10 Minutes of Code

TI-Nspire-teknologi med Tl-Innovator™ Rover

KAPITEL 6: OVNING 2

LARARKOMMENTARER

Kapitel 6: Koordinater

| denna lektion kommer du att anvanda Tl-Innovator Rover for att

markera tva punkter i dess koordinatsystem och bestimma avstandet

mellan dessa punkter med avstandsformeln.

Denna aktivitet kraver att en markor anvands i Rover markorhallare
for att lamna ett spar pa papperet.

Vi ska skriva ett program som markerar tva punkter i planet och
sedan berdknar avstandet mellan de tva punkterna. Da mater du
avstandet mellan de tva punkterna och jamfér matningen med
berakningen.

1. Starta ditt program med CONNECT RV och inkludera Rover-
kommandot for att stalla in enhetsavstand till en tum (1 tum =
0,0254 meter). RV.GRID.M/UNIT-kommandot finns i menyn
Rover (RV) ...> RV Setup.

Send(“SET RV.GRID.M/UNIT .0254")

2. Lagg till fyra Request-satser for koordinaterna hos de tva
punkterna. Kom ihag att variabler hos TI-Nspire™ CX bestar
av flera tecken sa vi kan anvédnda variablerna x1, y1, x2 och y2
for koordinaterna.

Request “Forsta x-koordinaten (x1):”,x1

Request “Forsta y-koordinaten (y1):”,y1

Request "Andra x-koordinaten (x2):”,21

Request "Andra y-koordinaten (y1):”,y1

Vi anvander ocksa Text-satsen for att komma igang:
Text "Tryck enter for att starta”

Lararkommentar: Det forinstdllda enhetsavstandet ar 10 cm.
Genom att sdtta enhetsavstandet till 1 tum sakerstaller att det
inte behovs nagon skalning for att omvandla fran det uppmatta
avstandet (i tum) till det berdknade avstandet. “M/UNIT” star for
“Meter per Unit”, sa 0.0254 M/UNIT representerar 1 tum per
enhet av rorelse.

3. Sedan far vi Rover att flytta till den forsta punkten. Darefter
kommer satsen Wait 4 medan Rover ror sig och sedan kommer
ljud (SOUND) och ljus fran lysdioden (LED COLOR) att sattas pa
nar Rover har natt sin position. Vi kommer ocksa att anvanda
en TEXT-sats har och stanga av lysdioden efter att ha tryckt pa
enter. Kom ihag att ljudet bara hors i en sekund.

Ovning 2: Avstandsformeln

Syfte:

e Forflyttning till tva olika punkter
e Markera punkterna med SOUND
och COLOR, och med en markor

e Berakna och visa avstandet

mellan tva punkter

e Mata avstandet mellan punkterna

for att bekréafta berékningen

e Uppskatta felet i rorelsen kontra

berékningen

* rovert2
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Prgm

© Avstindsformeln demo

Local x1,y1x2,v2,d

Send "CONNECT RV"

Send "SET RV.GRID.M/UNIT 0.0254"
Request "Férsta x—koordinaten (x1) ",xI
Request "Férsta y—koordinaten (y1) ",v1
Request "Andra x—koordinaten (x2) " x2
Request "Andra y—koordinaten (y2) ",y2
'rljfext "Tryck enter for att starta. "
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* roverf2
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Request "Andra x—koordinaten (x2) " x2
Request "Andra y—koordinaten (y2) "2
Text "Tryck enter for att starta. "

Send "RV TO XY eval(x1) eval(yl)"
Wait 4

Send "SET RV.COLOR 0 200 ‘200"
Send "SET SOUND 256"

Text "Tryck enter for att fortsitta... "
Send "SET RV.COLOR 000"
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Lararkommentar: Nar Rover stannar tenderar markoren att
lamna ett spar av black. Justera da Wait-satsen for att styra
storleken pa blackflacken eller kom bara ihag att det ska finnas
ett horn vid flacken. Programmet kommer att rita tva
linjesegment.

4. Darefter far vi Rover att forflytta sig till den andra punkten.
Ett annat ljud och en annan farg fran lysdioden anvands for
att indikera att Rover har natt punkten. En Wait-sats anvands
har for att behalla lysdioden (LED) pa innan den stangs av.

Tips: Anvand Kopiera och Klistra in istallet for att skriva om
likartad kod.

5. Till slut ska du programmera raknaren att berdkna och visa
avstandet mellan de tva punkterna genom att anvanda av-
standsformeln:

d:zj(xi’—x])z%vz’—yf)z

Var noggrann med parenteserna

6. Mat nu den andra ritade linjesegmentet (mellan tva punkter)
och jamfor sedan matningen med det berdknade vardet. Hur
skiljer sig vardena at och hur stort ar det procentuella felet i
maétningen. Felet berdknar du sa hér:

(mdtning-avstdnd)/avstdnd-100
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* rover62 18/29
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Send "RV TO XY eval(x2) eval(y2)"
Wait 4

Send "SET RV.COLOR 200 200 0"
Send "SET SOUND 440"

Wait 4

Send "SET RV.COLOR 00 0"

T
* rover62 29/29

Send "SET RV.COLOR 200 200 0"
Send "SET SOUND 440"

Wait 4

Send "SET RV.COLOR 0 0 0"

d:=f (x2-x1)2+(y2-y1)?
Disp "Avst:incl=",{ﬂ
EndPrgm =

Lararkommentar: Wait-kommandots varden &r ungeféarliga och kan

justeras.

Har ar det kompletta programmet:
Define rover62()=

Prgm

Disp "ROVER KAP6 OVN2"

Send "CONNECT RV"

Send "SET RV.GRID.M/UNIT .0254"
Request "X1?", x1

Request "Y1?", y1

Request "X2?", x2

Request "Y2?", y2

Text "TRYCK ENTER FOR ATT STARTA"
Send "RV TO XY eval(x1) eval(y1)"
Wait 4
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Send "SET RV.COLOR 0 200 200"
Send "SET SOUND 256"

Text "TRYCK ENTER"

Send "SET RV.COLOR0 0 0"
Send "RV TO XY eval(x2) eval(y2)"
Wait 4

Send "SET RV.COLOR 255 0 0"
Send "SET SOUND 440"

Wait 3

Send "SET RV.COLOR0 0 0"
V((x2-x1)2+(y2-y1)?)>D

Disp "AVSTAND", D

EndPrgm
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	Kapitel 6: Koordinater Övning 2: Avståndsformeln
	I denna lektion kommer du att använda TI-Innovator Rover för att markera två punkter i dess koordinatsystem och bestämma avståndet mellan dessa punkter med avståndsformeln.

