10 Minutes of Code

TI-Nspire-teknologi med TI-Innovator™ Rover

Kapitel 4: Fa Rover att rora sig

| denna 6vning ska du undersodka nagra av kérfunktionerna. De fyra
kérkommandona i 6vning 1 innehdll citattecknen ett blanksteg efter
sjalva kommandot. Det beror pa att det finns andra val du kan gora
som tillagg till kommandona. | denna 6vning undersoker vi detta.

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

e  SPEED
e TIME
e DISTANCE

Du hittar dessa i programeditorn sa har:
HUB > Rover (RV)... > RV Settings... meny.
Aven val som SPEED, UNITS/S och M/S kan du komma 4t i denna meny.

Anvdnda 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 anvdnda eval( ) om det varde du vill anvanda i en
programvariabel eller om du vill anvdnda resultatet fran ett uttryck.

SPEED och TIME-program

1. | programmet till hoger finns ett kommando som flyttar Rover
FORWARD fér varden pa SPEED och TIME:
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
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KAPITEL 4: GVNING 2

ELEVAKTIVITET

Ovning 1: Kérfunktioner

Syfte:

Utvidga korfunktionerna hos Rover
RIGHT och LEFT-valen

Wait
1:SPEED
1:Drive RV k S TIME
2:Read RV Sensors * 3DISTANCE
4:Read RV Path v M
S:RV Color o | SREVEE
7UNITS
6:RN Setup v M
7Ry Control 4 IREVS
8:5end "CONMECT RW™ ADEGREES
9:Send "DISCONNECT RV" ERADIANS
C:GRADS
D:XYLINE
E:LEFT
F:RIGHT
G:BRAKE
H:COAST
ICW
JCCwW
Define roverd2()— =
Prgm

Send "CONNECT RV"

Text "tryck enter for att starta "

Send "RV FORWARD SPEED 5 TIME 1.5"
Text "Tryck enter"

* roverd2 5/5

Define rover4202

Prgm

Send "CONNECT RV"

Text "tryck enter for att starta "

Send "RV FORWARD SPEED 2.3 TIME 2"
Text "Tryck enter"”

Send "RV BlACKWARD SPEED 1.4 TIME"
EndPrgm
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TI-Nspire-teknologi med TI-Innovator™ Rover ELEVAKTIVITET

Val for RIGHT och LEFT
Dessa kommandon vrider Rover 90 grader till HOGER eller VANSTER men

]
*roverd2 1/5

Define rover420:

du kan lagga till ett gradtal till kommandot for att fa en vridning i vilken Prom
vinkel som helst mellan - 360 och 360 grader. Negativa varden tillats sa Send "CONNECT RV'|
LEFT - 90 &r samma sak som RIGHT 90. Text "tryck enter for att starta "

Send "RV RIGHT 135"
3. Lagg till ett kommando som far Rover att vrida sig HOGER 135 grader. Send "RV RIGHT 45 DEGREES"

Du maste mata in 135 innanfér avslutande citattecken. Ordet ]Sae’;‘; "RV LEFT eval(m) RADIANS "
1 TSm
DEGREES behdvs inte men ar tillgangligt i “RV Settings...-menyn. 8

Du kan specificera vinkelmattet i RADIANER eller NYGRADER men dessa
enheter maste stallas in och de &r ocksa tillgangliga fran RV Settings-
menyn.

Nagra exempel visas till héger. 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.
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