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TI-NSPIRE™ CX MIT DEM TI-INNOVATOR™ ROVER
Lektion 5: Die Sensoren des Rovers

LEKTION 5: UBUNG 1
SCHULERTATIGKEIT
Ubung 1: Test der Reichweite des Rovers

In dieser ersten Ubung von Lektion 5 wirst du etwas Lernziele:

Uber den Ultraschallsensor des Rovers und das Ver- .
mogen, damit seine Bewegung zu kontrollieren, erfah-
ren. °
dern

Die READ RV.RANGER-Anweisung zur Entfernungs-
messung verwenden
Mit dieser Anweisung die Bewegung des Rovers &n-

An der Front des TI-Innovator™ Rover befindet sich der Ultrasonic (Ultraschall)
Ranger. Er misst die Entfernung eines Objekts von der Front des Rovers. Damit
lasst sich die Bewegung des Rovers kontrollieren. Der Rover kann so programmiert
werden, dass er einem Objekt ausweicht und einen Zusammenstol3 vermeidet.

Zuerst schreiben wir ein Programm um zu sehen, wie der Ranger arbeitet. Dann
nitzen wir in Ubung2 diese Information, um die Fahrt des Rovers zu kontrollieren.

Das Programm liest der Wert des Rangers und zeigt ihn am Schirm des Rechners
an. Dabei wird der Rover nicht fahren. Du wirst deine Hand vor dem Rover bewe-
gen, oder ihn in der Hand halten und ihn gegen verschiedene Gegenstéande richten,
und dabei die sich &ndernden Abstéande beobachten.

Starte das Test Programm
1. Beginne mit Send “CONNECT RV” aus dem menu > Hub > Rover (RV)-
Mend.

*rovers1

Define ruv:rSlO-
Prgm

Send "CONNECT RV

EndPrgm

Die Hauptschleife

Wir werden das Programm mit einer While-Schleife steuern. Sobald die Entfernung
kleiner als ein bestimmter Wert wird, soll das Programm enden. Dazu verwenden
wir die Variable entf, um die gemessene Entfernung aufzuzeichnen.

2. Setze den Anfangswert der Variablen entf auf 1 (entf:=1).

3. Wahle While...EndWhile aus dem menu > Steuerung-Mendi. Bleibe so-
lange in der While-Schleife wie entf gréRRer als 0,1 ist.

1.1
*rover51 456

Define rover510=
Prgm

Send "CONNECT RV"
entfi=1

While entf=0.1

i

EndWhile
EndPrgm

Der Schleifenkérper
4. Die Anweisung READ RV.RANGER findet sich in
menu > Hub > Rover (RV) > Read RV Sensors.

5. Wahle daraus Send “READ RV.RANGER”.

1/ 1: Aktionen
v 2: Syntax|1: Send "SET
1= 2 Wariahli2: Send "READ
1: Drive RV
2: Read RV SefjEIEA"A N € =5
3: RV Setfings |2: RV.COLORINPUT
4: Read RV Pg3: RV.COLORINPUT.RED
5:RV Color |4 RV.COLORINPUT.GREEN
6: RV Setup  [5: RV.COLORINPUT.BELUE
7:RV Control [6: RV.COLORINPUT.GRAY

8: Send "CONNECT RV" »
9: Send "DISCOMNNECT RV"
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6. Flge die folgenden Anweisungen:
Get dist
Wait 0.25
1n den Schleifenkdrper ein.

Um einen Wert vom Sensor zu erhalten sind zwei Anweisungen notwendig: zuerst
Send “READ RV...” um den Wert vom Sensor zum Tl-Innovator™ Hub und dann
Get, um ihn weiter in den Rechner zu Ubertragen. Die Anweisung Wait 0.25 ver-
langsamt die Operation, dass die Werte leichter gelesen und verstanden werden
kdnnen.
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1.1
*rover51

4] <
78

Define rover51 0=

Pram

Send "CONNECT RV"

entfi=1
While entf=0.1

Send "READ RV.RANGER"

Get entf
Wait 0.25
M

EndWhile

3]

Anzeige des Werts
7. Wabhle DispAt aus dem menu > E/A-Men(. Diese Anweisung zeigt den
Wert der Variablen entf an einer festen Position in der Calculator App des
Rechners an.

8. Die DispAt-Anweisung verlangt (zumindest) zwei Argumente: eine Zeilen-
nummer von 1 bis 8 und eine Variable oder einen Wert, der angezeigt wer-
den soll. FUr eine Anzeige weiter in der Schirmmitte kannst du an die Vari-
able, bzw. den Wert Leerstellen anfiigen wie z.B. DispAt 1, entf, “

1.1
*roversl

) <
7B

Define rover51 0=

Prgm

Send "CONNECT RV"

entfi=1
While engf>0.1

Send "READ RV.RANGER"

Get entf
Wait 0.25

DispAt 1,"Entfernung=" ,en[ﬁ

EndWhile

3

Programmdurchfiihrung

9. Speichere und starte das Programm mit ctrl+R. Wahrend das Programm lauft wird im Calculator eine Zahl ange-
zeigt. Bewege deine Hand vor dem Rover (oder bewege den Rover) so, dass der Ranger verschiedene Entfer-
nungen messen kann. In welchen Einheiten werden die Entfernungen gemessen? Wann endet das Programm?

Antwort: Die Einheit ist Meter, und das Programm bricht ab, sobald die Entfernung 10 cm oder kleiner wird.
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