10 Minutes of Code

TI-Nspire-teknologi med TI-Innovator™ Rover

KAPITEL 4: OVNING 3

LARARKOMMENTARER

Kapitel 4: Fa Rover att rora sig Ovning 3: Anvinda COLOR och tidsinstillning

| denna tredje 6vning i kapitel 4 ska du lara dig hur man vrider
Rover till en speciell riktning. Dessutom tar vi upp tidsinstéllning
och hur man arbetar med lysdioden ”"RV.COLOR LED”.

| denna Ovning tar vi upp ytterligare tre funktioner hos Rover:

e TO ANGLE-kommandot (som skiljer sig fran LEFT och RIGHT) °

e Hur man tander lysdioden RV.COLOR pa Rover (markning
“Color” och belagen pa 6versidans vanstra horn intill batteri-
indikatorerna).

e Synkronisera ditt program med Rover’s rorelser genom att
anvanda kommandot Wait.

TO ANGLE

Kommandot Send “RV TO ANGLE <vinkelvidrde>" anvands for att
vrida Rover i en speciell riktning. Nar du skickar ett kommando for att
koppla upp mot Rover sa satts dess riktning till O grader, vilket i den
matematiska varlden betyder Osterut. | denna varld &r norr 90
grader, vasterut ar 180 grader och soderut ar 270 grader. Se dia-
grammet till hoger.

Oavsett vart Rover for narvarande ar pa vag, kommer kommandot
Send ("RV TO ANGLE 0”) att fa Rover att vanda sig till den riktning
som den var pa vag nar kommandot “CONNECT RV” angavs.

Det forvalda vinkelmattet &r DEGREES (grader) men du kan ocksa
specificera vinkelmattet RADIANS eller GRADS (valjs fran menyn RV
Settings...).

Forsok nu detta:

Send “RV TO ANGLE 90”
Wait 2

Send “RV TO ANGLE 180"
Wait 2

Send “RV TO ANGLE 270”
Wait 2

Send “RV TO ANGLE 360”

Uppforde sig Rover som du forvantade dig?

Synkronisera ditt program med Rover
Program pa TI-Nspire visar “Klar” innan Rover slutar sin rorelse. Detta
beror pa att kdrkommandona lagras i TI-Innovator™ Hub snabbare an

Syfte:

Anvdnda kommandot TO ANGLE
Anvéanda lysdioden RV.COLOR.LED pa
Rover

Styra tidsinstallning pa réknaren och
Rover.

90

180

hubben kan processa dem. Kérkommandon lagras i en ”k6” och processas

av hubben nar Rover &r redo.

| denna 6vning ska vi skriva ett program som gor att Rover ror sig i ett

slumpmassigt monster och tander lysdioden RV.COLOR pa Rover nar den
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ror sig. Vi ska ocksa anvanda TO ANGLE-kommandot och inforliva eval( )
for att fa Rover att vrida sig till en lamplig riktning.

Komma igang med programmet
1. Starta programmet med CONNECT RV-kommandot.

2. Lagg till en For loop (menyn Kontroller och sedan For ... EndFor) for
att fa Rover att rora sig i ett slumpmassigt ménster. Du kan alltid
lagga till rader till loopkroppen om du behéver.

3. Iloopkroppen lagger du till satsen om att réra sig FORWARD:
Send "RV FORWARD 1”

4. Lat sedan Rover vrida sig i en slumpmassig riktning genom att forst
addera kommandot h:=RandInt(0,360)

5. Lagg till TO ANGLE-satsen att vrida sig i riktning h.
6. Kor nu programmet for att se att:

e Rover ror sig i ett slumpmassigt monster.
e Programkdrningen visar “Klar” nastan omgaende medan Rover
fortfarande ror sig.

RV.COLOR

Eftersom farglysdioden pa Tl-Innovator Hub ar gdmd i Rover, sa finns
det en annan lysdiod pa ovansidan av Rover. Den heter RV.COLOR
och fungerar som lysdioden pa hubben. Du kan anvdnda vilken som
helst av de fyra kommandona i menyn (du nar menyn sa har fran
programeditorn: Hub > Rover (RV)... > RV Color...). Se bild till hoger.

Send(“SET RV.COLOR 255 255 255”) ger vitt ljus.

Lagga till RV.COLOR till ditt program
7. Lagg till ett RV.COLOR-kommando till loopkroppen omedelbart fére
FORWARD 1-kommandot. Fargvarden kan du valja sjalv.

8. Kor programmet igen och se vad som hander. Observera att lys-
dioden tands nastan omedelbart och fortsatter att lysa.

Forsok nu att fa lysdioden att lysa bara nar Rover ror sig framat
(FORWARD). Detta kraver att vi far TI-Nspire att vanta (WAIT) tills varje
segment ar avslutat och sedan slacker lysdioden nar Rover svanger.

Vi behover lagga till en Wait-sats till programmet for att styra nar
lysdioden ska slas pa och av.
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*roverd3 17

Define rover430: u
Prgm

© gor en slumpmassig skiss (k{lottehI

Local h,i

Send "CONNECT RV"

Text "Tryck enter for att starta "

Fori,1,10

EndFor S

| —
*roverd3 1012

Send "CONNECT RV" 2
Text "Tryck enter for att starta "

Fori,1,10

Send "RV FORWARD 1"

h:=randTnt(0,360)

Send "RV TO ANGLE eval(h)'|

1:Drive RY 4

2:Read RV Sensors 4

3RV Setfings 4

4:Read RV Path 4

6:RV Setup v | T:RV.COLOR

7RV Control b |2:RW.COLOR.RED
8:5end "CONMNECT RV 3:RVW.COLOR.GREEN
9:5end "DISCOMNECT RV 4:RW . COLOR.ELUE

* rover43 6/12
Send "CONNECT RV" "
Text "Tryck enter for att starta"

Fori,1,10

Send "SET RV.COLOR 128 246 100"
Send "RV FORWARD 1"
h:=randInt(0,360)

Send "RV TO ANGLE eval(h)"




10 Minutes of Code

TI-Nspire-teknologi med TI-Innovator™ Rover

Lararkommentar: Om du har tid passa da pa att experimentera. Till
skillnad fran kérkommandon sa processas COLOR-instruktionen sa
snart den accepteras av Tl-Innovator Hub. Timingen av rorelsen och
lysdioden ar inte synkroniserad. Det ar upp till programmeraren att fixa
till!

9. Hur lang tid tar det fér Rover att forflytta sig “FORWARD 1”7?
Omkring 1 sekund? Lagg till en Wait-sats efter FORWARD 1-satsen.
Du kan justera vardet om det inte passar. Wait hittar du i HUB-
menyn.

10. GOr nu en testkdrning av programmet.

Observera att lysdioden fortfarande ar tand. Vi maste se till att den
stangs av nar Rover har stannat.

11. Hurlang tid tar det for Rover att svanga? Omkring 1 sekund? Lagg
till en Wait 1-sats.

12. Efter Wait 1-satsen sa slacker du lysdioden genom att lagga till
satsen Send “SET RV.COLOR 0 0 0”.

13. Testa nu programmet. Slackte Rover ljuset i ratt tid?

Vi behéver ocksa vanta medan Rover vrider till en ny riktning for att
vara sakra pa att ljuset har slackts.

14. Léagg till en Wait-sats efter TO ANGLE satsen. Detta Wait ska vara
tillrdckligt langt for att hantera varje vridning fran 0 till 360 grader.

Utvidgning

Kan du se till att det blir olika farger i varje hérn. Ledning: anvand
eval(nagonting) och inkorporera vardet pa h men tank pa intervallet for
tillatna varden.

Utmaning: Gor vantetiden for vridning till en funktion av vridnings-
vinkeln genom att observera Rovers vridning nar du anvander TO
ANGLE.

Lararkommentar: Korkommandon skickas omedelbart till T Innovator
Hub och laggs i hubben tills Rover ar redo for var och en.

Wait-kommandon ar instruktioner till TI-Nspire att vanta medan Rover
slutfor sin pagaende uppgift. Stora varden pa Wait fungerar men Rover
tycks da pausa under sin “resa” tills den mottar nasta instruktion

© Texas Instruments 2017
3

KAPITEL 4: OVNING 3

LARARKOMMENTARER

|

* roverd3 8/12
Send "CONNECT RV" &
Text "Tryck enter for att starta "

Fori,1,10

Send "SET RV.COLOR 128 246 100"
Send "RV FORWARD 1"

Wait 1

h:=randInt(0,360)

Send "RV TO ANGLE eval(h)"

*roverd3 1113

Send "CONNECT RV" =

Text "Tryck enter for att starta "

Fori,1,10

Send "SET RV.COLOR 128 246 100"
Send "RV FORWARD 1"

Wait 1

Send "SET RV.COLOR 0 0 0"
h:=randInt(0,360)

Send "RV TO ANGLE eval(h)"|

*roverd3 1313
Fori,1,10
Send "SET RV.COLOR 128 246 100"
Send "RV FORWARD 1"
Wait 1
Send "SET RV.COLOR 0 0 0"
I:=randInt(0,360)
Send "RV TO ANGLE eval(h)"
Wait 3
EudFoﬂ
EndPrgm =
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For utvidgningsuppgiften kan eleverna anvanda en kombination av
loopvariabeln i och riktningen h for att skapa olika farger. Kom ihag att

intervallet for varden par, g, och b ar 0 till 255.
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