständen
	Datenblatt zum TTL Power MOSFET
	Passive Komponenten
	Zubehör
	Datenblatt zum Breadboard
	Kondensatoren
	Widerstände

	TI-SensorLink Adapter
	Was ist der TI-SensorLink Adapter?
	TI-SensorLink: Industriedesign und -kennzeichnungen.
	Unterstützte analoge Verniersensoren
	Anforderungen für den Vernieradapter:

	Vorsichtsmaßnahmen für den TI-SensorLink Adapter und die Verniersensoren

	Den TI-SensorLink Adapter verbinden
	Verbinden Sie den TI-SensorLink Adapter mit dem TI-Innovator™ Hub
	Verbindung des TI-Innovator™ Hub mit einem Grafiktaschenrechner
	Verbinden Sie den TI-SensorLink Adapter mit einem Verniersensor
	Vorsichtsmaßnahmen für den TI-SensorLink Adapter und die Verniersensoren

	Datenblätter zum TI-SensorLink Adapter und Verniersensor
	Datenblatt zum TI-SensorLink Adapter
	Datenblatt zur Temperatursonde aus Edelstahl
	Datenblatt zum pH-Sensor
	Datenblatt zum Gasdrucksensor
	Datenblatt zum Kraftsensor für zwei Bereiche
	Datenblatt zum Beschleunigungsmesser für niedrige Beschleunigungen
	Datenblatt zum Lichtsensor
	Datenblatt zum Vernier-Energiesensor

	TI-RGB Array
	Was ist ein TI-RGB Array?
	TI-RGB Array: Industriedesign und -kennzeichnungen
	Voraussetzungen für das TI-RGB Array:


	Verbinden des TI-RGB Arrays
	Verbinden Sie das TI-RGB Array mit dem TI-Innovator™ Hub
	Verbindung des TI-Innovator™ Hub mit einem Grafiktaschenrechner

	TI-RGB Array Befehle
	Voraussetzung: Verwenden Sie zuerst den Befehl „Connect RGB“.
	Code-Beispiel
	CONNECT RGB
	SET RGB
	SET RGB ALL
	READ RGB


	Allgemeine Vorsichtsmaßnahmen
	TI‑RGB Array

	TI-RGB Array Datenblatts
	TI-RGB Array Datenblatt
	Breadboard-Kabel für TI-RGB Array Datenblatt

	Problembehandlung
	Problembehandlung TI-Innovator™ Hub
	Problembehandlung bei integrierten Hub-Komponenten
	Problembehandlung TI-Innovator™ Rover
	Problembehandlung beim I/O-Modul
	Problemlösung für TI-SensorLink
	Problembehandlung rund um die Programmierung mit TI-Basic
	Problembehandlung rund um TI-Innovator™ Sketch
	Problembehandlung rund um die externe Batterie

	TI-Innovator™ Technologie Allgemeine Vorsichtsmaßnahmen
	TI‑Innovator™ Hub-Vorsichtsmaßnahmen
	TI‑Innovator™ Rover-Vorsichtsmaßnahmen
	I/O Modul-Vorsichtsmaßnahmen
	Breadboard-Vorsichtsmaßnahmen
	TI-SensorLink Adapter und Verniersensor Vorsichtsmaßnahmen

	Häufige Fragen
	Informationen zur Produktkompatibilität
	TI LaunchPad™ – Informationen
	Allgemeine Aktivitätsinformationen
	Allgemeine Leistungsinformationen zum TI-Innovator™ Hub
	Informationen zur externen Batterie für den TI-Innovator™ Hub
	Rover-Batterieinformationen


	Allgemeine Informationen
	Online-Hilfe
	Kontakt mit TI Support aufnehmen
	Service und Garantie


