10 Minutes of Code

KAPITEL 4: GVNING 2

TI-84 PLUS CE-T MED TI-INNOVATOR™ Rover LARARKOMMENTARER
Kapitel 4: Fa Rover att rora sig Ovning 1: Kérfunktioner
| denna 6vning ska du undersdka nagra av koérfunk-
tionerna. De fyra kdrkommandona i 6vning 1 innehdll inte Syfte:
avslutande citattecken och parenteser. Det beror pa att e Utvidga kérfunktionerna hos Rover
det finns andra val du kan gora som tilldgg till kom- ® RIGHT och LEFT-valen
mandona. | denna 6vning undersoker vi detta. e Wait

Parametrar for FORWARD och BACKWARD
Dessa korkommandon har tre valbara parametrar:

e  SPEED
e TIME
e DISTANCE

Du hittar dessa sa har: prgm > HUB > Rover
(RV)... > RV Settings... meny. Aven val som
SPEED, UNITS/S och M/S kan du komma at i
denna meny.

Anvanda DISTANCE, SPEED och TIME

Nedan finns nagra exempel pa olika implementeringar av FORWARD kommandot:

e  FORWARD DISTANCE # dr samma sak som FORWARD #.
e  FORWARD DISTANCE # M flyttar Rover # Meter.
e  FORWARD # SPEED # dar speed ar mellan 1.4 and 2.3.
o Vaérden utanfor detta intervall orsakar ett TI-Innovator™ Hub-fel.
° FORWARD TIME #.

Du kan specificera tva av dessa tre val i FORWARD och BACKWARD-
kommandona.

Du kan ocksa anvédnda eval( ) om det varde du vill anvanda i en réknarvariabel
eller om du vill anvdanda resultatet fran ett uttryck.

SPEED och TIME-program

1. | programmet till hoger finns detta kommando: Send(“RV FORWARD
SPEED 2.3 TIME 2”)

2. Komplettera programmet genom att lagga till ratt tid, TIME, sa att Rover
atervander till sin startposition: Send(“RV BACKWARD SPEED 1.4 TIME ?”)

Tips: DISTANCE = SPEED * TIME

Lararkommentarer: Fartvirdena | intervallet 1.4 till 2.3 mats i UNITS/S. En unit
(enhet) &r 10 cm. F6r enheten SPEED kan man ocksa anvdnda M/S dar intervallet
ar 0.14 to 0.23.

TIME mats i sekunder och vardet masta vara storre dn 0. Har behovs ingen

mattenhet.

DISTANCE, SPEED, och TIME &r ju relaterade till varandra (D =S * T). Anvdandaren
kan ange tva av dessa tre men att ange alla tre kan orsaka ett Tl-Innovator Hub
fel.

© Texas Instruments 2017
1

HORHAL FLYT AUTO REELL RAD HF n

FHSPEED
2:TIME
3:DISTANCE
4:UNITS~S
5:Ms5
6:REVS/S
7:UNITS
&:M
SIREVS

HORHAL FLYT AUTO REELL RAD HF n

EDIT MENU: [alphal [£5]

PROGRAM: A

:Send("RY FORWARD 10")
:Send("RY FORWARD DISTANC
E 3")

:Send("RY BACKWARD TIME 2
II)

:Send("RY BACKWARD SPEED
1.75 TIME 1.5")

d |

HORHAL FLYT AUTO REELL RAD HF n

EDIT MENU: [a1phal (5]
PROGRAM: ROYER42

:Send("RY FORWARD SPEED 2
.3 TIME 2")

:Pause "TRYCK ENTER"
:Send("RY BACKWARD SPEED
1.4 TIME B
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TI-84 PLus CE-T MED TI-INNOVATOR™ Rover

Val for RIGHT och LEFT

Dessa kommandon vrider Rover 90 grader till HOGER eller VANSTER men du
kan lagga till ett gradtal till kommandot for att fa en vridning i vilken vinkel
som helst mellan - 360 och 360 grader. Negativa varden tillats sa LEFT - 90 ar
samma sak som RIGHT 90.

3. Lagg till ett kommando som far Rover att vrida sig HOGER 135 grader. Du
maste mata in 135 plus avslutande citattecken och hogerparentes. Ordet
DEGREES behdvs inte men ar tillgangligt i “RV Settings...-menyn.

Du kan specificera vinkelmattet i RADIANER or NYGRADER men dessa
enheter maste stallas in pa raknaren och de ar ocksa tillgangliga fran RV
Settings-menyn.

Nagra exempel visas till hoger. Vad blir den slutliga riktningen hos Rover efter
att de tre satserna har processats?

Skriv nu ett program som far Rover att kora langs en bana som har formen
av en liksidig triangel?

Borja med:
Send(“CONNECT RV”)
Send(“RV FORWARD ?”)
Send(“RV LEFT ?”)

Du kan ocksa anvanda en loop.

Lirarkommentarer: Den forvalda vinkelenheten ar grader, DEGREES, och detta
ord kan laggas till i kommandot:

Send(“RV RIGHT 45 DEGREES”)

Du kan specificera att du vill ha vinkelenheten RADIANS eller GRADS efter
vardet for vinkeln:

Send(“RV RIGHT 3 RADIANS”) or Send(“RV RIGHT eval(rt/2) RADIANS”)
Vridning ar centrerad mellan hjulen sa att en markor (markpenna) som ar fast i
Rover kommer att rita ett horn nar Rover vander. Ritning av andra former finns
i tillampningsévningen i detta kapitel.

Kommandon for att rorelse langs omkretsen hos en liksidig triangel:
Forward 2

Left 120

Forward 2

Left 120

Forward 2

Left 120
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LARARKOMMENTARER

NORHMAL FLYT AUTO REELL RAD HP n
EDIT MEHL: [alphal [£5]

PROGRAM: ROVER42

;Send("RV RIGHT 135")
;Send("RV RIGHT 45 DEGREES
II)

:Send("RY LEFT eval(n) RAD

IANS ")
d |




