10 Minutes of Code

TI-84 PLus CE-T MED TI-INNOVATOR™ Rover

KAPITEL 5: OVNING 2

ELEVAKTIVITET

Kapitel 5: Rover’s sensorer

Ovning 2: Testa Rovers avstindsmitare

| den forsta 6vningen for aktivitet 5 sa testade du Rovers S

avstandsmatare for att se hur man ska avldsa sensorn och visa e Anvanda READ RV.RANGER

ett varde. Har fortsatter vi testningen och lar oss styra rorelsen kommandot for att bestéamma avstandet
hos Rover. till ett hinder

e Styra Rover’s rorelser nar den kommer
for néra ett hinder

e Hantera timingen av Rover’s forflyttning
i sjalva raknarprogrammet

Vi ska nu skriva ett program som far Rover att rora sig fram och
tillbaka mellan tva "vaggar”. Vi borjar med att lata Rover rora sig
framat (FORWARD), laser av sensorn och, nar den kommer for
nara vaggen, fa den att stanna, vdnda om och darefter rora sig

framat igen.

Tanken med programmet i stort

| en For-loop (som eventuellt kommer att avslutas)
Starta Rover sa att den forflyttar sig FORWARD

Om avstandet ar stérre dnca 3 cm

Fortsatt att 6vervaka sensorn pa Rover

Avsluta While-loopen

STOPPA, vrid HOGER 180 grader

Avsluta For-loopen

1. Borja programmet pa vanligt satt.
2. Laggtill en For( -loop som upprepas (itererar) 10 ganger.

3. Lagg till ett FORWARD 100 kommando for rérelse framat 10 meter (100 *

0.1 m per enhet).

4. Kom ihdg att avsluta (End) For( -loopstrukturen. e 2T I P LS T (T
. e e I . y — . . PROGRAM: ROVERS2
Precis som i foregdende 6vning sa anvander vi variabeln D for avstandet : ClrHome

fran Ranger till ett hinder.

5. Initiera D till 1 och starta en While D > 0.25-loop. 11+D

Observera att det finns tva End i koden. Ett ar for For-loopen och det andra

for While-loopen.

NORMAL FLYT AUTO REELL GRADER HP n
EDIT MEMU: [aTphal 5]
PROGRAM: ROVERS2

tClrHome

:Send("CONNECT RV")
tFor(I,1,1@)

:Send("RY FORWARD 12@")

:Send("CONNECT RV")
tFor(l,1,1Q)
:Send("RV FORWARD 198")

‘Hhile D>0.25
:End
:Endll
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7.
8.
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Vi ska nu infoga koden i While-loopens kropp. Om du inte har tillrackligt
med tomma rader i ditt program sa kan du placera markoren i borjan av
den rad dir koden ska infogas. Tryck fins]) och tryck sedan pa [enter].
Alternativet, kan du tryck pa F5, och vilja Insert Line Above.

Lagg till kommandot Send(“READ RV.RANGER”).

Anvand Get(- kommandot for att lagra i variabeln D.

Detta fullbordar While-loopen. Rover rér sig FORWARD 10 meter, och While-
loopen Overvakar avstandet. Om sa dnskas, lagg till en Output( -sats till
denna While-loop for att visa aktuellt avstand och se att allt fungerar som det
ar tankt.

N&r While-loopen slutar indikerar detta att Rover ar fér nara ett hinder. Vi far
da tala om for Rover att sluta (STOP) rora sig framat (FORWARD) och istallet
vanda tillbaka. Vi behover dock inte tala om for Rover att rora sig framat
igen.

9.

10.

11.

Efter End i While-loopen men fére End i For-loopen lagger du till RV
STOP-kommandot och sedan kommandot RV RIGHT 180.

Lagg till Wait 2-satsen for att ge Rover tid att vanda innan den flyttar sig
framat (FORWARD) igen. (Kom ihag att FORWARDkommandot &r borjan
pa For-loopen.)

Avsluta och testa ditt program. Nar Rover kommer nara ett hinder ska
den vanda och rora sig i motsatt riktning. Justera varden (minsta avstand
och véntetid (Wait-time), om det behdvs. Om Rover kommer for néra sa
finns det risk att bakdelen hos Rover kan stéta samman med hindret just
nar den svanger runt.
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NORMAL FLYT AUTO REELL GRADER HP n
EDIT MENU: [aTphal [£E]

PROGRAM: ROVERS2
tClrHome

:Send("CONNECT RV")
tFor(Il,1,1@)

:Send("RY FORWARD 180")
:12D

tHhile D>0.25

:End

:Endil

NORHAL FLYT AUTO REELL GRADER HP ]
EDIT MENLU: [alphal [£5]

PROGRAM: ROVERS2
tClrHome

:Send("CONNECT RY")
tFor(Il,1,1@)

:Send("RY FORWARD 180")
112D

tWhile D>B.25
:Send("READ RV.RANGER")
tGet(D)

tEnd

MORMAL FLYT AUTO REELL GRADER MP n

EDIT MENU: [alphal [£5]

PROGRAM: ROYERS2

:1-D

tHhile D>@.25
:Send("READ RV.RANGER")
:Get(D)

tEnd

:Send("RY STOP ")
:Send("RY RIGHT 18@")
tHait 2

:Endll




