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Beispiele fUr Roboter




Definition (1): Roboter

* “Ein Roboter ist eine technische Apparatur, die tblicherweise dazu
dient, dem Menschen haufig wiederkehrende mechanische Arbeit
abzunehmen. Roboter konnen sowohl ortsfeste als auch mobile
Maschinen sein und werden von Computerprogrammen gesteuert.
Die Wortbedeutung hat sich im Laufe der Zeit gewandelt.” (Wikipedia)



Definition (2): Wie nimmt der Roboter die
Umwelt war?

e Sensoren:

* “Mithilfe von Sensoren nimmt ein Roboter seine Umwelt
war. Dabei werden physikalische Gréssen in elektrische
Signale umgewandelt, welche anschliessend digitalisiert
werden. D. aus einer analogen Grdsse wird eine Zahl,
welche der Starke eines entsprechenden Reizes
entspricht” (Metzler)

* Beispiele:



Definition (3): Roboter -> Umwelt

e Aktoren:

* “Mit Aktoren greift ein Roboter in seine Umwelt sein.
Dabei werden elektrische Signale in mechanische
Bewegungen umgewandelt.” (Metzler)

* Beispiele:



Roboter mit TigerJython

* Mit TigerJython konnen Roboter gesteuert werden (oder simuliert)

* Ein minimales Programm sieht so aus

from simrobot import x
robot = LegoRobot()
gear = Gear()
robot.addPart(gear)
gear.forward()
Tools.delay(2000)
gear. left()
Tools.delay(600)
gear.forward();
Tools.delay(2000)
robot.exit()
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Basics (1)

* Es im obigen Beispiel waren die Befehle NICHT blockierend

* Daneben gibt es auch noch blockierende Varianten dieser Befehle

from simrobot import x
robot = LegoRobot()
gear = Gear()
robot.addPart(gear)
gear.forward(2000)
gear. left(550)
gear.forward(2000);
robot.exit(())
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Basics (2)

 Selbstverstandlich konnen in TigerJython auch Schleifen eingesetzt
werden

* Der folgende Code zeigt, wie man das Programm mit <ESC> beenden

kann

from simrobot import x
robot = LegoRobot()
gear = Gear();
robot.addPart(gear);

while not robot.isEscapeHit():
gear.leftArc(0.3)
Tools.delay|(]1000)
gear. leftArc(-0.3)
Tools.delay(500)
robot.exit()
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