10 Minutes of Code

TI-Nspire-teknologi med TI-Innovator™ Rover

KAPITEL 5: OVNING 1

ELEVAKTIVITET

Kapitel 5: Rover’s sensorer

Syfte:
Anvanda kommandot READ
RV.RANGER for att méata avstand.
Anvanda kommandot for att andra
Rover’s rorelse

| denna forsta 6vning i kapitel 5 far du lara dig om Rovers av-
standsmatare (Ultrasonic Ranger sensor) och mojligheterna att
med hjalp av den styra Rovers rorelse.

Pa framsidan av Tl-Innovator Rover finns en sensor som kallas
Ultrasonic Ranger. Den mater med ultraljud avstandet till ett objekt
framfor Rover. Denna information kan anvandas for att styra Rovers
rorelse. Om Rover kommer for nara ett hinder kan den program-
meras att dndra riktning for att undvika hindret.

Forst ska vi skriva ett testprogram for att undersoka hur avstands-
mataren fungerar och i nasta 6évning ska vi sedan anvdnda den
informationen for att styra Rovers rorelser.

Programmet kommer att Idsa av Rover's avstandsvarde och visa vardet
pa skdarmen. Rover kommer inte att rora sig i detta program. Du kan
istdllet rora handen framfor Rover eller halla den i dina hander och rikta
den mot olika hinder och sedan iaktta matningarna.

Starta testprogrammet

1. Dop programmet till ROVER51. Lagg darefter till kommandot Send
“CONNECT RV” genom att fran programmenyn trycka > Hub > Rover
(RV)....

Huvudloopen

Vi anvander en While-loop for att styra programmet. Nar det avlasta
avstandet ar mindre an ett visst varde sa avslutas programmet. Vi
anvander variabeln avst for att registrera det uppmatta avstandet.

2. Initiera avst till 1 (avst:=1)

3 Valj While ... EndWhile fran Kontroll-menyn. Koda s att While-
loopen fortsétter sa lange som avst &r stérre &n 0,1.

Loopkroppen
4. Kommandot READ RV.RANGER hittar du har: > Hub > Rover (RV)...
> Read RV Sensors....
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Ovning 1: Testa Rovers avstindsmitare

* rover51

Define rover510=
Prgm

Send "CONNECT RV"
B

EndPrgm

*rower51

3/5

Define rover510:
Prgm

Send "CONNECT RV"
avst:=1

While avst>0. 1|

EndWhile
EndPrgm

1:Drive RY 4

2RV Settings 4
4:Read RV Path 4
SRV Colar 4
&RV Setup 4
7RV Control 4

2:5end "CONNECT RW"
2:5end "DISCONNECT RV
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5. Vilj Send “READ RV.RANGER”.
6. Laggnutillkommandona
Get avst ]’;roi\-/erm 510 7/Ei
. eline rover. =
Wait 0.25 Prgm
Till loopkroppen. Send "CONNECT RV"
avst:=1

For att fa ett varde fran en sensor kréavs bade Send “READ...”-
kommandot for att fa ett varde fran sensorn till hubben och Get-
kommandot for att fa vardet fran hubben till TI-Nspire. Wait .25-
kommandot anvands for att sakta ner operationen och gora vardena
lattare att ldsa av och forsta.

Visa vardet

7. Fran 1/O-menyn viljer du DispAt. Denna sats anvdnds for att
visa vardet pa avst vid en bestamd position pa skdrmen i appli-
kationen Raknare hos TI-Nspire.

8. DispAt-satsen kraver (dtminstone) tvd argument: ett
radnummer fran 1 till 8 och en variabel eller ett varde att visa.
For att visa nagot narmare mitten pa skarmen, sa kan man
lagga till en utfyllnad efter variabeln eller vardet. Exempel:
DispAt 1, avst, “ “

Kéra programmet

While avsr=0.1

Send "READ RV.RANGER"
Get avst

Wait 0.25

[

EndWhile 3

| |
* rover51 7/8

Define rover510: E
Prgm

Send "CONNECT RV"

avst:=1

While avst>0.1

Send "READ RV.RANGER"

Get avst

Wait 0.25

DispAt 1, "Avstand=",avsi|

EndWhile =

9. Lagra och kor programmet genom att trycka Ctrl+R. Nar programmet

kors sa visar skarmen i appen Raknare ett tal. Ror din hand framfor

Rover sa att avstandsmataren kan mata olika avstand. | vilken enhet ar

dessa avstand uppmatta? Nar avslutas programmet?

Svar: Enheten ar meter och programmet avslutas nar avstandet dr mindre

an 0,1 m eller 10 cm.
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