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Tl-Innovator™ Hub Guia de Iniciagao

O TlI-Innovator™ Hub é a pega central do sistema do TI-Innovator™, um kit de projeto

que expande a funcionalidade das calculadoras graficas Texas Instruments (TI),
tornando a codificacdo e design de engenharia acessivel aos estudantes na sala de
aula.

Todpicos para o ajudar a comegar incluem:

Apresentac¢do do sistema

O que ha na caixa

Conexdo do Tl-Innovator™ Hub

Atualizagdo do software do Hub

Hub Programacdo na calculadora de graficos TI CE
Hub Programacgdo na tecnologia TI-Nspire™ CX
Tl-Innovator™ Mddulos /O

Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Uso de uma fonte de alimentagdo auxiliar
Resolugdo de problemas

Precaucgdes gerais

Tl-Innovator™ Hub Guia de Iniciagdo
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TI-Innovator™ Hub Apresentag¢do

A Tl-Innovator™ Hub permite que use a sua calculadora grafica Tl ou software de
computador TI-Nspire™ compativel para controlar componentes, ler sensores e criar
poderosas experiéncias de aprendizagem.

e Comunica com o Hub através de comandos basicos de programacao Tl Basic.
e Hosts compativeis com o Tl-Innovator™ Hub incluem:

- Familia de calculadoras de graficas Tl CE (TI-83 Premium CE, TI-84 Plus CE, e
TI-84 Plus CE-T) com sistema operativo versdo 5.3 ou posterior instalado.
Também pode ser preciso instalar ou atualizar a aplicagdao do Hub, que contém
o menu Hub.

- Unidade portatil TI Nspire™ CX ou Tl Nspire™ CX CAS com sistema operativo
versdo 4.5 ou posterior instalada

- Software de computador Tl Nspire™ versao 4.5 ou posterior

®  Tl{nnovator™ Hub. Comunica-se com o host, os Hub componentes incorporados e
componentes externos conectados. Também distribui alimentagdo para os
componentes externos.

¢ TlHnnovator™ Componentes. Esses componentes, vendidos separadamente,
incluem sensores, motores e LEDs que se conectam ao Hub através de portas de
Entrada/Saida e conector de placa de ensaio.

Saber mais

Para uma lista de precaugdes a tomar ao utilizar a placa de ensaio e seus
componentes, consulte Precaugdes Gerais (pagina 33).

Para obter informacgGes sobre acessdrios, mddulos externos e componentes da placa
de ensaio, visite education.ti.com/go/innovator.
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O que hd na caixa
Tl-Innovator™ Hub com Componentes Integrados

@ Um sensor de brilho de luz na parte inferior da
Hub Pode ser lido como "BRILHO" em Hub
sequéncias de comando.

@ O LED vermelho é enderecével como "LUZ" em
Hub sequéncias de comando.

©® Coluna (na parte posterior de Hub, ndo mostrada)
é enderecavel como "SOM" em Hub sequéncias de
comando.

@ 0 LED vermelho-verde-azul é enderecgével como
"COR" em Hub sequéncias de comando.

Também visiveis na face do Hub estdo:
[A] LED de alimentag&o auxiliar verde
LED de alimentac3o verde,

LED de erro vermelho.

Portas integradas

Lado esquerdo - Trés portas para recolha de dados ou
estado de mdédulos de entrada: i =

e IN1elN 2fornecem alimentagdo de 3.3V.
e IN 3 fornece alimentagdo de 5V. e e

Lado direito - Trés portas para controlar médulos de
saida:

e OUT1e OUT 2 fornecem alimentagdo de 3.3V. el el e

e OUT 3 fornece alimentagdo de 5V. OUTL_DUTE) QTS

Parte inferior - Sensor de brilho de luz (descrito

antes) e duas portas:

e 12C porta conecta a periféricos que utilizam o
protocolo de comunicacdo 12C.

e DADOS Uma porta Mini-B, utilizada com o cabo
apropriado, conecta uma calculadora grafica ou
computador compativel para obter dados e
alimentagao.

BRIGHTNESS 12c DATA \I)B
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Superior - Dois conectores:

e Conector USB-Micro (PWR) para a alimentagdo
auxiliar necessaria para alguns componentes.
e Conector da placa de ensaio com 20 pinos

definidos para comunicagdo com componentes BREADBOARD (=0

. PWR 12345678910
conectados. Uma placa de ensaio e cabos de
ligagdo direta sdo incluidos com o Tl-Innovator™

Y

Breadboard Pack, vendido separadamente.

Cabos USB

@ USB Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) - Conecta a Hub a uma Tl Calculadora grafica
CE ou a uma Unidade portatil TI-Nspire CX.

@ USB Standard A to Mini-B - Conecta a Hub a um computador que executa o
software TI-Nspire™ CX.

© USB Standard A to Micro - Conecta a porta PWR da Hub a uma fonte de
alimentagdo aprovada pela Tl necessaria para alguns periféricos.

Alimentagdo auxiliar

TI Wall Charger - Fornece alimentagao através de
Tl-Innovator™ Hub para componentes como
motores, que exigem alimentac¢do adicional.

O opcional External Battery Pack pode também
fornecer alimentacgdo auxiliar.

Nota: Um LED de alimentagdo auxiliar na Hub indica
quando o Hub esta a receber alimentagdo auxiliar.
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Conectar TiI-Innovator™ Hub

A Tl-Innovator™ Hub conecta por um cabo USB a calculadora grafica ou computador. A
conexdo permite a Hub receber alimentagdo e trocar dados com a calculadora.

Nota: Alguns periféricos, como motores, podem exigir alimentagdo auxiliar. Para mais
informacgdes, consulte Utilizagdo de uma fonte de alimentagdo auxiliar (pagina 30).

Conexdo com uma calculadora grafica

1. Identificagdo do conector "B" na USB
Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) cabo.
Cada extremidade deste cabo tem uma
letra gravada.

2. Insira o conector "B" na Conector porta
na parte inferior da Tl-Innovator™ Hub.

3. Insira a extremidade livre do cabo (o conector "A") na porta USB da calculadora

DN 0-255"

" cowor eval(R)
PRt

u
I E0DD

ol -f~f~
B
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Hub conectada a Tl CE Hub conectada a Unidade portdtil TI-Nspire™ CX
Calculadora grdfica

4. Ligue a calculadora se ja ndo estiver ligada.
O LED de alimentagdo na Hub brilha em verde demonstrando que recebe energia.
Conexdo a um computador que utiliza o software TI-Nspire™ CX

1. Identificagdo do conector "B"
na USB Standard A to Mini-B
cabo para Windows®/Mac®.
Cada extremidade deste cabo
tem uma letra gravada.

2. Insira o conector "B" na
Conector porta na parte
inferior da Tl-Innovator™ Hub.

3. Insira a extremidade livre do
cabo (o conector "A") na porta
USB do computador.

O LED de alimentagdo na Hub
brilha em verde demonstrando
gue recebe energia.
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A actualizar o Hub software

A Tl-Innovator™ Hub contém software, Tl-Innovator™ Sketch, que interpreta os
comandos do Hub e comunica com dispositivos incorporados e mddulos conectados.
Um ferramenta baseada na web permite a atualizagdo do Sketch. Versodes atualizadas
contém correg¢des de bugs e asseguram que Tl-Innovator™ Hub possa comunicar com
os ultimos componentes.

Para obter a versdao mais recente do Tl-Innovator™ Sketch, visite o site seguinte:

https://education.ti.com/go/innovator

Perguntas sobre o Software Hub
O que é o Tl-Innovator™ Sketch?

O “sketch” é o software no Tl-Innovator™ Hub que comunica com a calculadora grafica,
processa os comandos e controla os componentes externos.

Preciso de atualizar o Sketch no TI-Innovator™ Hub?

Para melhores resultados, use sempre a versdo mais recente Tl-Innovator™ Sketch
Para manter-se informado sobre as atualiza¢des do Tl-Innovator™ Hub, assegure-se
que regista o seu produto em education.ti.com/register ou consulte o website TI-
Innovator™ em education.ti.com/go/innovator.

Qual é a versdo mais recente do Sketch?

Para melhores resultados, use sempre a versdo mais recente do Tl-Innovator™ Sketch.
Pode sempre encontrar a versdo mais recente do Sketch em
education.ti.com/go/innovator.

Porque devo atualizar o Sketch?
Existem varias razGes pelas quais deve atualizar o Sketch.

1. Para obter a versdao mais recente da Tl que pode incluir novas funcionalidades.

2. Para restaurar o Sketch da Tl depois de carregar um sketch personalizado - isto é
apenas necessario por utilizadores avangados que usem um sketch alternativo.

Como carrego o Sketch no Hub Tl-Innovator™ ?

O sketch pode ser atualizado através do Software de Atualizagdo TI-Innovator Hub.
Este software pode obter-se gratuitamente com download no site da TI.

Posso atualizar multiplos TI-Innovator Hubs a0 mesmo tempo?

O Software de Atualizagdo Tl-Innovator Hub sé permite atualizar um Unico Hub de cada
vez. No entanto, a aplicacdo foi projetada para permitir que atualize varios hubs sem
ter que reiniciar o software.
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O Sketch que vem no Hub Ti-Innovator™ pode ser editado para acrescentar
funcionalidades mas continuar a funcionar com a calculadora TI? O Sketch é "open
source"?

O cddigo do Sketch que esta carregado na TI-Innovator™ nao foi publicado para ser
modificado ou editado por outros. Para manter a compatibilidade entre os produtos

Hub Tl-Innovator™ e calculadoras TI, use apenas o Sketch oficialmente publicado para
0 Hub Tl-Innovator™ .
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Hub Programagdo na calculadora de grdficos Tl CE

Nota: Estas instrugGes aplicam-se a calculadora grafica Tl CE. Para obter instrugbes
similares para a tecnologia TI-Nspire™ CX, consulte Programag¢ao de Hub na tecnologia

TI-Nspire™ CX Technology (pagina 17).

A Tl-Innovator™ Hub responde a comandos basicos de programacgao da Tl, como Enviar

e Obter.

e Enviar - Envia sequéncias de comando para o Hub para controlar dispositivos ou

solicitar informagoes.

e Obter - Recupera informagdes solicitadas do Hub.

e aval - Fornece o resultado de uma expressdo como uma sequéncia de caracteres.
Especialmente util dentro da Hub sequéncia de comando em comandos Enviar.

e Aguardar - Pausa a execugdo do programa durante um nimero especificado de

segundos.

Exemplos de codigo: Calculadora grafica Tl CE

Acao desejada

Codigo de programa

Liga o LED vermelho incorporado
("LIGHT").

Send ("SET LIGHT ON")

Reproduz um tom de 440 Hz na coluna
incorporada ("SOUND") durante dois
segundos.

Send ("SET SOUND 440 TIME 2")

Ligar elemento azul do LED RGB
incorporado ("COLOR") a um brilho de
100%.

Send ("SET COLOR.BLUE 255")

Ler e exibir o valor atual no sensor de
luz integrado ("BRIGHTNESS"). O
intervalo é de 0% a 100%.

Send ("READ BRIGHTNESS")
Get (A) :Disp A

Programa de amostra para fazer piscar um LED integrado

O seguinte programa da calculadora grafica Tl CE usa os comandos Enviar e Aguardar
para fazer piscar o LED vermelho incorporado no Hub. Os comandos sdo contidos no
loop "Para...Terminar" que repete o ciclo intermitente de LIGAR/DESLIGAR em 10

iteragGes.
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T84 Plus CE

PRGM: PISCAR R ——
Pa r‘a(N,l,lO) [Eona reEr TlaHT on )
Enviar ("SET LIGHT ON") :

Aguardar 1

Enviar("SET LIGHT OFF")
Aguardar 1

Terminar

:Mai
:Send("SET LIGHT OFF ")
iWait 1

Como criar e executar um programa

Nota: Estas sdo instrugdes resumidas. Para obter instrugdes detalhadas sobre a criagdo
e execugao de programas, consulte Programagdo bdsica da Tl para a calculadora
grdfica Tl CE. O guia estd disponivel através de Tl-Innovator™ Technology eGuide

(pagina ii).
Antes de iniciar
> Consulte os requisitos do sistema (pagina 2), e atualize o sistema operativo da sua

calculadora e a aplicagdo Hub conforme a necessidade. Pode atualizar a partir do
software Tl Connect™ CE ou de outra calculadora atualizada.

Para criar um novo programa numa calculadora grdfica Tl CE:

1. No Ecr3 Inicial, prima [prgm], selecione Novo e prima [enter].

2. Digite um nome para o seu programa, como "SOUNDTST", e depois prima [enter].
O Editor de Programas abrird, mostrando um modelo para o cédigo do seu
programa.

3. Digite as linhas de cddigo que compdem o seu programa.

- Deve usar o Hub Menu para inserir comandos basicos da Tl, como Enviar e
Obter. (Prima e selecione Hub.)

- Pode inserir Hub sequéncias de comando e parametros como
"SET LIGHT ON" usando o menu ou digitando. Se digitar as sequéncias,
certifique-se de usar mailsculas e minudsculas corretamente.

- Nofinal de cada linha, prima [enter]. Cada nova linha é automaticamente
precedida por dois pontos (:).

- Use as teclas de seta para mover ao longo do programa. Prima para excluir
ou prima [ins] para inserir.
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Para fechar o Editor de Programas
> Prima [quit] para voltar ao Ecr Inicial.

O programa permanece disponivel através da tecla [pram].
Para executar o programa:

1. Assegure-se de que o Tl-Innovator™ Hub esta conectado a sua calculadora.

2. Assegure-se de que os modulos de Entrada/Saida ou os componentes de placa de
ensaio necessarios estejam conectados ao Hub.

3. A partir do ecri inicial, prima [pram], selecione o nome de seu programa da lista

mostrada e prima [enter].
O nome do programa é colado no Ecra Inicial.

4. Prima outra vez para executar o programa.

Para editar um programa existente:

1. No ecri inicial, prima [prgm], selecione Editar.

2. Selecione o nome do programa na lista mostrada e prima [enter].
O programa é aberto no Editor de Programas.

Utilizar o Hub Menu para construir comandos

A Hub menu esta disponivel na calculadora grafica TI CE sempre que estiver a criar ou
editar um programa. Ele pode economizar tempo durante a construcdo de comandos e
ajuda-lo com a ortografia e sintaxes corretas do comando.

Nota: Para construir um comando a partir do Hub menu, deve saber:

e 0O nome exclusivo do componente que esta enderegando, como "SOUND" para a
coluna incorporada.

e Os parametros de comando que se aplicam ao componente, como frequéncia e
duragdo do som. Alguns parametros sdo opcionais, e pode querer saber o intervalo
de valor de um parametro.

Exemplo de utilizagéo do Hub Menu:

Este exemplo para calculadora grafica Tl CE constrdi o comando Enviar
("SET SOUND 440 TIME 2") para emitir um tom de 440Hz durante dois segundos na
coluna incorporada.

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n

PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND 44@ TIME
2")
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Abra (ou crie) o programa que utilizarad para comunicar-se com o Hub.

Posicione o cursor onde pretende colocar o comando.

Prima [ ¢ selecione Hub.

CTL 1.0 COLOR EXEC
A Hub menu aparece. PRSend("SET..
2

:Send("RERD...

3:Settings..

4:Hait

S:Get(

G:evall(
7:Send("CONNECT—Qutrut...
8:Send("CONNECT-InpPut...
9

VPorts..

Selecione Enviar "SET e prima [enter], depois PROGRAM: SOUNDTST

selecione SOUND e prima [enter]. :Send("SET SOUND N

Digite 440 como a frequéncia sonora. PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND 44em

No menu Hub, selecione Configuragdes > PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND 448 TIME

TEMPO. 2

Digite 2 como o valor TEMPO. PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND 448 TIME
28

Para concluir o comando, digite as aspas de PROGRAM: SOUNDTST

fechar (prim [#)) e depois é%:d("SET SOUND 44@ TIME

prima

Para voltar ao Ecr3 Inicial e testar o comando, prima [quit] e depois siga as
instrugdes anteriores para executar um programa.

SugestGes para programar com a calculadora de graficos Tl CE

Certifique-se de que seu cédigo ndo tem espagos desnecessarios que podem
causar erros de sintaxe. Isso inclui espagos repetidos dentro da linha e um ou mais
espagcos no final de uma linha.

Cddigo de uma fonte externa pode mostrar aspas "curvas" (“...””) em lugares que
exigem aspas retas ("..."). Para digitar aspas retas, prima e depois (4].

Para limpar uma linha de cddigo atual, prima [clear].

Para digitar operadores relacionais como =, <e <, prima [test].

Para digitar um espaco, prima e depois [0].

Se seu programa deixar de responder ao ser executado, prima a tecla [on].

Nota: Se uma sintaxe de comando ndo inclui um paréntese de abertura a esquerda,
tal como "Aguardar ", usar um par de paréntese num argumente pode ser
interpretado como o argumento completo e dar um erro de sintaxe inesperado. Ao
inserir expressGes longas com paréntese, inclua a expressao inteira entre
parénteses para evitar erros de sintaxe dessa natureza.
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Valido: Aguardar ((X+4)*5)
Valido: Aguardar X+4*5
Erro de sintaxe: Aguardar (X+4)*5

Saber mais

Para encontrar exemplos de programas e dados sobre a programacgdo de
Tl-Innovator™ Hub, consulte o Tl-Innovator™ Technology eGuide (pagina ii).
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Aplicagéo TI-Innovator™ Hub para a calculadora grdfica Tl CE
O que é a aplicagdo Tl-Innovator™ Hub?

A aplicagdo Tl-Innovator™ Hub adiciona o menu do HUB ao menu de programagao
numa calculadora grafica TI CE.

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n

1,0 COLOR EXEC(HUB])
1: )81

2:Then
3:Else
4:For(
S:Uhile
6:Repeat
7:End
8:Pause
SiLbl

Este menu facilita a sele¢do de comandos tipicamente usados na criagdo de
programas utilizados com o Tl-Innovator™ Hub.

CTL I-0 COLOR EXEC [INRE
MASend("SET...
2:Send("READ..
3:Settings..

4:Hait

5:Get(

6ieval(
7:Send("CONNECT-Output...
8:Send("CONNECT-InpPut..
9)Ports..

Como sei se tenho a aplica¢ao Tl-Innovator™ Hub?

Para garantir que a Hub aplicagdo foi descarregada para a sua calculadora grafica Tl
CE, siga estes passos.

1. Prima o022 [mem]

2. Selecione a opgdo "2: Gestdo Mem./Apagar..."
3. Selecione a opgdo "A: Aplicagdes"
4

A aplicagdo Tl-Innovator™ Hub esta listada como "Hub" na lista de aplicagGes.
Confirme que o Hub est3 listado.
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V5.2.0.0031 n

(C)2016 TEXAS INSTRUMENTS

RAM FREE 152881
HRC FREE 294 8K
(> xHub 3840 J

*PluSmit2 8814/

De que versdo da aplicagdo Tl-Innovator™ Hub necessito?

Para melhores resultados, use sempre a versdo mais recente da Tl-Innovator™ Hub App
e da TI CE Family of Graphing Calculators. Visite education.ti.com/en/product-
resources/whats-new-84-ce para obter a mais recente.

Como sei qual é a versao da minha aplicagdao Tl-Innovator™ Hub?

Para determinar a versdo da Hub aplica¢do que foi descarregada para a sua
calculadora grafica Tl CE, siga estes passos.

1. Prima o022 [mem]

2. Selecione a opgdo "2: Gestdo Mem./Apagar..."

3. Selecione a opgdo "A: Aplicagdes"

4. Pressiona a seta para baixo até selecionar a aplicagdo Hub.
5

Olhe para o separador do titulo para ver o niUmero da versdo da Hub aplicagdo.

Como obtenho a aplicagdo Tl-Innovator™ Hub?

RAM FREE 152881
ARC FREE 2948K
» %*Hub 3840

*P1lySmlt?2 88147

A aplicagdo Tl-Innovator™ Hub estd disponivel para transferéncia a partir do website da
Tl em education.ti.com/latest.
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Vou precisar de atualizar a aplicagao Hub TI-Innovator™ sempre que atualizo o
sistema operativo da calculadora?

A aplicagdo Hub Tl-Innovator™ apenas precisa de ser atualizada quando sdo
adicionadas novas funcionalidades a aplicagdo. No entanto, recomendamos que
mantenha sempre os seus produtos Tl atualizados com os SO e as verses mais
recentes. Quando atualizar o seu SO, verifique sempre se ha atualizagGes para as
aplicagoes.

Necessito de uma aplicagdo para utilizar a TI-Innovator™ Hub com a tecnologia TI-
Nspire™ CX?

A tecnologia TI-Nspire™ CX tem todos os comandos integrados para comunicar com a
Tl-Innovator™ Hub. Para melhores resultados, use sempre a versdo mais recente do TI-
Nspire™.
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Hub Programagéo na tecnologia TI-Nspire™ CX

Nota: estas instrugGes aplicam-se a tecnologia TI-Nspire™ CX. Para instrugGes
similares para a calculadora grafica Tl CE, consulte o Hub Programacgdo na calculadora

grafica Tl CE (pagina 9).

A Tl-Innovator™ Hub responde a comandos basicos de programacgao da Tl, como Enviar

e Obter.

e Enviar - Envia sequéncias de comando para o Hub para controlar dispositivos ou

solicitar informagoes.

e Obter e ObterSeq - Recuperar informagdes solicitadas do Hub.

e aval() - Fornece o resultado de uma expressdo como uma sequéncia de caracteres.
Valido somente dentro dos comandos Enviar, Obter e ObterSeq.

e Aguardar - Pausa a execugdo do programa durante um nimero especificado de

segundos.

Exemplos de codigo: Tecnologia TI-Nspire™ CX

Acao desejada

Codigo de programa

Liga o LED vermelho incorporado
("LIGHT").

Send "SET LIGHT ON"

Reproduz um tom de 440 Hz na coluna
incorporada ("SOUND") durante dois
segundos.

Send "SET SOUND 440 TIME 2"

Ligar elemento azul do LED RGB
incorporado ("COLOR") a um brilho de
100%.

Send "SET COLOR.BLUE 255"

Ler e exibir o valor atual no sensor de
luz integrado ("BRIGHTNESS"). O
intervalo é de 0% a 100%.

Send "READ BRIGHTNESS"
Get a: Disp a

Programa de amostra para fazer piscar um LED integrado

O seguinte programa TI-Nspire™ CX usa os comandos Enviar e Aguardar para fazer
piscar o LED vermelho incorporado no Hub. Os comandos estdo contidos no loop
"Para...TerminarPara" que repete o ciclo intermitente de LIGAR/DESLIGAR por 10

iteragGes.

Tl-Innovator™ Hub Guia de IniciagGo
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Definir piscar()=
Prgm
Para n,1,10

Enviar "SET LIGHT ON"
Aguardar 1

Enviar "SET LIGHT OFF"
Aguardar 1
TerminarPara
TerminarProg

TI-1spire cx

Como criar e executar um programa

Nota: Estas sdo instrugdes resumidas. Para obter instrugdes detalhadas, consulte o
Editor de Programas do TI-Nspire™ CX, acessivel através do Tl-Innovator™ Technology
eGuide (pagina ii).

Antes de iniciar:

» Consulte os requisitos do sistema (pagina 2), e atualize seu software se
necessario.

- Nas unidades portateis TI-Nspire™ CX, use o software de computador
TI-Nspire™ para atualizar o sistema operativo.

- Em computadores que usam o software TI-Nspire™ CX, use o menu Ajuda para
atualizar o software.

Para criar um documento do TI-Nspire CX:

1. Na unidade portédtil, prima e selecione Inserir > Editor de Programas > Novo.
Para o software de computador, clique em Inserir > Editor de Programas > Nova.

2. Digite um nome para seu programa, tal como "soundtst , selecione Programa como
Tipo e depois clique em OK.

O Editor de Programas abrira, mostrando um modelo para o cédigo do seu
programa.

3. Entre as linhas Prog e TerminarProg, digite as linhas de cédigo que compdem o
programa.

- Pode digitar os nomes do comando ou inseri-los a partir do menu do Editor de
Programas.

- Depois de digitar cada linha, prima Enter para adicionar mais cédigo.

- Use as teclas de seta para deslocar-se pelo programa.
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Para armazenar um programa:

Deve armazenar o programa antes de poder executa-lo.

| 4

Na unidade portatil, prima e selecione Verificar sintaxe e guardar > Verificar
sintaxe e guardar.
No menu do Editor de Programas, clique em Verificar sintaxe e guardar > Verificar
sintaxe e guardar.

Para fechar o Editor de Programas

| 4

Na unidade portatil, prima e selecione Agbes > Fechar.
No menu Ag¢des do Editor de programas, clique em Agdes > Fechar.

Se fez alteragGes depois de armazenar o programa, sera avisado para Verificar
sintaxe e guardar.

Para executar o programa:

1.

Assegure-se de que o Tl-Innovator™ Hub estd conectado a sua unidade portatil ou
computador.

Assegure-se de que os modulos de Entrada/Saida ou os componentes de placa de
ensaio necessarios estejam conectados ao Hub.

Abra o documento que contém o programa.

Na pagina Calculadora, digite o nome do programa e paréntese. Se o programa
exigir argumentos, inclua-os entre parénteses separados por virgulas.

O programa é executado.

Para editar um programa existente:

Se necessdrio, abra o documento que contém o programa.

Va para a pagina Calculadora.

Na unidade portatil, prima e selecione Fungdes e Programas > Editor de
Programas > Abrir.

No menu Calculadora, clique em Fungbes e programas > Editor de Programas >
Abrir.

Selecione o nome do programa da lista exibida.

O programa aparece numa pagina do Editor de Programas.

Utilizar o Hub Menu para construir comandos

A Hub menu esta disponivel na tecnologia TI-Nspire™ CX sempre que estiver a criar ou
a editar um programa. Ele pode economizar tempo durante a construgdao de comandos
e ajuda-lo com a ortografia e sintaxes corretas do comando.

Nota: Para construir um comando a partir do Hub menu, deve saber:

O nome exclusivo do componente que estad enderegando, como "SOUND" para a
coluna incorporada.
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e Os parametros de comando que se aplicam ao componente, como frequéncia e
duragdo do som. Alguns parametros sdo opcionais, e pode querer saber o intervalo
de valor de um parametro.

Exemplo de utilizagdo do Hub Menu:

Este exemplo do TI-Nspire™ CX constréi o comando Enviar "SET SOUND 440 TIME 2"
para emitir um tom de 440Hz durante dois segundos na coluna incorporada.

1.1 D RAD ]
* soundtst on
Define soundtst()=

Prgm

Send "SET SOUND 440 TIME 2"
EndPrgm

|5

Abra (ou crie) o programa que utilizarad para comunicar-se com o Hub.

2. Posicione o cursor onde pretende colocar o comando.

i A+i i i 3 1: Action:
3. Na unidade portatil, prima e selecione f e
Hub. i= 3 Define {2 Send "READ »
No menu Editor de Programas, selecione Hub. 1£..4; Contro3: Seffings ’
@ 5: Transfgd Wait
Toe o | Get
A Hub menu aparece. 7 Mode |6 evall
28 Hup |7 Send "CONNECT-Output 4
: Send "CONNECT=Input L4
9: Ports »
A Send "RANGE 4
=
4. Selecione Enviar "SET e depois selecione Define soundtst()=
SOUND para inserir a primeira parte do Prgm
comando. Send "SET SOUND|
EndPrgm
5. Digite 440 como o valor de frequéncia. [send "SET sOUND 440 |
6. No menu Hub, selecione Configuragdes > [Send "SET SOUND 440 TIME " |
TEMPO.
7. Para concluir o comando, digite 2 como o Define soundtst()=
valor TEMPO. Prgm
Send "SET SOUND 440 TIME %'
EndPrgm

8. Para testar o comando, siga as instrugdes anteriores para executar um programa.
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SugestGes para programar com a tecnologia TI-Nspire™ CX

e (Cbdigo de uma fonte externa pode conter aspas "curvas" (““...””) em lugares que
exigem aspas retas ("..."). Para digitar aspas retas, prima [ctn] [x].

e Para limpar uma linha de cédigo atual, prima [etri] 'clear ,

e Para digitar operadores relacionais como =, < e <, prima [atr ] [=].
e Para digitar um espago, prima E]

e Se seu programa deixar de responder ao ser executado:

Unidade portatil TI-Nspire™: Manter pressionada a tecla e pressionar
repetidamente.

Windows®: Manter pressionada a tecla F12 e pressionar Enter repetidamente.
Mac®: Manter pressionada a tecla F5 e pressionar Enter repetidamente.

Saber mais

Para encontrar exemplos de programas e dados sobre a programagao de
Tl-Innovator™ Hub, consulte o TI-Innovator™ Technology eGuide (pagina ii).
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TI-Innovator™ Médulos de Entrada/Saida

Esses médulos de Entrada/Saida (comprados separadamente) incluem cabos para
conectar os médulos ao Tl-Innovator™ Hub.

Porta Exemplo de cédigo para a calculadora
Médulo s Imagem grafica Tl CE

LED branca OUT1 - Ligue o mdédulo de LED branca conectado a
* %

ouT2 - OuUT 1:
ouT3 @ Enviar("CONNECT LED 1 TO OUT 1")

Enviar("SET LED 1 ON")

Rode o eixo do servomotor conectado a
OUT 3 no sentido anti-horario em 90°:
5 Enviar("CONNECT SERVO 1 TO OUT 3")
Enviar("SET SERVO 1 TO -90")
Cddigo equivalente usando uma variavel
com eval():
angdeg:=-90
Enviar("CONNECT SERVO 1 TO OUT 3")
Enviar("SET SERVO 1 TO eval(angdeg)

Servomotor OUT3
* %k

)
Sensorde IN1 ) @’ Ler e mostrar nivel de luz ambiente a partir
luz IN2 = do sensor conectado a IN 2:
analégico N3 «@»  [viar("CONNECT LIGHTLEVEL 1 TO
IN2")
Enviar("READ LIGHTLEVEL 1")
Obter(L):Mostrar(L)
Sensor IN1 § Ler e mostrar distancia medida a partir do
ultrassénico IN2 - - \ sensor conectado a IN 2:

% Enviar("CONNECT RANGER 1 TO IN2")
Enviar("READ RANGER 1")

Obter(R):Mostrar(R)

Motor de ouT1 ; Ligar o motor de vibragdo conectado a
vibracdo ouT2 Q\ OUT 1:

o Enviar("CONNECT VIB.MOTOR 1 TO OUT
1"
Enviar("SET VIB.MOTOR 1 TO ON")

Sensorde IN1

temperatur IN2
a IN3

Ler e mostrar a temperatura ambiente a
partir do sensor conectado a IN 3:

Enviar("CONNECT TEMPERATURE 3 TO
IN3")

Enviar("READ TEMPERATURE 3")
Obter(T):Mostrar(T)
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Porta Exemplo de cédigo para a calculadora
Médulo s Imagem grafica Tl CE
Sensor de IN1 Conecte o sensor de DHT para porto IN 2

temperatura IN2
ehumidade IN3

Send( "CONNECT DHT 1 TO IN2 ")

Ler a temperatura do sensor conectado a
DHTIN 2:

Send ( "READ DHT 1 TEMPERATURE")
Get temperature

Leia a humidade do DHT sensor:

Send "READ DHT 1 HUMIDITY"

Get humidity

Sensor Hall IN1
IN 2
IN3

Conecte o sensor de Efeito Hall para IN3
porto:

Send "CONNECT ANALOG.IN 1 TO IN
3n

Leia o valor do campo magnético relatado
pelo sensor:

Send "READ ANALOG.IN 1"

Get m

Sensor de IN1 ol 4
Umidade IN2 j

IN3

Conecte o sensor de umidade IN 1:
Send "CONNECT MOISTURE 1 IN 1"

Configurar o intervalo de medigdo entre 0 e
100. O intervalo é um indice e ndo tem
unidades.

Send "RANGE MOISTURE 1 0 100"
Leia o sensor:

Send "READ MOISTURE 1"

Get moisture

MOSFET OouT1
ouT2

Ligar o MOSFET para fora da porta OUT 1:
Send "CONNECT ANALOG.OUT 1 TO
ouT 1"

Controle do motor/bomba ligada em 50% a
velocidade para 3 segundos:

Send "SET ANALOG.OUT 1 128 TIME
3"

Bombade

agua <

Ela é controlada por um modulo MOSFET.

*0O LED brancaO mddulo requer alguma montagem.
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**0O Servomotor requer alimentagao auxiliar e alguma montagem. Para obter
detalhes, consulte o Tl-Innovator™ Technology eGuide (pagina 355).

Conexdo de um Mddulo de Entrada/Saida

Pode usar o cabo de Entrada/Saida que vem com o médulo para conectéd-lo a Hub porta
de entrada ou saida.

1. Verifique a tabela acima para certificar-se de que sabe que portas de
Entrada/Saida suportam o médulo que estd conectando.

2. Conecte qualquer das extremidades do cabo de Entrada/Saida com o conector
branco do maédulo.

3. Conecte a extremidade livre do cabo de Entrada/Saida a Hub porta que decidiu
usar.

4. Se o mddulo exigir alimentagdo auxiliar, conecte a fonte de alimentagdo (pagina
30),

Programa de amostra para fazer piscar um maédulo de LED

O seguinte programa da calculadora grafica Tl CE usa os comandos Enviar e Aguardar
para fazer o médulo de LED conectado a uma porta de Entrada/Saida piscar.

Nota: Esse programa sé opera corretamente se a calculadora estiver conectada a Hub
e um modulo LED é fisicamente conectado a porta OUT 1.

calc 14 table 15

stat plot 11 thiset 12 format 3

PRGM: BLINKIO
Enviar("CONNECT LED 1 TO
ouT1")

Para(N,1,10)

Send("SET LED 1 ON")
Wait 1

Send("SET LED 1 OFF")
Wait 1

End

Send("DISCONNECT LED 1")

Nota: Se estiver a usar o tecnologia
TI-Nspire™ CX, omita o paréntesis e
substitua End por EndFor.

A Hub a sequéncia de comando "CONNECT LED 1 TO OUT1" diz Hub que um mddulo
LED esta conectado a porta OUT 1 na Hub. Depois de enviar esse comando, o codigo
pode enderegar o LED como "LED 1". O comando CONNECT é necessario apenas para
os Médulos de Entrada/Saida e componentes da placa de ensaio. Ndo é necessario
com os componentes incorporados como a coluna integrada.
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Saber mais

Para uma lista de precaugdes a tomar ao utilizar os Mddulos de Entrada/Saida,
consulte Precaugbes Gerais (pagina 33).

Para localizar programas de exemplo, uma lista de Médulos de Entrada/Saida
adicionais de detalhes sobre a programagdo de Mddulos de Entrada/Saida, consulte o
Tl-Innovator™ Technology eGuide (pagina ii).
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TI-Innovator™ Breadboard Pack

A placa de ensaio e seus componentes (comprados separadamente) permitem que
construa projetos de placa de ensaio e os conecte ao Tl-Innovator™ Hub através dos
pinos de conexdo da placa de ensaio.

Os componentes da placa de ensaio incluem:

e Uma placa de ensaio e cabos de ligagdo direta para criar conexdes elétricas.

e Componentes enderegaveis, tais como LEDs e sensores, que respondem a Hub Hub.
Eles estdo listados na tabela abaixo.

e Componentes passivos, como resisténcias, condensadores e interruptores manuais
que ndo sdo diretamente enderegaveis pelo Hub mas sdo necessarios em muitos
projetos de placa de ensaio.

e Um suporte de pilhas que acomoda quatro pilhas AA. As pilhas ndo estdo incluidas.

Componentes enderegaveis

Componente Imagem Usada com  Descrigdo
pinos
LEDs vermelhos —® BB 1-10 Diodo emissor de

luz que emite luz
quando a corrente
passa por ele.

LEDs verdes BB 1-10 Diodo emissor de
luz que emite luz
quando a corrente
passa por ele.

LEDs RGB BB 8-10 Diodo emissor de

(vermelho, luz com elementos

verde e azul) vermelho, verde e
azul ajustaveis de
forma

independente. Pode
produzir uma
variedade de cores.

Termistor » BB 5,6,7 Resistor cuja
(necessario  resisténcia se altera
entrada em fungdo da

analdgica) temperatura. Usada
para medicdo e
controlo.

Monitor de 7 BB 1-10 Matriz de LEDs
segmentos dispostos para exibir
numeros e alguns
caracteres
alfabéticos.

Us-q30y
21y
S3THgyy H
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Também tem um
LED para ponto
decimal.

Pequeno motor
de corrente

BB 1-10 (usa
digital para

Motor que converte
energia elétrica de

continua ~,-,;/ g gerar corrente continua
software em energia
PWM) mecanica.
Poténcia TTL ’ , BB 1-10 Transistor usado
MOSFET para amplificar ou
alternar sinais
eletronicos.
Sensor de ’ BB 5,6,7 Sensor que deteta
temperatura Z (necessario  uma voltagem
analdgico Tl entrada proporcional a
analdgica) temperatura
ambiente em um
intervalo de -55 2Ca
130 °C.
Sensor de luz BB 5,6,7 Sensor que deteta o
visivel (necessario  nivel de luz
entrada ambiente.
analdgica)
Transmissor de BB 1-10 LED infravermelho
infravermelhos (saida de emissdo lateral,
LTE-302, digital) projetado para ser
ponto amarelo emparelhado com o
Foto-transistor LTR-
301.
Recetor de BB 1-10 Foto-transistor de
infravermelhos & (entrada infravermelhos com
LTR 301, digital) sensibilidade

ponto vermelho

lateral, projetado
para ser
emparelhado com o
emissor de
infravermelhos LTE-
302.

Codigo de amostra para fazer piscar um LED de placa de ensaio

O seguinte programa de calculadora(s) de graficos Tl CE usa os comandos Enviar e

Aguardar para fazer piscar um LED especifico na placa de ensaio.
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Nota: Esse programa sé opera corretamente se a calculadora estiver conectada a Hub
e o LED estiver fisicamente conectado ao BB1 (pino de placa de ensaio 1) no Hub.

PRGM: BLINKBB

Send("CONNECT LED 1 TO BB1")
For(N,1,10)

Send("SET LED 1 ON")

Wait 1

Send("SET LED 1 OFF")

Wait 1

End

Send("DISCONNECT LED 1")

Nota: Se estiver a usar o
tecnologia TI-Nspire™ CX, omita o
paréntesis e substitua End por
EndFor.

A Hub sequéncia de comando "CONNECT LED 1 TO BB1" diz que Hub um LED da placa
de ensaio esta conectado ao pino 1 na Hub. Depois de enviar esse comando, o seu
codigo pode assumir o LED como "LED 1". O comando CONNECT so é necessario para
Médulo de Entrada/Saida e componentes da placa de ensaio. Ndo se aplica a
componentes na placa como a coluna integrada.

Nogoes basicas sobre a placa de ensaio

A placa de ensaio facilita a conexdo com componentes eletrénicos de um projeto ao
inserir guias de componente e cabos de ligacdo direta a placa de ensaio.

Os pinos estdo dispostos em grupos de cinco. Os cinco pinos de cada grupo estdo
conectados eletricamente entre si na parte traseira da placa. Conecta guias e cabos ao
inseri-los nos pinos dentro do mesmo grupo.

e Os trilhos de corrente nas partes superior e inferior estdao marcados com faixas
vermelha (+) e azul (-). Os grupos de cada trilho estdo eletricamente conectados
ao longo de todo o comprimento da faixa.

e Os grupos de cinco pinos restantes na placa sdo rotulados com nimeros e letras.
Cada grupo é eletricamente isolado dos demais.
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Frente da placa mostrando trilhos de corrente e Interconexdes do fundo da placa (normalmente

pinos de conexdo oculto). Os grupos de cinco pinos em cada trilho de
corrente estdo interconectados. Todos os outros
grupos de cinco pinos estéo isolados.

A lacuna no centro da placa de ensaio facilita a conexdao de componentes eletrénicos
fornecidos como pacotes duplos em linha.

Pode usar cabos de ligagdo direta entre o Hub e a placa de ensaio para alimentar
componentes da placa de ensaio e controlar ou monitoriza-los através do cédigo do
programa. O Hub tem 20 pinos rotulados, incluindo dez pinos de sinal, oito pinos de
terra, um pino de alimentagdo de 3,3V e um de 5,0V.

Saber mais

Para uma lista de precaugdes a tomar ao utilizar a placa de ensaio e seus
componentes, consulte Precaugbes Gerais (pagina 33).

Para encontrar exemplos de programas e dados sobre a programac¢do de componentes
da placa de ensaio no Tl-Innovator™ Hub, consulte o TI-Innovator™ Technology eGuide

(pagina ii).
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Utilizando uma Fonte de alimentagéo auxiliar

Normalmente, a Tl-Innovator™ Hub e seus componentes conectados consomem
energia da calculadora ou computador do host através do Conector de dados. Certos
componentes, como o servomotor opcional, exigem mais poténcia do um uma
calculadora pode fornecer de modo confiavel.

O conector PWR do Hub permite que conecte uma fonte de alimentagdo auxiliar. Pode
utilizar as TI Wall Charger ou o External Battery Pack.

Tl Wall Charger (incluido com a Hub)

e Entradas na tomada de parede.
e Na&o use baterias.

External Battery Pack (vendido separadamente)

e Recarregavel.

e Tem botdo Ligar/Desligar com uma fila de
LEDs que indicam momentaneamente a carga
da bateria quando ela é ligada.

e Desliga-se depois de desconectado do Hub
durante cerca de trés minutos.

Nota: Para recarregar a External Battery Pack,
desconecte-a do Hub e depois conecte-a a

Tl Wall Charger utilizando o USB Standard A to
Micro cabo. Ndo use a External Battery Pack como
fonte de alimentagdo auxiliar enquanto estiver a
ser carregada.

Conexdo da fonte de alimentagao

1. Identifique o micro conector no USB
Standard A to Micro cabo de alimentagao
auxiliar.

2. Introduza o micro conector no conector PWR
na parte superior da Hub.

3. Introduza a ponta livre do cabo (o conector "A") na porta USB da fonte de
alimentagdo.
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4. Ligue a fonte de alimentagdo:

- Se utilizar o TI Wall Charger, ligue na tomada da parede.

- Se utilizar o External Battery Pack, pressione o botdo power.

Um LED de alimentagdo auxiliar na Hub brilhara mostrando que a Hub estd a
receber alimentagdo auxiliar.

5. Conecte a Tl-Innovator™ Hub a calculadora, utilizando o USB Standard A to Mini-B
cabo.

6. Conecte o mddulo de Entrada/Saida ou componente de placa de ensaio ao Hub.
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Resolugdo de problemas
Ndo vejo o LED verde ao conectar TI-Innovator™ Hub.

e Certifique-se de que a calculadora estd ligada.

e Se estiver a utilizar um USB Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) cabo para conectar a
calculadora, certifique-se de conectar a extremidade "B" do cabo ao Conector
conector na parte inferior do Hub. Reverter o cabo evita que o Hub receba
alimentagdo.

e Certifique-se de que sua calculadora ou computador atende aos Requisitos do
Sistema (pagina 2).

e Certifique-se de que a extremidade do Cabo USB conectado a calculadora esta
totalmente inserido.

Como Hub desligo o ?

1. Desligue a calculadora ou computador host.
—ou—
Desligue o cabo USB.

2. Desconecte qualquer fonte de alimentagdo auxiliar conectada a porta PWR no Hub.
Por que meu programa dd erro de sintaxe?

e Se colou codigo de uma fonte ou editor de texto externo, ele pode conter aspas
"curvas" (““...””) em lugares que exigem aspas retas ("..."). Pode ser preciso
substituir algumas ou todas as aspas curvas.

e Asregras de sintaxe sdo ligeiramente diferentes entre aa calculadoras graficas Tl
CE e a tecnologia TI-Nspire™ CX. Cddigo originalmente criado para uma plataforma
pode precisar ser modificado para funcionar na outra.

e Na calculadora grafica Tl CE, certifique-se de ndo deixar um cardacter de espago no
final de uma linha de cddigo. Para encontrar esses espagos numa linha, mova o
cursor para a linha e prima [»]. Espacos adjacentes no codigo também podem
causar um erro de sintaxe.

Como paro um programa que néo responde?
e Calculadora gréfica TI CE: Prima a tecla [on].

¢ Unidade portatil TI-Nspire™: Manter pressionada a tecla e pressionar
repetidamente.

e Windows®: Manter pressionada a tecla F12 e pressionar Enter repetidamente.

e Mac®: Manter pressionada a tecla F5 e pressionar Enter repetidamente.
Por que da erro quando tento atualizar o TI-Innovator™ Sketch?

e Para atualizar o sketch, certifique-se de usar o USB Standard A to Micro cabo, ndo
o USB Standard A to Mini-B cabo. Conecte a extremidade micro do cabo no
conector PWR conector, na parte superior do Hub.
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Saber mais

Para localizar mais informagdes de soluges de problemas, consulte o TI-Innovator™
Technology eGuide (pagina ii).

Precaugoes gerais

Tl-Innovator™ Hub

e N3o exponha o Hub a temperaturas superiores a 140°F (60°C).

e N3o desmonte nem maltrate a Hub.

e N3o ligue em conjunto varios Hubs através das portas de Entrada/Saida nem do
conector da placa de ensaio.

e Use somente cabos USB fornecidos com o Hub.
e Use somente material de alimentag¢do fornecidos pela TI:
- TI'Wall Charger incluido com o Tl-Innovator™ Hub
- Opcional External Battery Pack
- Suporte das 4 pilhas AA incluido no TI-Innovator™ Breadboard Pack

e Assegure-se de que os componentes que recebem alimenta¢do do Hub ndo
excedem do Hub Limite de poténcia de 1 amp.

e Evite usar o Hub para controlar a eletricidade AC.
Conector da placa de ensaio no Hub

e Ndoinsira as guias de LEDs e outros componentes diretamente o Hubdo Conector
da placa de ensaio. Monte os componentes da placa de ensaio e use os cabos de
ligagdo direta fornecidos para conectar a placa de ensaio ao Hub.

e N3&o conecte o pino de recetaculo de 5V no do Hub Conector de placa de ensaio a
nenhum dos outros pinos, especialmente pinos de terra. Fazé-lo pode danificar o
Hub.

e N3o é recomendado conectar a fila superior dos pinos de recetaculo (BB1-10) com
a fila inferior (pinos de terra e alimentagao).

¢ Nenhum pino no do Hub Conector da placa de ensaio pode receber nem alimentar
a mais do que 4 mA.

Placa de ensaio

e N3&o conecte os polos positivo e negativo de uma fonte de alimentagdo ao mesmo
grupo de cinco pinos na placa de ensaio. Fazé-lo pode danificar a placa de ensaio e
a fonte de alimentacéo.

e Observe a polaridade correta:
- Ao conectar a placa de ensaio ao Hub.

- Ao conectar componentes que sdo sensiveis a polaridade, tais como LEDs e
poténcia TTL MOSFET.

Médulos de Entrada/Saida

e Use a porta de Entrada ou Saida correta, segundo exigido para cada maédulo.
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- Motor de vibragdo — suportados em OUT 1, OUT 2 e OUT 3.
- Servomotor — use somente OUT 3.

- LED branca — suportado em OUT 1, OUT 2 e OUT 3.

- Sensor de luz analdgico — suportadoem IN 1,In 2 e IN 3.

- Sensor ultrassoénico — suportado em IN 1, IN 2.

Use uma fonte de alimentagdo auxiliar para médulos que exijam mais do que 50
mA, incluindo:

- Motor de vibragdo
- Servomotor

N3o segure o eixo do servomotor quando ele estiver a rodar. Nem rode o
servomotor a mao.

LED branca:

- Na&o dobre as guias repetidamente; isso enfraquecera os fios e pode fazer com
que partam.

- O LED exige a polaridade correta quando inserido na tomada. Para obter
detalhes, consulte as instrugdes para montar o LED no Tl-Innovator™
Technology eGuide (pagina 348).

- O LED exige a polaridade correta quando inserido na tomada. Para obter
detalhes, consulte as instrugGes para montar o LED (pagina 348).

Nenhum moddulo de Entrada/Saida pode receber nem alimentar a mais do que 4
maA.

TI-Innovator™ Rover

N3o exponha o Rover a temperaturas superiores a 140°F (60°C).

Ndo desmonte nem maltrate o Rover.

N&o cologue nada mais pesado que 1 kg ou 2,2 Ibs na plataforma do Rover.
Use somente cabos USB fornecidos com o TI-Innovator™ Hub.

Use somente cabos de fita fornecidos com o Rover.

Use apenas o carregador de parede Tl fornecido com o Hub,.

O sensor ultrassénico montado na parte dianteira deteta objetos a 4 metros do
Rover. Para obter os melhores resultados, assegure que a superficie do objeto é
maior que uma pasta. Se usar para detetar objetos pequenos, como uma chavena,
coloque o Rover a 1 metro do objeto.

Para obter os melhores resultados, retire a tampa da calculadora grafica.

Para o melhor desempenho, use o Rover no chao e ndo sobre uma mesa. Podem
ocorrer danos se o Rover cair de uma mesa.

Para o melhor desempenho, use o Rover sobre uma superficie dura. Os tapetes
podem prender ou arrastar as rodas do Rover.

N3do gire os pinos na plataforma da calculadora sem os levantar primeiro. Podem
partir-se.
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e N3o use o marcador como alavanca para empurrar ou puxar o Rover.

e N&o desaparafuse o invélucro da caixa no fundo do Rover. Os codificadores tém
extremidades afiadas que nao devem ser expostas.

e Quando introduzir o cabo de fita da placa de ensaio no conector da placa de ensaio
Hub, é imperativo introduzir o cabo corretamente. Assegure que o pino do fio
vermelho (escuro) estd inserido no orificio 5v no conector da placa de ensaio do
Hub .
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Atengdo: Se deslocar ou desconectar qualquer um dos cabos, use esta imagem como
referéncia para um engate correto.

Referéncia a vista inferior

L

e e

-
-
-

L]
5

BN NEEE NN
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Comandos do Tl-Innovator™ Hub versao 1.4

Utilize os menus do Hub para criar ou editar um programa. Ele pode economizar
tempo durante a construgdo de comandos e ajuda-lo com a ortografia e sintaxe
corretas do comando.

Amostras de cddigo

Quando vir “Amostra de Cédigo” na tabela de comandos, esta “Amostra de Cédigo”
deve ser copiada e colada, tal como estd, para ser enviada para a sua calculadora
grafica para uso nos seus calculos.

Exemplo:

Amostrade | Send ("RV FORWARD 5")
Cédigo: Send ("RV FORWARD SPEED 0.2 M/S TIME 10")

Nota: Para construir um comando a partir do menu do Hub, precisa de saber:

¢ 0O nome exclusivo do componente que esta enderegando, como "SOUND" para a
coluna incorporada.

e Os parametros de comando que aplicam-se ao componente, como frequéncia e
duragdo do som. Alguns parametros sao opcionais, e pode querer saber o intervalo
de valor de um parametro.

Compreender a sintaxe
e As palavras em maiusculas sdo palavras chave.

e As palavras em minusculas sdo marcadores para nimeros

e Os comandos dentro de parénteses retos sao parametros opcionais

Por exemplo, em: SET LIGHT ON [[BLINK| TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds],
"frequency" é introduzida como "1" e "seconds" sdo introduzidos como "10".

Send(“SET LIGHT 1 BLINK 2 TIME 10”)

NOTA: Os comandos enumerados abaixo dizem respeito ao menu do Hub da CE
Calculadoras. Se estiver a utilizar tecnologia da TI-Nspire™ CX, os parénteses sao
omitidos. Além disso, ird reparar em algumas outras diferengas menores nos
comandos, tais como “Endfor” em vez de “End” com a tecnologia da TI-Nspire™ CX. As
capturas de ecrd sdo fornecidas como referéncia. Nota: Os menus reais podem variar
ligeiramente das imagens fornecidas.
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Ultima entrada do menu
Novidades no Sketch v1.4

Tenha em consideragdo as ultimas entradas do menu. Estes permitem digitar o nome
do objeto ao invés de seleciona-lo a partir do menu. Estes também podem ser usados
para sensores e periféricos que ndo estdo explicitamente incluidos nos menus. Para

usa-los, selecione o item do menu a colar no inicio do comando. Depois, digite o nome

do sensor ou dispositivo que esta a usar.

Ultima entrada do menu

Calculadoras CE

TI-Nspire™ CX

- Enviar("SET —
& 2 Checkl

| DIGITAL.OUT ECT-Output
1:AVERAGING J AVERAGING NECT-Input >
J:BBPORT K _BBPORT »
K:Send("SET M

~  Enviar("READ...
" Loubness ’
1:BBPORT | BepoRT X
J:Send("READ =

. n [NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP
- Enviar("CONNECT

Send ("CONNECT]
W H

A
B:MOTION
C:POTENTIOMETER
D: THERMISTOR
E:RGB

F : LOUDNESS

G:B

[EBSend (" CONNECT

e et
G LOUDNESS ONNECT=Input ¥
H BBPORT »

|_Send "CONNECT ~

Enviar("DISCONNECT

Send ("DISCONNECT]
6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER

9:RELAY

[EHSERVO

A: SQUAREWAVE
B:DIGITAL.OUT
C:BBPOR

T
D: Send("DISCONNECT

b SuURREWAVE Ao 4
C DIGITAL.OUT DONNECT-Output »
D BBPORT ONNECT-Input  »

»

Menus do HUB

— Send("SET...

— Send("READ...

— Settings

- Wait

- Get(

- eval(

— Rover (RV) ...
Send("CONNECT-Output...
Send("CONNECT-Input...
- Ports...

CE Calculadoras

CTL 1,0 COLOR EXEC
ESend("SET...

2: Send( "READ...
3:Settings..

4:Uait

S:Get (

6:eval(

7:Rover (RV)..
8:Send("CONNECT-Output...
94Send("CONNECT-Input...

TI-Nspire™ CX
%1 Actmni .nil
2 Check

i= 3 Define 2 Send 'READ »

1.4 Contro3 Settings ,

145 Transfi4 Walt

%610 5 Get

157 Mode 6 eval(

Hubl 7 Rover RV) ,

[ 9 Draw & Send "CONNECT-Output  »
,
,

9 Send "CONNECT-Input

0:Ports...

A:Send("RANGE...
B:Send("AVERAGE...
C:Send("DISCONNECT-Output...
D:Send("DISCONNECT-InpPut.....

[EManage...

A Ports
% 1 Actions 0]
2 Check -

i= 3 Define 6 evall |
1t 4 Contro7 Rover RV) ,
145 Transfi® Send 'CONNECT-Output ~ »
6 1o 9 Send'CONNECT-Input  »
157 Mode A Ports »
Hub 1] B Send 'RANGE »
Draw C Send"AVERAGE ,

D Send *DISCONNECT-Output »

E Send 'DISCONNECT-Input_»

F Manage )
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— Send("RANGE...

— Send("AVERAGE...

— Send("DISCONNECT-Output...
— Send("DISCONNECT-Input...

— Manage...

Send("SET... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
e SET i -

COLOR )
— LIGHT :

~  SOUND panoen L

- LED : -

- RGB

— SPEAKER

— POWER

— SERVO.CONTINOUS

- DCMOTOR

— ANALOG.OUT

- VIB.MOTOR

— COLOR.RED

— COLOR.GREEN

— COLOR.BLUE

- BUZZER

— RELAY

— SERVO

- SQUAREWAVE

— DIGITAL.OUT

— AVERAGING

—  BBPORT

— Send("SET
Comandos adicionais de SET

Send("READ... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
e READ
— BRIGHTNESS
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Comandos adicionais de READ

DHT

RANGER
LIGHTLEVEL
TEMPERATURE
MOISTURE
MAGNETIC
VERNIER
ANALOG.IN
DIGITAL.IN
SWITCH
BUTTON
MOTION
POTENTIOMETER
THERMISTOR
AVERAGING
RGB
LOUDNESS
BBPORT
TIMER
Send("READ

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

Send ("READ)
EBRIGHTNESS
2: DHT

RANGER
LIGHTLEVEL
TEMPERATURE
MOISTURE
MAGNETIC

8: VERNIER
94ANALOG. IN

NYEX

ET »
2 DHT [EAD B
3 RANGER b
4 LIGHTLEVEL

S5 TEMPERATURE

6 MOISTURE

7 MAGNETIC V) >
8 VERNIER ONNECT-Output ~ +
9 ANALOGIN ONNECT-Input ~ »
A DIGITALIN ,

Send( "READ)
@TDIGITAL. IN
SWITCH
BUTTON
MOTION
POTENTIOMETER
THERMISTOR
AVERAGING

TMOO®D

G:RGB
[E8LOUDNESS

% 1 Actions L0 ]

ET »
B SWITCH [EAD )
C BUTTON »
D MOTION

E POTENTIOMETER
F THERMISTOR

G AVERAGING V) »
H RGB 'ONNECT-Output 3
| LOUDNESS 'ONNECT-Input »
J BBPORT >
.

Settings... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
o Setti —
ettings s ot eno g
(1: 1] 3710 s )
— ON 2: OFF 4 TIME
i=¥([)ME Z ?ED‘;ERATURE
- OFF S:BLINK 7 HUMIDITY rRV) 4
6: TEMPERATURE 8 W "CONNECT-Output ~ *
_ TO ;EEﬂM[D[TY 9 ccw "CONNECT-Input >
s4CCH A MAVED < |
- TIME
— BLINK
— TEMPERATURE
- HUMIDITY
- W
- CCW
- NAMED
— PULLDOWN
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- INPUT

- PH

- FORCE10

- FORCE50

- PRESSURE
- PRESSURE2

Wait
e Wait

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

% 1 Actions

2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1. 4 Contro 3_Settings »
115 Transf

%610 5 Get

155 7 Mode 6 eval(

= [BIEBN 7 Rover RV)

B o Draw 8 Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-Input
A Ports

8: Send("CONNECT OQutput...
94Send("CONNECT-Input...

Get(
o Get(

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
@) 2 Check 1 Send"SET
Define 2 Send 'READ »
1e. 4 Contro 3 Settings »

15 Transfid Wait
% 6 10 _,

1557 Mode 6 eval(

= BN 7 Rover RV)

E5 o Draw © Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-lnput

:Send("SET.
2

teval(

:Rover (RV)..
:Send("CONNECT-Output..

A Ports
Send("CONNECT-InpPut... -
eval( CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
% 1 Actions

L eVaI( @ 2 Check 1 Send'SET »
CTL 1,0 COLOR EXEC [NE v
1:Send( "SET. e 4 Contro3 Settings ,
2: Send( "RERD.. 115 Transi4 Wait
3:Settings.. 6 /0 5 Get
4:Wait 1257 Mode HEIENS [
S:Get ( = [BIEGEN 7 Rover RV) 4
Eeval( B0 9 Draw 8 Send 'CONNECT-Output
7:Rove 9 Send "CONNECT-Input »
8: Send("CONNECT Output... A Ports »
94Send("CONNECT-InpPut... -

Rover (RV)...

—  Drive RV...

— Read RV Sensors...
— RV Settings...

— ReadRV Path...

— RV Color...

— RV Setup...

— RV Control...

— Send "CONNECT RV"

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

2 Check

8:Send(“CONNECT-Output...
94Send("CONNECT-InpPut...

CTL 1,0 COLOR EXEC [ENE := 3 Define 2 Send "READ »

1:Send("SET.. Settings »

2: Send ("RERD... Wait

3:Settings.. Get

4:Wait eval(

S:Get ( Rover (RV) 4

6:eval( Send "CONNECT-Output~ »

ERover (RV).. Send "CONNECT-Input ~~ »
,

Ports
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Send "DISCONNECT RV"

Send("CONNECT-Output...
CONNECT-Output

LED

RGB

SPEAKER
POWER
SERVO.CONTINUOUS
DCMOTOR
ANALOG.OUT
VIB.MOTOR
BUZZER

RELAY

SERVO
SQUAREWAVE
DIGITAL.OUT
BBPORT
Send("CONNECT

LIGHT
COLOR
SOUND

CE Calculadoras

Send("CONNECT
ELED

:RGB
: SPEAKER
:POWER
:SERVO. CONTINUOUS
:ANALOG. OUT
:VIB.MOTOR

:BUZZER
9YRELAY

ONCUBWN

TI-Nspire™ CX

2 RGB ) »
3 SPEAKER »
4 POWER

5 SERVO.CONTINUOUS

6 ANALOG.OUT

7 VIBMOTOR >
8 BUZZER {ECT-Output  »
9 RELAY NECT-Input ~ »
A SERVO ,

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

Send("CONNECT]
6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER
9:RELAY
[EHSERVO

A: SQUAREWAVE
B:DIGITAL.OUT

C:BBPORT
D: Send("CONNECT

%1 Actions » I
> »
5 SERVO.CONTINUOUS ) ,
6 ANALOG.OUT ,
7 VIBMOTOR
8 BUZZER
9 RELAY
A SERVO »
B SQUAREWAVE \ECT-Output  »
C DIGITAL.OUT NECT-Input ~ »
BEPORT ,

Send("CONNECT-Input...

CE Calculadoras

TI-Nspire™ CX

]

e CONNECT-Input =
2 RANGER
[EDHT 3 LIGHTLEVEL V) 3
- DHT 2: RANGER 4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Output >
2:%%&5%& 5 MOISTURE [ONNECT-Input &
: 6 MAGNETIC ,
- RANG ER S:MOISTURE 7 VERNIER ANGE 3
g:vggnﬂéc 8 ANALOGIN VERAGE »
: 9 DIGITALIN ISCONNECT-Output »
- LlG HTLEVE L &gl:gl#gs% A SWITCH ‘ISCONNECTf\n:ulu »
. - »
- TEM PERATU R E [NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n 4 1 Actions Pmi-
_ A ET »
Send ("CONNECT] 9 DIGITALIN EAD »
— MOISTURE @TSWITCH A SWITCH ,
A:BUTTON B BUTTON
B:MOTION C MOTION
- MAG N ETIC C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER
D: THERMISTOR E THERMISTOR V) >
_ E:RGB F RGB ONNECT-Output  »
VE R N l E R F : LOUDNESS G LOUDNESS JONNECT=Input »
G:BBPORT H BBPORT »
— ANALOG.IN [EBSend( " CONNECT
- DIGITALIN
-  SWITCH
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— BUTTON

-  MOTION

— POTENTIOMETER
— THERMISTOR

- RGB

— LOUDNESS

— BBPORT

— Send("CONNECT

— BRIGHTNESS

Ports... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
[NORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP » il
. i ——
Ports 20UT2 5 eval(
MHOUT 1 3 0UT3 7 RoverRV) ’
- OUT 1 2:0UT 2 4 IN1 3 s:x:r“coNNEcT—omput »
3:?HT13 5 IN2 3 Send "CONNECT-Input 3
: 6 IN3 A Port
- OUT 2 S:IN 2 7 12C 3 S:n:“RANGE :.
_6[: %gCEI 8 BB1 = Send "AVERAGE v
: 9 BB2 D Send'DISCONNECT-Output »
- ouT 3 8:BB 1 A BB3 g S::d “DISCONNECT—\n:ulu v
94BB 2 ~ = Manage ,
- N [ —
9 BB2 5 eval(
- IN 2 o™BB 3 ABE: ! Rover®YV) ’
A:BB 4 B BB4 3 Send "CONNECT-Output
—_ IN: 3 ggg 2 CBBS ) Send'CONNECT-Input
. : Des6  WiPors J
D:BB 7 EBB7 3 Send'RANGE ’
_ 12C E:BB 8 F BE8 I Send'AVERAGE ’
F:BB 9 G BB9 3 Send "DISCONNECT-Output
G:BB 10 H BB10 _: Send'DISCONNECT-Input »
- BB 1 [EBBBPORT IRl Manage >
- BB2
- BB3
- BB4
- BB5
- BB6
- BB7
- BBS8
- BBY9
- BB10
— BBPORT
Send("RANGE... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
e RANGE
— BRIGHTNESS

— LOUDNESS
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LIGHTLEVEL
TEMPERATURE
POTENTIOMETER
MOISTURE
THERMISTOR
ANALOG.IN

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

Send ("RANGE]

EBRIGHTNESS

2: LOUDNESS
:LIGHTLEVEL

: TEMPERATURE
:POTENTIOMETER
:MOISTURE
:THERMISTOR
:ANALOG. IN

% 1 Actions
B2 Check -

:= 3 Define 6 eval(

7 Rover RV)
ONNECT-Output
ONNECT-Input

LOUDNESS
3 LIGHTLEVEL

4 TEMPERATURE  ANGE
5 POTENTIOMETER VERAGE »

6 MOISTURE IISCONNECT-Output »
7 THERMISTOR ISCONNECT-Input >
8 ANALOGIN 3

Send("AVERAGE...
AVERAGE

Comandos adicionais de AVERAGE

BRIGHTNESS
LOUDNESS
LIGHTLEVEL
TEMPERATURE
POTENTIOMETER
MOISTURE
THERMISTOR
ANALOG.IN

CE Calculadoras

EBRIGHTNESS
:LOUDNESS
LIGHTLEVEL
TEMPERATURE
POTENTIOMETER
MOISTURE
THERMISTOR
ANALOG. IN

N UBRWN

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
2 Check S
i= 3 Define 4 Wait

2 LOUDNESS V)

3 LIGHTLEVEL ONNECT-Output
4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Input
5 POTENTIOMETER

6 MOISTURE ANGE
7 THERMISTOR VERAGE |
8 ANALOG.IN ~

Send("DISCONNECT-Output...

CE Calculadoras

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP )

TI-Nspire™ CX

tini—

e DISCONNECT-Output...
2 RGB
LED Iﬁgg 3 SPEAKER »
- : 4 POWER NECT-Output  »
3: SPEAKER 5 SERVO.CONTINUOUS qsc‘r—m:uptu ,
4:POWER 6 ANALOG.OUT »
- RGB B: SERVO. CONTINUOUS 7 VIBMOTOR S '
: . 8 BUZZER AGE ,
7:VIB.MOTOR 9 RELAY DNNECT-Output §
- S PEAKE R ;SEESER A SERVO ONNECT-Input *»
v »
- POWER e ——
5 SERVO.CONTINUOUS
- SERVOCONTINUOUS SNHLOG.OUT 6 ANALOG.OUT v
7:VIB.MOTOR 7 VIBMOTOR NECT-Output  »
8:BUZZER 8 BUZZER \ECT-Input »
- DCMOTOR 9:RELAY 9 RELAY i >
BB e e EE
: B SQUAREWAVE IAGE ,
- ANALOG.OUT B:DIGITAL.OUT C DIGITAL.OUT DNNECT-Output »
C:BBPORT D EBPORT ONNECT-Input >
— VIB.MOTOR D: Send("DISCONNECT E_Send "DISCONNECT ,
- BUZZER
— RELAY
- SERVO
- SQUAREWAVE
— DIGITAL.OUT
— BBPORT
— Send("DISCONNECT
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LIGHT
COLOR
SOUND

Send("DISCONNECT-Input...

CE Calculadoras

TI-Nspire™ CX

il

e DISCONNECT-Input... =
2 RANGER
(1:000 3 LIGHTLEVEL n »
- DHT 2:RANGER 4 TEMPERATURE NNECT-Output ~ »
3:LIGHTLEVEL 5 MOISTURE NNECT-Input
4: TEMPERATURE 6 MAGNETIC 3
- RANG ER S:MOISTURE 7 VERNIER NGE >
g:vggnﬂéc 8 ANALOG.IN ZRAGE >
: 9 DIGITALIN JCONNECT-Output »
- LIGHTLEVEL 8:ANALOG. IN A SWITCH ;CONNECPm:mu 0
94DIGITAL. IN v »
- TEMPERATURE S ———
9 DIGITALIN
- MOISTURE n A SWITCH 0 »
H:BUTTON B BUTTON NNECT-Output ~ »
B:MOTION C MOTION NNECT-Input
- MAG N ETIC C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER i 3
g: THERMISTOR E THERMISTOR NGE v
iR F RGB ZRAGE »
— VERNIER F: LOUDNESS G LOUDNESS JCONNECT-Output »
G:BBPORT H BEPORT JCONNECT-Input »
—  ANALOG.IN H: Send("DISCONNECT 3
- DIGITALIN
- SWITCH
- BUTTON
- MOTION
— POTENTIOMETER
— THERMISTOR
- RGB
— LOUDNESS
— BBPORT
— Send("DISCONNECT
- BRIGHTNESS
MANAGE CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n 4 1 Actions
. RS (¢ !
MANAGE — =3 Dene s eval
-BEGIN”) Get(Str@):Disp 1. 4 Contro7 Rover RV) ’
— BEGIN $ISTI"):Get (Str@):Disp 8 Send "CONNECT-Output  +
: WHO") : Get (Str@): ' CONNECT-Input v
:WHAT"): Get (Str@ 2 Send"ISTI" »
- |ST| +HELP' et (Str@):Disp 3 Send "WHO" "RANGE >
: VERSIOI Get(Str@):Disp | 4 Send"'WHAT'  'AVERAGE ,
:ABOUT") : Get (Str@) : Pause 5 Send "HELP" "DISCONNECT-Output »
-  WHO 6 Send "VERSION' 'DISCONNECT-Input »
7 Send"ABOUT"  ge B
-  WHAT
- HELP
— VERSION
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- ABOUT

Comandos suportados adicionais ndao encontrados no Menu do Hub

Comandos adicionais de SET

— FORMAT ERROR STRING/NUMBER
— FORMAT ERROR NOTE/QUIET

— FLOW [TO] ON/OFF

— 0UT1/2/3[TO]

Comandos adicionais de READ
— ANALOG.OUT
— BUZZER
— COLOR
- RED
— GREEN
- BLUE
— DCMOTOR i
— DIGITAL.OUT i
— FORMAT
- FLOW
— IN1/IN2/IN3
— LAST ERROR
— LEDi
— LIGHT
- 0UT1/2/3
- PWR
— RELAY
— RESOLUTION
- RGBi
— REDi
— GREENI
— BLUEI
— SERVOI
— SERVO i CALIBRATION
— SOUND
— SPEAKER i

46
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— SQUAREWAVE i

e Comandos adicionais de AVERAGE
— PERIOD

e Comandos adicionais de CALIBRATE
— CALIBRATE
— SERVO i minimo maximo
— TEMPERATUREiclc2c3r
— THERMISTOR iclc2c3r
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SET

O comando SET é utilizado para gerar saidas em pinos ou portas, ou controlar
dispositivos de saida tais como LED, servomotores, sons de coluna ou outras operagées
de saida. Também é utilizado para controlar diversas definigdes do sistema. Nestas
incluem-se formatagao de informagdes de erro e controlo de fluxo de informacgdes.
SET NAO gera qualquer resposta que requeira leitura. O sucesso ou fracasso de um
comando SET pode ser determinado pelo envio de um comando READ LAST ERROR e da
obtengdo da resposta a esse comando. Os sensores, controlos e definigdes contra os
quais SET pode operar encontram-se na tabela seguinte.

SET algo'

Comando: SET

Sintaxe de SET

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para definir opg&es ou estados de saida ou fornecer
informacgdes utilizadas para controlar um atuador externo ou
dispositivo de saida, tais como ligar um relé (RELAY).

Resultado:

Tipo ou

Componente

enderegavel:

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
i .
)

Send("SET| COLOR ) >
AL IGHT 3 SOUND »
2: COLOR 4 LED
3: SOUND 5 RGB
4:LED 6 SPEAKER
S:RGB 7 POWER v
6: SPEAKER 8 SERVO.CONTINUOUS \ECT-Output
7:POWER 9 ANALOG.OUT NECT-Input >
8: SERVO. CONTINUOUS A VIBMOTOR o
94ANALOG. OUT - >
¥ 1 Acters T—

x )
Send ("SET ’
@TVIB.MOTOR B COLORRED v
R:COLOR.RED C COLOR.GREEN
B: COLOR. GREEN D COLOR.BLUE
C: COLOR. BLUE E BUZZER
D:BUZZER F RELAY v
E:RELAY G SERVO NECT-Output ~ *
F: SERVO H SQUAREWAVE NECT-Input >
G: SQUAREWAVE | DIGITAL.OUT 4
EEDIGITAL.OUT ~ ~
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LIGHT [TO] ON/OFF

Comando: LIGHT [TO] ON/OFF

Sintaxe de SET LIGHT ON [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

comando: SET LIGHT OFF
-0 mesmo que LED, mas para o LED vermelho incorporado.

Intervalo:

Descreve: Fornece controlo sobre o LED VERMELHO digital incorporado.
Define a frequéncia e duragdo de intermiténcia opcionais.
SET LIGHT ON [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
SET LIGHT OFF

Resultado: Ligaaluz (LIGHT).
Desliga aluz (LIGHT).

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

COLOR [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Comando: COLOR [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Sintaxe de SET COLOR r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]seconds]

comando: SET COLOR.component x [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]seconds]

Intervalo:

Descreve: COLOR RGB LED incorporado com os subcomponentes .RED,
.GREEN, .BLUE. Podeter uma frequéncia de intermiténcia e
periodo deintermiténcia paratodo o item ou para cada
componente individual, bem como niveis de PWM dados
individualmente ou num determinado momento.

Resultado: Em quergb éovalorr, valor gevalor b, respetivamente ou os
operadores de ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

Ver também:
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COLOR.RED [TO] r [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Comando: COLOR.RED [TO] r [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Sintaxe de Enviar(“SET COLOR.RED...")

comando: ON/OFF/UP/DOWN/STOP/0-255 (elemento vermelho)

[BLINK frequency] (em Hz)
[TIME duration] (em segundos)

Intervalo:

Descreve: Componente RED do COLOR RGB LED incorporado. Pode ter uma
frequéncia de intermiténcia e periodo de intermiténcia paratodo o
item ou para cada componente individual, bem como niveis de
PWM dadosindividualmente ou num determinado momento.

Resultado: Em quer é o nivelde vermelho ou operadores de
ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Comando: COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Sintaxe de SET COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]

comando: seconds]

Intervalo:

Descreve: Componente GREEN do COLOR RGB LED incorporado. Pode ter
uma frequéncia de intermiténcia e periodo de intermiténcia para
todo o item ou para cada componente individual, bem como niveis
de PWM dados individualmente ou num determinado momento.

Resultado: Em que g é o nivelde verde ou operadores de
ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Comando: COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Sintaxe de SET COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: Componente BLUE do COLOR RGB LED incorporado. Pode ter uma
frequéncia de intermiténcia e periodo de intermiténcia paratodo o
item ou para cada componente individual, bem como niveis de
PWM dadosindividualmente ou num determinado momento.

Resultado: Em queb é o nivelde azul ou operadores de
ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SOUND [TO] frequency [[TIME] seconds]

Comando: SOUND [TO] frequency [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET SOUND frequency [[TIME] seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: SOUND é a colunaincorporada e pode gerar um som com uma
frequéncia especificada. Se ndo for especificado, o som sera
reproduzido durante 1 segundo por predefinigdo.

SET SOUND frequency [[TIME] seconds]

Resultado: Reproduz um som através da colunaincorporada.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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SOUND OFF/0

Comando: SOUND OFF/0

Sintaxe de SETSOUND 0

comando:

Intervalo:

Descreve: SOUND é acolunaincorporada e pode gerar um som com uma
frequéncia especificada. Se ndo for especificado, o som sera
reproduzido durante 1 segundo por predefinicdo.

SET SOUND 0—desconecta imediatamente o som na coluna
incorporada.

Resultado: Paradereproduzir o som.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

LED i [TO] ON/OFF

Comando: LED i [TO] ON/OFF

Sintaxede SET LED i ON/ OFF [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

comando: —LED digital (apenas ligado ou desligado)

Intervalo:

Descreve: Fornece controlo sobre um LED externo para definir a frequéncia e
duragdo deintermiténcia opcionais, bem como a capacidade de
PWM se o pin associado ligado ao LED o suportar.
SET LED i ON [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds] — digital
LED (on or off only)
SET LED i OFF —turns off LED (same as SET LED i Q).

Resultado: Liga o LED.
Desliga o LED.
Quando ligado a um pin de PWM analdgico.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:
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LED i [TO] 0-255

Comando: LED i [TO] 0-255

Sintaxe de SET LED i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

comando: - LED analdgico (ciclo de funcionamento de pwm)

Intervalo:

Descreve: Fornece controlo sobre um LED externo para definir a frequéncia e
duragdo deintermiténcia opcionais, bem como a capacidade de
PWM se o pin associado ligado ao LED o suportar.
SET LED i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds] — LED
analdgico (ciclo de funcionamento pwm)

Resultado: Quando ligado a um pin de PWM analdgico.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

RGB

Comando: CONNECT RGB

Sintaxe de CONNECT RGB

comando:

Intervalo N/D

Descreve: Este comando configura o Sketch para usar para TI-RGB Array.
A gama deve ser pré-conectada através da porta BB.
Uma conexdo incorretaird resultar numaindicagdo deerro.

Resultado: A gama RGB estd agora disponivel para utilizagdo no programa.

Tipo ou Sensor

Componente | Folha de dadosdaTI-RGB Array

enderegavel:
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SPEAKER i [TO] frequency [[TIME] seconds]

Comando: SPEAKER i [TO] frequency [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET SPEAKER i [TO] frequency [[TIME] seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: O mesmo que SOUND acima, exceto no facto de o som ser
reproduzido numa coluna externa ligada a um pin de saida digital,
disponivel em qualquer porta IN/OUT ou a porta de conector de
placa de ensaio.

Nota: SOUND incorporado e SPEAKER externa ndo podem ser
utilizados concorrentemente.

Resultado: Reproduzum som com a frequénciaindicada, duragdo opcional
em milissegundos, predefinigdo = 1 segundo.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

POWER

Comando: POWER i [TO] 0-100

Sintaxe de SETPOWER 1n

comando: sendo naintensidade da saida de 0a 100
SET POWER 150 - define a alimentagdo de 50% para o méaximo.

Intervalo 0-100

Descreve: POWER é usado para controlar a alimentagdo de saida e
normalmente é usado com um MOSFET e uma fonte de bateria.
Pode ser usado para controlar a saida para dispositivos como um
motor ou bomba.

Resultado: Controla aintensidade da saida do dispositivo conectado através
de MOSFET.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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SERVO i [TO] opistion

Comando: SERVO i [TO] opistion

Sintaxe de SET SERVO i [TO] opistion.

comando:

Intervalo:

Descreve: Interface de controlo do servomotor. Os servomotores podem ser
continuosou derastreio.
Posigcdo =valor de-90a 90, com intervalo de -90 a 90) -utilizado com
servomotores de rastreio (SWEEP SERVOS )

Resultado: Servomotores de rastreio: a posigdo é um valor entre -90 e 90.
O valor 0é o0 mesmo que especificar ZERO.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SERVO i [TO] STOP

Comando: SERVO i [TO] STOP

Sintaxe de SET SERVO iSTOP

comando:

Intervalo:

Descreve: Interface de controlo do servomotor. Os servomotores podem ser
continuos ou de rastreio.
Nota: Os servomotores de rastreio param automaticamente no
final do rastreio.
SET SERVO i STOP—para o movimento do servomotor

Resultado: Interrompe qualquer operagdo de servomotor continuo em curso.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:
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SERVO i [TO] ZERO

Comando: SERVO i [TO] ZERO

Sintaxe de SET SERVO i ZERO/opistion

comando:

Intervalo:

Descreve: Define o servomotor para a posi¢do zero em servomotores de
rastreio ou auséncia de movimento em servomotores continuos.

Resultado: Servomotores de rastreio: a posigdo é um valor entre -90 e 90.
O valor 0é o mesmo que especificar ZERO.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

SERVO i [TO] [CW/CCW] speed [[TIME] seconds]

Comando: SERVO i [TO] [CW/CCW] speed [[TIME] seconds]

Sintaxede SET SERVO i CW/CCW speed [[TIME] seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: Velocidade de -100a 100, sentido dos ponteiros do
relégio/contrério ao dos ponteiros do reldgio (CW/CCW) opcional,
se avelocidade <0, CCW, ou CW, a ndo ser que a palavra chave
CW/CCW seja especificada,
tempo (TIME) opcional, em segundos, predefinido=1segundo (para
operagdo do servomotor continua)

(cw/ccw exigido se o tempo (TIME/seconds) NAO for especificado.)

Resultado: Servomotor continuo em que a diregdo de rotagdo € especificada,
juntamente com a velocidade, de 0 (sem movimento) a 100 (o mais
rapido). Parametro de tempo opcional utilizado para especificar
durante quanto tempo deve o servomotor rodar em segundos.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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ANALOG.OUT i [TO]

Comando: ANALOG.OUT i [TO]

Sintaxe de SET ANALOG.OUT i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: Saida de modulagdo de largura de impulso gerada por software (ou
hardware, se disponivel) a490 Hz com o ciclo de funcionamento
especificado entre 0 (desligado) e 255 (ligado). A saida PWM pode ser
alternadaaumafrequénciade0,1a20,0Hz para uma determinada
duragdo. Se ndo for dada qualquer duragdo, a PWM continua até
ser parada ou desligada.

SET ANALOG.OUT i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Resultado: Geraum valor pwm (hw ou sw) sobre o objeto de saida analdgica.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

ANALOG.OUT i OFF | STOP

Comando: | ANALOG.OUT i OFF|STOP

Sintaxe de SET ANALOG.OUT i OFF

comando: SET ANALOG.OUTiSTOP

Intervalo:

Descreve: Saida de modulagdo de largura deimpulso gerada por software (ou
hardware, se disponivel) a 490 Hz com o ciclo de funcionamento
especificado entre 0 (desligado) e 255 (ligado). A saida PWM pode ser
alternadaaumafrequénciade0,1a20,0Hz parauma determinada
duragdo. Se ndo for dada qualquer duragdo, a PWM continua até
ser parada ou desligada.

SET ANALOG.OUT i OFF
SET ANALOG.OUTiSTOP

Resultado: Desliga a pwm no pin associado, incluindo intermiténcia, etc.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:
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VIB.MOTOR i [TO] PWM

Comando: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Comando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Sintaxe:

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)
Descreve: Interface de controlo do motor devibragao.
Resultado: Vibragdes: aintensidade é um valor entre 0 e 255.
Tipo ou Controlo

Enderegével

Componente:

VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP

Comando: VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP
Sintaxe de SET VIB.MOTOR i OFF | STOP
comando:
Intervalo:
Descreve: Interface de controlo do motor de vibragao.
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP —para o movimento em vibragdes
Resultado: Desliga o motor de vibragao.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME]

seconds]
Comando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]
Sintaxe de SET VIB.MOTOR i 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq]
comando: [[TIME] seconds]
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Comando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)

Descreve: Executa o motor de vibragdo com diversas opgSes

Resultado: Executa o motor de vibragdo com diversas opgSes
Parametro de tempo opcional utilizado para especificar durante
quanto tempo deve a vibragdo rodar em segundos.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

VIB.MOTOR i [TO] PWM

Comando: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Comando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Sintaxe:

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)
Descreve: Interface de controlo do motor de vibragdo.
Resultado: Vibragdes: aintensidade é um valor entre 0 e 255.
Tipo ou Controlo

Enderegavel

Componente:

VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP

Comando: VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP

Sintaxe de SET VIB.MOTOR i OFF | STOP

comando:

Intervalo:

Descreve: Interface de controlo do motor de vibragdo.
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Comando: VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP
SET VIB.MOTOR i OFF| STOP —para o movimento em vibragdes
Resultado: Desliga o motor de vibragdo.
Tipo ou Controlo
Componente
enderecavel:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK| TOGGLE] freq] [[TIME]

seconds]

Comando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET VIB.MOTOR i 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq]

comando: [[TIME] seconds]

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)

Descreve: Executa o motor devibragdo com diversas opgGes

Resultado: Executa o motor devibragdo com diversas opgGes
Parametro de tempo opcional utilizado para especificar durante
quanto tempo deve a vibragdo rodar em segundos.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

VIB.MOTOR i [TO] PWM

Comando: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Comando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Sintaxe:

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)
Descreve: Interface de controlo do motor de vibragao.
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Comando: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Resultado: Vibragdes: aintensidade é um valor entre 0 e 255.
Tipo ou Controlo

Enderegével

Componente:

VIB.MOTOR i [TO] OFF |STOP

Comando: VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP
Sintaxe de SET VIB.MOTOR i OFF | STOP
comando:
Intervalo:
Descreve: Interface de controlo do motor de vibragao.
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP —para o movimento em vibragdes
Resultado: Desliga o motor de vibragao.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:

VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME]

seconds]

Comando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET VIB.MOTOR i 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE] freq]

comando: [[TIME] seconds]

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)

Descreve: Executa o motor de vibragdo com diversas opgGes

Resultado: Executa o motor de vibragdo com diversas opgGes
Parametro de tempo opcional utilizado para especificar durante
quanto tempo deve a vibragdo rodar em segundos.

Tipo ou Controlo
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Comando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] freq] [[TIME] seconds]

Componente
enderegavel:

RGB i [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Comando: RGB i [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Sintaxe de SETRGB ir g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: Controlos externos de RGB LED, com as mesmas opgdes que estdo
disponiveis para o objeto COLOR interno. Os componentes de cada
corindividual podem ser enderegados com o mesmo valor de
indiceipor nome, RED i, GREEN i, BLUE i.

Resultado: Em quergb éovalorr, valor g e valor b, respetivamente ou os
operadores de ON/OFF/STOP.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Comando: RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK| TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET.REDi[TO] ON/OFF/UP/DOWN /value [[BLINK | TOGGLE] frequency]
comando: [[TIME] seconds]

Intervalo:

Descreve: Componente RED de controlos externos de RGB LED, com as

mesmas opg¢des que estdo disponiveis para o objeto COLOR
interno. Os componentes de cada cor individual podem ser
enderecados com o mesmo valor deindiceipor nome, RED i,
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Comando: RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK| TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]
GREEN i, BLUE i.

Resultado:

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]

seconds]

Comando: GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET.GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN /value [[BLINK | TOGGLE]

comando: frequency] [[TIME] seconds]

Intervalo:

Descreve: Componente GREEN de controlos externos de RGB LED, com as
mesmas opgbes que estdo disponiveis para o objeto COLOR
interno. Os componentes de cada cor individual podem ser
enderegcados com o mesmo valor deindiceipor nome, RED i,
GREEN i, BLUE i.

Resultado:

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]

Comando: BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET.BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN /value [[BLINK | TOGGLE]

comando: frequency] [[TIME] seconds]

Intervalo:

Descreve: Componente BLUE de controlos externos de RGB LED, com as

mesmas opgdes que estdo disponiveis para o objeto COLOR
interno. Os componentes de cada cor individual podem ser
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Comando: BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/value [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]
enderecados com o mesmo valor deindiceipor nome, RED i,
GREEN i, BLUE i.

Resultado:

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

BUZZER i [TO]

ON [TIME seconds]

Comando: BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]

Sintaxe de SET BUZZER i ON [[TIME] seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para ligar (ON) ou desligar (OFF) um som num alarme
(BUZZER) ativo durante 1 segundo por predefinicdo ou duranteum
determinado periodo de tempo.

SET BUZZER i ON [[TIME] seconds]

Resultado: Faz soar o som no alarme ACTIVE durante 1 segundo ou durante
um periodo especificado em segundos.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

BUZZER i [TO] OFF

Comando: BUZZER i [TO] OFF

Sintaxe de SET BUZZER i OFF

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para ligar (ON) ou desligar (OFF) um som num alarme

(BUZZER) ativo durante 1 segundo por predefinicdo ou duranteum
determinado periodo de tempo.

SET BUZZER i OFF

64 Comandos do Tl-Innovator™ Hub verséo 1.4



Comando: BUZZER i [TO] OFF
Resultado: Desliga o som no alarme ativo.
Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]

Comando: BUZZER i [TO] ON [TIME seconds]

Sintaxe de SET BUZZER i ON [[TIME] seconds]

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para ligar (ON) ou desligar (OFF) um som num alarme
(BUZZER) ativo durante 1segundo por predefinigdo ou duranteum
determinado periodo de tempo.

SET BUZZER i ON [[TIME] seconds]

Resultado: Faz soar o som no alarme ACTIVE durante 1 segundo ou durante
um periodo especificado em segundos.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

BUZZER i [TO] OFF

Comando: BUZZER i [TO] OFF

Sintaxe de SET BUZZER i OFF

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para ligar (ON) ou desligar (OFF) um som num alarme
(BUZZER) ativo durante 1 segundo por predefinigdo ou duranteum
determinado periodo de tempo.

SET BUZZER i OFF
Resultado: Desliga o som no alarme ativo.
Tipo ou Controlo
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Comando:

BUZZER i [TO] OFF

Componente
enderecavel:

RELAY i [TO] ON/OFF

Comando: RELAY i [TO] Ligado/Desligado

Sintaxe de SET RELAY i ON/OFF /0/1 [[TIME] seconds].

comando:

Intervalo: Liga (RELAY ON) ou desliga (OFF) o relé especificado para o tempo
(TIME) especificado em segundos.

Descreve: Interface de controlo para um controlo de relé (RELAY) externo.
SET RELAY i ON/OFF/1/0 [[TIME] seconds]

Resultado: Liga ou desliga o relé (RELAY).

Tipo ou Controlo

Componente | RgLAY

enderegavel:

SQUAREWAVE i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Comando: SQUAREWAVE i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]
Sintaxe de SET SQUAREWAVE i frequency [duty]

comando:

Intervalo:

Descreve: SQUAREWAVE é utilizado para gerar uma forma de onda quadrada

com um ciclo de funcionamento predefinido de 50% com
frequéncias de 0,1 Hz a 500 Hz. As frequéncias mais lentas do que 0,1
Hz sdo definidas para 0,1 Hz. As frequéncias superiores a 500 Hz sdo
definidas para 500 Hz. O ciclo de funcionamento opcional é um
valor entre 1e 99.

SET SQUAREWAVE i frequency [duty]
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Comando: SQUAREWAVE i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Resultado: Geraumaonda quadrada digitalde 1a 500 Hz num ciclo de
funcionamento de 1-99 em até 6 pinos (i=1-4) funcionamento=50%
por predefinicdo, segundos=1,0 por predefinigcdo.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SQUAREWAVE i OFF

Comando: SQUAREWAVE i OFF

Sintaxe de SET SQUAREWAVE i OFF

comando: frequéncia [funcionamento]

Intervalo:

Descreve: SQUAREWAVE é utilizado para gerar uma forma de onda quadrada
com um ciclo de funcionamento predefinido de 50% com
frequéncias de 0,1 Hz a 500 Hz. As frequéncias mais lentas do que 0,1
Hz sdo definidas para 0,1 Hz. As frequéncias superiores a 500 Hz sdo
definidas para 500 Hz. O ciclo de funcionamento opcional é um
valor entre 1e 99.
SET SQUAREWAVE i OFF —desconecta a geragdo de onda quadrada

Resultado: Deixa de gerar a saida de onda quadrada.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]

seconds]
Comando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]
Sintaxe de SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
comando: frequency] [[TIME] seconds]
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Comando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Intervalo:

Descreve: Utilizado para gerar sinal(is) digital(is) de saida.
SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]

Resultado: Operagdes de digital.out.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Comando: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Sintaxe de SET DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

comando:

Intervalo:

Descreve: Produz ou impulsiona um impulso de reldgio - diital.out outras
operagdes.

Resultado: Produz ou impulsiona um impulso de reldgio - diital.out outras
operagdes.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Comando: DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Sintaxe de SET DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para controlo de Pulldown e/ou pullup para operagées
digital.in.

Resultado: Controlo de Pulldown e pullup para operagdes digital.in.

Tipo ou Controlo
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Comando:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Componente
enderecavel:

DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]

seconds]

Comando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]

comando: frequency] [[TIME] seconds]

Intervalo:

Descreve: Utilizado para gerar sinal(is) digital(is) de saida.
SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]

Resultado: Operagdes de digital.out.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Comando: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Sintaxe de SET DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

comando:

Intervalo:

Descreve: Produz ou impulsiona um impulso de reldgio - diital.out outras
operagdes.

Resultado: Produz ou impulsiona um impulso de reldgio - diital.out outras
operagoes.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Comando: DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Sintaxe de SET DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para controlo de Pulldown e/ou pullup para operagées
digital.in.

Resultado: Controlo de Pulldown e pullup para operagdes digital.in.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Comando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/[[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]

Sintaxe de SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
comando: frequency] [[TIME] seconds]

Intervalo:

Descreve: Utilizado para gerar sinal(is) digital(is) de saida.

SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]

Resultado: Operagdes de digital.out.
Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Comando: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Sintaxe de SET DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK
comando:

Intervalo:

70 Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4



Comando: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Descreve: Produz ou impulsiona um impulso de reldgio - diital.out outras
operagdes.

Resultado: Produz ou impulsiona um impulso de reldgio - diital.out outras
operagdes.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Comando: DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

Sintaxe de SET DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para controlo de Pulldown e/ou pullup para operagées
digital.in.

Resultado: Controlo de Pulldown e pullup para operagdes digital.in.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

AVERAGING [TO] n

Comando: AVERAGING [TO] n
Utilizador avangado
Sintaxe de AVERAGING.[TO] n
comando:
Intervalo:
Descreve: Definigdo global para quantas vezes amostramos entradas

analdgicas ao obter uma leitura de um sensor utilizando entrada
analdgica

n - (predefini¢cdo global)
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Comando:

AVERAGING [TO] n

Utilizador avangado

Resultado: Amostra entradas analdgicas 'n' vezes, calculando a média de
resultados (a predefini¢do é 3, a ndo ser que seja alterada; define o
valor de calculo de média "global".)

Tipo ou Definicdo

Compon’ente A predefini¢do, se ndo for definida com este comando, é 3.

enderegavel:

Nota: O valor de célculo de média global pode ser cancelado

individualmente por sensor utilizando o comando AVERAGING
num item.
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BBPORT

Comando: SET BBPORT [TO] nn [valor MASK]

Sintaxe de SET BBPORT TO 100

comando: SET BBPORT TO 0X80

Intervalo

Descreve: A operagdo SET em BBPORT é usada para definir os bits respetivos
naportaBB devalor 1ou 0com base no valor dado, o MASK
opcional (usado para especificar quais os pinos a ser usados como
saidas digitais) e mask de conexdo interna na operagdo CONNECT
BBPORT.

Resultado:

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

DCMOTOR i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Comando: DCMOTOR i [TO] frequency [duty [[TIME] seconds]]

Sintaxe de SET DCMOTOR i frequency [duty]

comando:

Intervalo:

Descreve: Gera uma frequéncia especifica e impulso digital de ciclo de
funcionamento para um motor.

SET DCMOTOR i frequency [duty]

Resultado: Geraum impulso digital a frequénciaindicadade1a500hzaum
ciclo de funcionamento de 1-99%; partilha o espago de nimero
com SQUAREWAVE. funcionamento=50% predefini¢do,
segundos=1,0 predefinigcdo.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

DCMOTOR i OFF

Comando:

DCMOTOR i OFF

Sintaxe de

SET DCMOTOR i OFF
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Comando: DCMOTOR i OFF
comando:
Intervalo:
Descreve: Gera uma frequéncia especifica eimpulso digital de ciclo de
funcionamento para um motor.
SET DCMOTOR i OFF
Resultado: Parao motor.
Tipo ou Controlo
Componente
enderecavel:
MAGNETIC
Comando: MAGNETICi [TO] IN n
Sintaxe de CONNECT MAGNETIC1TOIN 1
comando:
Intervalo
Descreve: O sensor MAGNETIC é usado para detetar a presenga de um campo
magnético. Utilize o efeito de Hall. Também é conhecido como
sensor de efeito de Hall.
Resultado: O sensor MAGNETIC esta agora disponivel para utilizagdo.
Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:
VERNIER
Comando: CONNECT VERNIERiTOIN n
Sintaxe de CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS LIGHT
comando: CONNECT VERNIER 2 TO IN 2 AS ACCEL

CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS ENERGY
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Comando:

CONNECT VERNIERi TOIN n

Intervalo

Descreve: Este comando é usado quando um sensor analdgico Vernier estd
conectado ao TI-Innovator™ Hub através de TI-SensorLink
Existe suporte para trés sensores analégicos Vernier adicionais
e LS-BTA
e LGA-BTA
e VES-BTA

Resultado:

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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READ
O comando READ gera respostas com base no que esta a ser pedido.

Diz ao Innovator para obter dados a partir do sensor, controlo, porta, pin ou
informacdes de estado especificados, incluindo a configuragdo do hub, tais como
controlo de fluxo, defini¢des de erro, etc. Tem de ser seguido por uma operagdo Get()
para receber os dados solicitados.

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
- - )
FEBRIGHTNESS 4 LIGHTLEVEL
2: DHT 5 TEMPERATURE
3: RANGER 6 MOISTURE
4: LIGHTLEVEL 7 MAGNETIC V) »
Z LE?E$ESEURE 8 VERNIER 'ONNECT-Output >
7: MAGNETIC 9 ANALOG.IN 'ONNECT-Input »
N A DIGITALIN »
8:VERNIER - .
9LANALOG. IN
& o - :
OTDIGITAL. IN B MOTION
A: SHITCH E POTENTIOMETER
B: BUTTON F THERMISTOR
C: MOTION G AVERAGING V) ’
D:POTENTIONETER ARG ONNECT-oupa
F: AVERAGING | LOUDNESS 'ONNECT-Input »
. J BBPORT »
ESSDNESS
BRIGHTNESS

Comando: BRIGHTNESS

Sintaxe de READ BRIGHTNESS

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve a leitura interna atual a partir do sensor de luzambiente

incorporado.

De referir que as palavras chave opcionais de RANGE e AVERAGE
podem ser apensas ao comando para devolver a definigdo de
RANGE atual para o sensor de BRIGHTNESS se definido ou o valor de
AVERAGE atual aplicado ao ler o ADC para obter a leitura.

READ BRIGHTNESS

Resultado: Lé o nivel do sensor de luzincorporado.
Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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BRIGHTNESS AVERAGE

Comando: BRIGHTNESS AVERAGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ BRIGHTNESS.AVERAGE

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve a leitura interna atual a partir do sensor de luzambiente
incorporado.
De referir que as palavras chave opcionais de RANGE e AVERAGE
podem ser apensas ao comando para devolver a definigdo de
RANGE atual para o sensor de BRIGHTNESS se definido ou o valor de
AVERAGE atual aplicado ao ler o ADC para obter a leitura.
READ BRIGHTNESS AVERAGE

Resultado: Lé o nivel do sensor de luzincorporado.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

BRIGHTNESS RANGE

Comando: BRIGHTNESS RANGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ BRIGHTNESS.RANGE

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve a leitura interna atual a partir do sensor de luzambiente
incorporado.
De referir que as palavras chave opcionais de RANGE e AVERAGE
podem ser apensas ao comando para devolver a definigdo de
RANGE atual para o sensor de BRIGHTNESS se definido ou o valor de
AVERAGE atual aplicado ao ler o ADC para obter a leitura.
READ BRIGHTNESS RANGE

Resultado: Lé o nivel do sensor de luzincorporado.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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DHTi

Comando:

DHT i

Sintaxe de
comando:

READ DHT i

Intervalo:

A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius
Leitura da humidade de o a 100%

Descreve:

Devolve uma lista constituida pela temperatura atual, humidade,
tipo de sensor e Gltimo estado lido em cache. Atemperaturaea
humidade podem ser obtidas pelas préprias adicionando as
palavras chave TEMPERATURE ou HUMIDITY ao final do comando.
Otipo de sensor éindicado por um 1 para um sensor de estilo
DHT11leporum 2 paraum DHT22. Os valores de estado sdo: 1=0K,
2=Interrupg¢do, 3=Soma de verificagdo/leitura errada.

READ DHT i—devolve asinformagdes completas em cache da ultima
leitura que a tarefa DHT obteve.

READ DHT i TEMPERATURE —devolve a mais recente leitura de
temperatura.
READ DHT i HUMIDITY —devolve a mais recente leitura de humidade.

Resultado:

Devolve uma listacom a temperatura atualem C, humidade em %,
tipo (1=DHT11, 2=DHT22) e estado (tipo/estado apenas disponivel
na lista completa).

Em que o estado = 1:0K, =2:Interrupgdo, =3:Soma de verificagdo.

Tipo ou
Componente
enderecavel:

Sensor

DHT i TEMPERATURE

Comando: DHT i TEMPERATURE

Sintaxe de READ DHT i TEMPERATURE

comando:

Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius

Leitura da humidade de o a 100%
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Comando:

DHT i TEMPERATURE

Descreve:

Devolve uma lista constituida pela temperatura atual, humidade,
tipo de sensor e Gltimo estado lido em cache. Atemperaturaea
humidade podem ser obtidas pelas préprias adicionando as
palavras chave TEMPERATURE ou HUMIDITY ao final do comando.
Otipo de sensor éindicado por um 1 para um sensor de estilo
DHT11leporum 2 paraum DHT22. Os valores de estado sdo: 1=0K,
2=Interrupg¢do, 3=Soma de verificagdo/leitura errada.

READ DHT i—devolve asinformagdes completas em cache da ultima
leitura que a tarefa DHT obteve.

READ DHT i TEMPERATURE —devolve a mais recente leitura de
temperatura.

READ DHT i HUMIDITY —devolve a mais recente leitura de humidade.

Resultado:

Devolve o componente de temperatura.

Tipo ou
Componente
enderegavel:

Sensor

DHT i HUMIDITY

Comando: DHT i HUMIDITY
Sintaxe de READ DHT i HUMIDITY
comando:
Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius
Leitura da humidade de o a 100%
Descreve: Devolve uma lista constituida pela temperatura atual, humidade,

tipo de sensor e Gltimo estado lido em cache. Atemperaturaea
humidade podem ser obtidas pelas préprias adicionando as
palavras chave TEMPERATURE ou HUMIDITY ao final do comando.
Otipo de sensor éindicado por um 1 para um sensor de estilo
DHT11leporum 2 paraum DHT22. Os valores de estado sdo: 1=0K,
2=Interrupg¢do, 3=Soma de verificagdo/leitura errada.

READ DHT i—devolve asinformagdes completas em cache da ultima
leitura que a tarefa DHT obteve.

READ DHT i TEMPERATURE —devolve a mais recente leitura de
temperatura.

READ DHT i HUMIDITY —devolve a mais recente leitura de humidade.
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Comando: DHT i HUMIDITY

Resultado: Devolve o componente de humidade.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
RANGER i

Comando: RANGER i

Sintaxe de READ RANGER i

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve a medigcdo de distancia atual a partir do dispositivo de

detecgdo ultrassdnico; distancia em metros. Se ndo for feita
qualquer medigdo devido ao facto de a distancia ser excessiva, sera
devolvido um valor de 0. As medigGes validas sdo em +metros.

Resultado: Lé a distancia em metros a partir do sensor de distancia.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
LIGHTLEVEL i

Comando: LIGHTLEVEL i

Sintaxe de READ LIGHTLEVEL i

comando:

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)

Descreve: Devolve o valor ADCatual para o sensor de luz externo especificado.
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Comando:

LIGHTLEVEL i

Os sensores de luz externos podem ser analégicos ou 12C (sensor de
luz 12C BH1750FVI). Quando um sensor analdgico estiver presente,
assume-se geralmente que é um fotodiodo.

Além disso, o sensor de nivel de luz pode ter valores de média
(AVERAGE) e ou intervalo (RANGE) especificados. Estes podem ser
obtidos adicionando as palavras chave AVERAGE ou RANGE ao
comando READ.

READ LIGHTLEVEL i

READ LIGHTLEVEL i AVERAGE

READ LIGHTLEVEL i RANGE

Resultado: Lé o valor analdgico do sensor de luz (utiliza calculo de média) ou 12C
(devolvido valor em LUX).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

LIGHTLEVEL i AVERAGE

Comando: LIGHTLEVEL i AVERAGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ LIGHTLEVEL i AVERAGE

comando:

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)

Descreve: Devolve o valor ADCatual para o sensor de luz externo especificado.
Os sensores de luz externos podem ser analdgicos ou 12C (sensor de
luz12C BH1750FVI). Quando um sensor analdgico estiver presente,
assume-se geralmente que é um fotodiodo.

Além disso, o sensor de nivel de luz pode ter valores de média
(AVERAGE) e ou intervalo (RANGE) especificados. Estes podem ser
obtidos adicionando as palavras chave AVERAGE ou RANGE ao
comando READ.

READ LIGHTLEVEL i AVERAGE

Resultado: Lé o valor analdgico do sensor de luz (utiliza célculo de média) ou 12C
(devolvido valor em LUX).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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LIGHTLEVEL i RANGE

Comando: LIGHTLEVEL i RANGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ LIGHTLEVEL i RANGE

comando:

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)

Descreve: Devolve o valor ADCatual para o sensor de luz externo especificado.
Os sensores de luz externos podem ser analdgicos ou 12C (sensor de
luz 12C BH1750FVI). Quando um sensor analdgico estiver presente,
assume-se geralmente que é um fotodiodo.

Além disso, o sensor de nivel de luz pode ter valores de média
(AVERAGE) e ou intervalo (RANGE) especificados. Estes podem ser
obtidos adicionando as palavras chave AVERAGE ou RANGE ao
comando READ.

READ LIGHTLEVEL i RANGE

Resultado: Lé o valor analdgico do sensor de luz (utiliza calculo de média) ou 12C
(devolvido valor em LUX).

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

TEMPERATURE i

Comando: TEMPERATURE i

Sintaxe de READ TEMPERATURE i

comando:

Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius. O intervalo
depende do sensor de temperatura especifico em utilizagdo.
Leitura da humidade de o a 100%

Descreve: Devolve a leitura de temperatura atual a partir do sensor de
temperatura associado. Atemperatura é apresentada, por
predefinicdo, em graus Celsius.

READ TEMPERATURE i
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Comando:

TEMPERATURE i

Resultado: Devolve a leitura de temperatura atual em graus Celsius.
Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

TEMPERATURE i AVERAGE

Comando: TEMPERATURE i AVERAGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ TEMPERATURE i AVERAGE

comando:

Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius. O intervalo
depende do sensor de temperatura especifico em utilizagdo.
Leitura da humidade de o a 100%

Descreve: Devolve a leitura de temperatura atual a partir do sensor de
temperatura associado. Atemperatura é apresentada, por
predefinicdo, em graus Celsius.

READ TEMPERATURE i AVERAGE

Resultado: Devolve a leitura de temperatura atual em graus Celsius.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

TEMPERATURE i CALIBRATION

Comando: TEMPERATURE i CALIBRATION
Utilizador avangado
Sintaxe de READ TEMPERATURE i CALIBRATION
comando:
Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius. O intervalo

depende do sensor de temperatura especifico em utilizagdo.
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Comando: TEMPERATURE i CALIBRATION

Utilizador avangado

Leitura da humidade de o a 100%

Descreve: Devolve a leitura de temperatura atual a partir do sensor de
temperatura associado. Atemperatura é apresentada, por
predefinigdo, em graus Celsius.

Resultado: Devolve uma lista com valores atuais {c1,c2,c3,r} utilizados para o
sensor de temperatura analdgico conectado.

Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:

MOISTURE i

Comando: MOISTURE i

Sintaxe de READ MOISTURE i

comando:

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)
Descreve: Devolve o nivel analégico atual comunicado para o sensor de

humidade especificado. Suporta as opgGes AVERAGE e RANGE.
READ MOISTURE i

READ MOISTURE i AVERAGE

READ MOISTURE i RANGE

Resultado: Lé o valor analdgico do sensor de humidade (utiliza calculo da
média).

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:
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MOISTURE i AVERAGE

Comando: MOISTURE i AVERAGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ MOISTURE i AVERAGE

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve o nivel analégico atual comunicado para o sensor de
humidade especificado. Suporta as opgGes AVERAGE e RANGE.
READ MOISTURE i AVERAGE

Resultado: Lé o valor analdgico do sensor de humidade (utiliza calculo da
média).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

MOISTURE i RANGE

Comando: MOISTURE i RANGE

Sintaxe de READ MOISTURE i RANGE

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve o nivel analégico atual comunicado para o sensor de
humidade especificado. Suporta as opgGes AVERAGE e RANGE.
READ MOISTURE i RANGE

Resultado: Lé o valor analdgico do sensor de humidade (utiliza calculo da
média).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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MAGNETIC

Comando: MAGNETIC i
Sintaxe de READ MAGNETICi
comando:
Intervalo Ooul
0-ndo foidetetado um campo magnético
1-foidetetado um campo magnético
Descreve: O sensor MAGNETIC é usado para detetar a presenga de um campo
magnético. Utilize o efeito de Hall. Também é conhecido como
sensor de efeito de Hall.
Resultado:
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
VERNIER
Comando: READ VERNIER i
Sintaxe de READ VERNIER 1
comando:
Intervalo Depende do sensor analdgico Vernier especifico conectado ao TI-
SensorlLink
Descreve: Lé o valor do sensor especificado no comando.
Resultado:
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
ANALOG.IN i
Comando: ANALOG.IN i
Sintaxe de READ.ANALOG.IN i
comando:
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Comando:

ANALOG.IN i

Intervalo:

Descreve: Sensor de entrada analdgica genérica.
READ ANALOG.IN i—devolve a leitura de ADC na entrada analdgica
associada ao objeto.

Resultado: Lé 0 objeto de entrada ANALOG.IN genérica

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

ANALOG.IN i AVERAGE

Comando: ANALOG.IN i AVERAGE
Utilizador avangado
Sintaxe de READ.ANALOG.IN i AVERAGE
comando:
Intervalo:
Descreve: READ ANALOG IN i AVERAGE —obtém o valor de calculo da média
atual para o objeto.
Resultado: Lé 0 objeto de entrada ANALOG.IN genérica
Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:

ANALOG.IN i RANGE

Comando: ANALOG.IN i RANGE
Utilizador avangado
Sintaxe de READ.ANALOG.IN i RANGE
comando:
Intervalo:
Descreve: READ ANALOG IN i RANGE —devolve os valores de intervalo superior

einferior associados ao objeto se especificado ou, caso contrario,
erro
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Comando: ANALOG.IN i RANGE
Utilizador avangado

Resultado: Lé o objeto de entrada ANALOG.IN genérica
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
ANALOG.OUT i

Comando: ANALOG.OUT i

Sintaxe de READ ANALOG.OUT i

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve o ciclo de funcionamento de PWM atual se a saida estiver

ligada, ou 0se ndo estiver ligada.

Resultado: Lé o ciclo de funcionamento de PWM atual no pin, 0 se nenhum.
Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

DIGITAL.IN i

Comando: DIGITAL.IN i

Sintaxe de READ DIGITAL.IN i

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve o estado atual do pin digital ligado ao objeto DIGITALou o

estado em cache do valor de saida digital DEFINIDO pela ultima vez
para o objeto.

Resultado: Devolve 0 (baixo), 1 (alto).
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Comando: DIGITAL.IN i

Tipo ou Controlo/Sensor
Componente
enderegavel:

SWITCH i

Comando: SWITCH i

Sintaxe de READ SWITCH i

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve o estado atualdo interruptor associado. Se o interruptor

estiver conectado, é devolvido um valor de 1. Ndo conectado
devolve um valor de 0. Se o interruptor foiconectado desde a
ultima leitura, mas ja ndo estd conectado, é devolvido um valor de
2.

READ SWITCH i

Resultado: Devolve o estado do interruptor (0 mesmo estado que o objeto
BUTTON, O=n&o premido, 1=premido, 2=foi premido).

Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:

BUTTON i

Comando: BUTTON i

Sintaxe de READBUTTON i
comando:

Intervalo:
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Comando:

BUTTON i

Descreve: Lé o estado em cache atual do botdo.

Um valor devolvido de 0 = ndo premido, 1 = atualmente premido, 2 =
foi premido e solto desde a ultima leitura.
READBUTTON i

Resultado: Lé o estado do botdo/interruptor n -0=ndo premido, 1=premido,
2=foi premido.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

MOTION i

Comando: MOTION i

Sintaxe de READ MOTION i

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve as informagdes atuais do sensor de movimento PIR. Os
sensores de movimento PIR sdo digitais na sua natureza e, por isso,
sdo tratados de forma semelhante a um botdo, no sentido em que
o valor devolvido indica ou ndo a presenga de movimento.
0=sem movimento detetado.
1=movimento detetado.
2=movimento foi detetado.

Resultado: Lé o estado do detetor de movimento PIR - 0=sem movimento,
1=movimento, 2=ja foi detetado movimento, mas agora ndo.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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POTENTIOMETER i

Comando: POTENTIOMETER i

Sintaxe de READ POTENTIOMETER i

comando:

Intervalo:

Descreve: Lé o valor analdgico do potenciometro (linear ou rotativo) As
palavras chave AVERAGE e RANGE opcionais podem ser apensas ao
comando para obter acontagem de média atual ou o intervalo
mapeado utilizado, caso esteja presente, para o potenciémetro em
questdo.

READ POTENTIOMETER i
READ POTENTIOMETER i RANGE
READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Resultado: Lé o valor analdgico do codificador/potenciémetro rotativo (utiliza
calculo de média).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

POTENTIOMETER i AVERAGE

Comando: POTENTIOMETER i AVERAGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ POTENTIOMETER i AVERAGE

comando:

Intervalo:

Descreve: Lé o valor analégico do potenciémetro (linear ou rotativo) As
palavras chave AVERAGE e RANGE opcionais podem ser apensas ao
comando paraobter a contagem de média atual ou o intervalo
mapeado utilizado, caso esteja presente, para o potenciémetro em
questdo.

READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Resultado: Lé o valor analdgico do codificador/potenciémetro rotativo (utiliza
célculo de média).

Tipo ou Sensor
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Comando:

POTENTIOMETER i AVERAGE
Utilizador avangado

Componente
enderecavel:

POTENTIOMETER i RANGE

Comando: POTENTIOMETER i RANGE
Utilizador avangado

Sintaxe de READ POTENTIOMETER i RANGE

comando:

Intervalo:

Descreve: Lé o valor analégico do potenciometro (linear ou rotativo) As
palavras chave AVERAGE e RANGE opcionais podem ser apensas ao
comando para obter acontagem de média atual ou o intervalo
mapeado utilizado, caso esteja presente, para o potenciémetro em
questdo.

READ POTENTIOMETER i RANGE

Resultado: Lé o valor analdgico do codificador/potenciémetro rotativo (utiliza
célculo de média).

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

THERMISTOR i

Comando: THERMISTOR i

Sintaxe de READ THERMISTOR i

comando:

Intervalo:
Descreve: Devolve a leitura de temperatura atual a partir do sensor de

termistor associado. A temperatura é devolvida em graus Celsius.
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Comando: THERMISTOR i

Resultado: Devolve atemperatura atual do termistor em graus Celsius.
Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

THERMISTOR i AVERAGE

Comando: THERMISTOR i AVERAGE
Utilizador avangado
Sintaxe de READ THERMISTOR i AVERAGE
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve a leitura de temperatura atual a partir do sensor de
termistor associado. Atemperatura é devolvida em graus Celsius.
Resultado: Devolve atemperatura atual do termistor em graus Celsius.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:

THERMISTOR i CALIBRATION

Comando: THERMISTOR i CALIBRATION
Utilizador avancado

Sintaxe de READ THERMISTOR i CALIBRATION
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve a leitura de temperatura atual a partir do sensor de

termistor associado. Atemperatura é devolvida em graus Celsius.
Resultado: Devolve a lista com com valores {c1,c2,c3,r}atuais utilizados para o

termistor conectado.
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Comando: THERMISTOR i CALIBRATION
Utilizador avangado
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
AVERAGING
Comando: AVERAGING
Utilizador avangado
Sintaxe de READ AVERAGING
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve a defini¢do global atual para o valor predefinido de célculo
de média analdgico.
Resultado: Devolve a contagem de sobreamostragem/célculo de média atual
para entradas analdgicas de amostragem (esse é o valor predefinido
GLOBAL atualmente utilizado).
Tipo ou Definicdo
Componente
enderegavel:
LOUDNESS i
Comando: LOUDNESS i
Sintaxe de READ LOUDNESS i
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve o nivel analégico atual comunicado para o sensor de

intensidade sonora especificado. Suporta as opcdes AVERAGE e
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Comando: LOUDNESS i
RANGE.
READ LOUDNESS i
READ LOUDNESS i AVERAGE
READ LOUDNESS i RANGE
Resultado: Devolve aintensidade sonora detetada pelo sensor de som.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:

LOUDNESS i AVERAGE

Comando: LOUDNESS i
Utilizador avangado
Sintaxe de READ LOUDNESS i AVERAGE
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve o nivel analégico atual comunicado para o sensor de
intensidade sonora especificado. Suporta as opgdes AVERAGE e
RANGE.
READ LOUDNESS i AVERAGE
Resultado: Devolve aintensidade sonora detetada pelo sensor de som.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:

LOUDNESS i RANGE

Comando: LOUDNESS i RANGE

Utilizador avangado
Sintaxe de READ LOUDNESS i.RANGE
comando:
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Comando:

LOUDNESS i RANGE
Utilizador avangado

Intervalo:
Descreve: Devolve o nivel analégico atual comunicado para o sensor de
intensidade sonora especificado. Suporta as opgcdes AVERAGE e
RANGE.
READ LOUDNESS i
READ LOUDNESS i AVERAGE
READ LOUDNESS i RANGE
Resultado: Devolve aintensidade sonora detetada pelo sensor de som.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
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BBPORT

Comando: READ BBPORT

Sintaxe de READ BBPORT [valor MASK]

comando: Obter B

Intervalo

Descreve: Lé os pinos conectados ao objeto BBPORT como entradas,

alterando os pinos do estado de saida para estado de entrada. A
conexdo mask padrdo limita os pinos que estdo a ser usados nesta
operagao, assim como o valor MASK opcional fornecido.

Resultado:

Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
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Settings

0O menu de definigdes contém operagdes para definir o estado das operagdes de pin
digitais e analdgicas tais como o LED no Hub TI-Innovator™ ou um movimento de
servomotor ligado para estados como ON, OFF, CW (sentido dos ponteiros do relégio)
e CCW (sentido contrario aos dos ponteiros do reldgio).

- 1:0N CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

—  2:OFF ——
C T
- &TIME ¢ e . .
_ 5.BLINK ;EgvaED CONNECT ot
- 6: TEMPERATURE ) )

— 7: HUMIDITY

- 8 CW

- 9:CCW

— 0: TOGGLE

Wait

Wait suspende a execugdao de um programa durante um determinado periodo de
tempo. O periodo de tempo maximo é de 100 segundos. Durante o periodo de espera,
o indicador ocupado esta ligado no canto superior direito do ecra.

Wait pode ser utilizado em programas do HubTl-Innovator™ para permitir tempo para
comunicagdes de sensores ou controlos antes de o programa executar a linha de
comandos seguinte.

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

CTL 1,0 COLOR EXEC
SET...

% 1 Actions
12 Check 1 Send"SET
i= 3 Define 2 Send 'READ ,
1.4 Contro 3_Settings »
145 Transf

1:Send("

= [BIRUBN 7 Rover RV)

[E9 o Draw © Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-lnput
A Ports

7:Rover (RV)..
8: Send("CONNECT-Output...
94Send("CONNECT-Input..

98 Comandos do TIl-Innovator™ Hub verséo 1.4



Wait

Comando: Wait

Sintaxe de Aguarda tempoEmSegundos

comando: Suspende a execugdo durante um periodo de tempoEmSegundos
segundos.

Intervalo 0a 100

Descreve: Wait pode ser utilizado em programas do HubTl-Innovator™ para
permitir tempo para comunicagdes de sensores ou controlos antes
de o programa executar a linha de comandos seguinte.
Wait é particularmente Gtil num programa que precise de algum
tempo para permitir que os dados se tornem disponiveis.
O argumento tempoEmSegundos tem de ser uma expressdo que se
simplifique num valor decimal no intervalo de 0 a 100. O comando
arredonda este valor para cima em 0,1 segundos.
Nota: Pode usar o comando Wait dentro de um programa definido
pelo utilizador, mas ndo dentro de uma fungéo.

Resultado: Wait suspende a execugdo de um programaduranteum
determinado periodo de tempo. O periodo de tempo maximo éde
100 segundos. Durante o periodo de espera, o indicador ocupado
estd ligado no canto superior direito do ecra.

Tipoou N&o aplicavel

Componente

enderegavel:

Get(

Get( Recupera um valor a partir de um Tl-Innovator™ Hub conectado e armazena os
dados numa varidvel na calculadora CE destinataria.

CE Calculadoras

A definigdo do comando Get( é especifica da calculadora TI-8x e a conexdo do cabo via
DBus ou USB. A calculadora CE tem apenas conectividade USB e aqui Get( foi
concebido para comunicagao com o Tl-Innovator™ Hub.

TI-Nspire CX

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
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NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

CTL 1,0 COLOR EXEC
"SET...

i= 3 Define 2 Send 'READ

1.4 Contro 3 Settings

145 Transfid Walt

1 6 1/0

1257 Mode 6 eval(

- BIEGBN 7 Rover RV)

[E9 0 Draw © Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-lnput
A Ports

94Send("CONNECT-InpPut... -

1:Send("S|

Get(
Comando: Get(
Sintaxe de CE Calculadoras:
comando: Get(variable)
Plataforma TI-Nspire CX:
Get [promptString,] var|, statusVar]
Get [promptString,] funclargl, ...argn) |, statusVar)
Intervalo
Descreve:
Resultado: Comando de programagdo: Obtém um valor a partir deum TI-

Innovator™ Hub ligado e atribuio valor a varidvel var.

O valor tem de ser pedido:

e Com antecedéncia, através de um comando
Send "READ ..." .

—ou—

e Incorporando um pedido "READ ..." como o argumento
promptString opcional. Este método permite-lhe
utilizar um Unico comando para pedir e recuperar o
valor. (apenas plataforma TI-Nspire™ CX).

Ocorre uma simplificagdo implicita. Por exemplo, uma cadeia
recebida como “123” éinterpretada como um valor numérico.

As informagdes abaixo aplicam-se apenas a plataforma TI-Nspire CX:
Para preservar a cadeia, usar GetStr em vez de Get.

Seincluir o argumento opcional statusVar, é atribuido um valor
com base no éxito da operagdo. Um valor de zero significa que ndo
foram recebidos dados.

Na segunda sintaxe, o argumento func() permite que o programa
armazene a cadeia recebida como uma definigdo de fungdo. Esta
sintaxe funciona como se o programa executasse o comando:
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Comando: Get(

O programa pode entdo usar a fungdo definida func().

Define func(argl, ...argn) = cadeia recebida

Nota: Pode usar o comando Get dentro de um programa definido
pelo utilizador mas ndo dentro de uma fungao.

Tipo ou Todos os dispositivos de entrada.

Componente
enderegavel:

eval(

O software avalia a expressdo Expr e substitui a instrugdo eval() pelo resultado como

cadeia de caracteres.

O argumento Expr tem de ser simplificado para um nimero real.

CE Calculadoras

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

CTL I,0 COLOR EXEC
1:8end("SET...

2: Send("READ...
3:Settings..

4:Wait

S: Get (

[BHeval(

7:Rover (RV)..
8:Send("CONNECT-Output..
94Send("CONNECT-InPut...

1

TI-Nspire™ CX

4 1 Actions

2 Check 1 Send"SET

:= 3 Define 2 Send "READ »

1t 4 Contro3 Settings »

145 Transfi4 Wait

Yo 6110 5 Get

1 7 Mode

= [BIEub 7 Rover RV) 3

[ 9 Draw © Send "CONNECT-Output  »
,
,

9 Send "CONNECT-Input
A Ports

eval(
Comando: eval(
Sintaxe de eval(Expr) =>string
comando:
Intervalo
Descreve: O software avalia a expressdo Expr e substituia instrugdo eval() pelo

resultado como cadeia de caracteres.

O argumento Exprtem de ser simplificado para um ndmero real.

CE Calculadoras: eval() pode ser utilizado como comando auténomo
foradeum comando do Tl-Innovator™ Hub.

Plataforma TI-Nspire™ CX: eval() é valido apenas no argumento do
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Comando: eval(
Tl-Innovator™ Hub dos comandos de programagdo Get, GetStr e
Send.

Resultado: CE Calculadoras: Para fins de depuragdo, utilizar alinha de comando
Disp Ansimediatamente apés uma linha de comando utilizando
Send(apresenta a cadeia completa enviada.
Plataforma TI-Nspire™ CX: Embora eval() ndo apresente o resultado,
podever a cadeia de comando resultante do Hub apds executar o
comando inspecionando qualquer uma das varidveis especiais
seguintes.
iostr.SendAns
iostr.GetAns
iostr.GetStrAns

Tipo ou N&o aplicével

Componente

enderegavel:
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ROVER (RV) Menu

Rover (RV)... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
)
®2
CTL 1,0 COLOR EXEC := 3 Define 2 Send 'READ 3
1:Send("SET... .4 Contro3 Settings »
145 Transf4 Wait
Y610 5 Get
%7 Mode 6 evall
> BIFGB 7 Rover RV) »
[ 0 Draw © Send "CONNECT-Ouput  »
r (RV) 9 Send"CONNECT-Input ~ »
8:Send("CONNECT-Output... A Ports »
94Send("CONNECT-InpPut... -
e Drive RV...
:
e Read RV Sensors... rive RV.. DRV
: 2:Read RV Sensors.. 2 Read RV Sensors 3 LEFT
A RV Settlngs... 3:RV Settings.. 3 RV Settings 4 RIGHT
4:Read RV Path.. 4 Read RV Path 5 STOP
A Read RV Path... 5:RV Color.. 5 RV Color 6 RESUME
6:RV Setup.. 6 RV Setup 7 STAY
. RV COIOr... 7:RV Control.. 7 RV Control 8 TOXY
8:Send("CONNECT RV") 8 Send "CONNECTRV" 9 TOPOLAR
o RV Setup... 9: Send("DISCONNECT RV") 9 Send "DISCONNECTRV" A TO ANGLE
e RV Control...
n n
e Send("CONNECT RV")
.

Send("DISCONNECT RV")
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Drive RV...

Familias de comando de condug¢do RV

e Comandos base de condugdo (no espirito do movimento da tartaruga na linguagem
LOGO)

- FORWARD (PARA FRENTE), BACKWARD (PARA TRAS), RIGHT (DIREITA), LEFT
(ESQUERDA), STOP (PARAR), STAY (FICAR)

e Comandos de condugdo em coordenadas matematicas

- Rodar num Angulo

Nota: Os comandos de condugdo possuem opgOes para Velocidade, Tempo e Distancia
conforme apropriado

e Consulte Configurages RV para comandos de controlo de nivel de maquina

- Ajuste os valores do motor esquerdo e direito para diregdo (CW/CCW) e nivel
(0-255,Deslize)

- Leia os valores acumulados para as bordas do codificador de roda e a mudanga
da diregdo do giro.

e Drive RV... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
- Send("RV ; é:iorw Send"SET

»
= 3 Define 2 Send "READ HNESRIVGTIN
1 Drive RV 2 BACKWARD
2 Read RV Sensors 3 LEFT

3 RV Settings 4 RIGHT

4 ReadRV Path 5 STOP

5 RV Color 6 RESUME

6 RV Setup 7 STAY

7 RV Control 8 TOXY

8 Send "CONNECTRV" 9 TOPOLAR

9 Send "DISCONNECTRV" A TO ANGLE

FEF ORWARD
2: BACKWARD
3:LEFT
4:RIGHT
5:STOP
6:RESUME
7:STAY

— FORWARD
— BACKWARD
- LEFT

— RIGHT

- STOP

— RESUME

- STAY

- TOXY

— TOPOLAR
— TO ANGLE

8:T0 XY
94TO POLAR
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RV FORWARD

Comando: RV FORWARD
Sintaxe de RV FORWARD [[VELOCIDADE s] [DISTANCIA d] [TEMPO t]]
comando:
Amostra de Send ("RV FORWARD 0.5 M")
Amcetics: Send ("RV FORWARD SPEED 0.22 M/S TIME 10")
[SET] RV FORWARD
[SET] RV FORWARD [DISTANCE] d [M|UNIT|REV]
[SET] RV FORWARD [DISTANCE] d [M|UNIT|REV]
SPEED s.ss [M/S|[UNIT/S]|REV/S]
[SET] RV FORWARD [DISTANCE] d [M|UNIT|REV]
TIME t
[SET] RV FORWARD SPEED s
[M/S|UNIT/S|REV/S]
[TIME t]
[SET] RV FORWARD TIME t [SPEED s.ss
[M/S| [UNIT/S]|REV/S]]
Intervalo: N/D
Descreve: O RV move-se para a frente uma distancia determinada (0,75 m por
defeito). A distancia por defeito, se especificada, estd em UNIT
(unidades do referencial). Opcional M=metros, UNIT=unidade-
grade, REV=roda-rotagdo.
Avelocidade por defeito é de 0,20 m/seg, o valor méximo é de 0,23
m/seg, o valor minimo é de 0,14 m/seg.
Avelocidade pode ser dada e especificada em metros/segundo,
unidade/segundo, rotagdes/segundo.
Resultado: Acdo para fazer o RV mover-se numa diregdo para a frente
Tipo ou Controlo
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderegavel: | em fila.
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RV BACKWARD

Comando: RV BACKWARD

Sintaxe de RV BACKWARD

comando:

Codigo Send ("RV BACKWARD 0.5 M")
Amostra:

Send ("RV BACKWARD SPEED 0.22 M/S TIME 10")

[SET] RV BACKWARD

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

SPEED s.ss [M/S|[UNIT/S]|REV/S]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

TIME t
[SET] RV BACKWARD SPEED s.ss
[M/S|UNIT/S|REV/S] [TIME t]
[SET] RV BACKWARD TIME t
[SPEED s.ss [M/S|UNIT/S|REV/S]]

Intervalo: N/D

Descreve: O RV move-se para tras uma distancia determinada (0,75 m por
defeito). A distancia por defeito, se especificada, estd em UNIT
(unidades do referencial). Opcional M=metros, UNIT=unidade-
grade, REV=roda-rotagdo.

Avelocidade por defeito é de 0,20 m/seg, o valor maximo é de 0,23
m/seg, o valor minimo é de 0,14 m/seg.

Avelocidade pode ser dada e especificada em metros/segundo,
unidade/segundo, rotagdes/segundo.

Resultado: Acdo para fazer o RV mover-se para tras.

Tipo ou Controlo

Compon’ente Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderegavel: em fila.
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RV LEFT

Comando: RV LEFT

Sintaxe de RV LEFT

comando:

Amostra de Send "RV LEFT"

Cadigo:
[SET] RV LEFT [ddd [DEGREES]]
[SET] RV LEFT [rrr RADIANS]
[SET] RV LEFT [ggg GRADIANS]

Intervalo: N/D

Descreve: Arotagdo por defeito é de 90 graus, a menos que a palavra-chave
GRAUS, RADIANOS ou GRADOS esteja presente e, em seguida, o
valor seja convertido internamente para o formato de graus das
unidades especificadas. O valor dado é convertido num valor entre
0,0 e 360,0 graus. Arotagdo serd executada como um movimento
SPIN.

Resultado: Rodar o Rover para a ESQUERDA.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | om fila.

RV RIGHT

Comando: RV RIGHT

Sintaxe de RV RIGHT

comando:

Amostra de Send "RV RIGHT"

Codigo:
[SET] RV RIGHT [ddd [DEGREES]]
[SET] RV RIGHT [rrr RADIANS]
[SET] RV RIGHT [ggg GRADIANS]

Intervalo: N/D

Descreve: Arotacdo por defeito é de 90 graus, a menos que a palavra-chave

GRAUS, RADIANOS ou GRADOS esteja presente e, em seguida, o
valor seja convertido internamente para o formato de graus das
unidades especificadas. O valor dado é convertido num valor entre
0,0 e 360,0 graus. A rotagdo serd executadacomo um movimento

Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4

107



Comando: RV RIGHT
SPIN.

Resultado: Vira o Rover para a DIREITA.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota; Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderegavel: | em fila.

RV STOP

Comando: RV STOP

Sintaxe de RV STOP

comando:

Codigo Send "RV STOP"

Amostra:

[SET] RV STOP
[SET] RV STOP CLEAR

Intervalo: N/D

Descreve: O RV parara qualquer movimento imediatamente. O movimento
pode ser retomado com uma operagdo de RETOMAR. Qualquer
comando de movimento fara com que a fila seja eliminada
imediatamente e inicie a nova instrugdo de movimento
recentemente apresentada.

Resultado: Pare de processar oscomandos do Rover da filado comando e
deixe as operagGes pendentes na fila. (agcdo imediata). A fila pode ser
retomada a partir de RETOMAR. O RV parara qualquer movimento
atualimediatamente. O movimento pode ser retomado com uma
operagdo de RETOMAR. Qualquer comando de movimento fara
com que afila fluaimediatamente e inicie a nova operagdo
recentemente apresentada.

Pare de processar os comandos do Rover a partir da fila de
comando e elimine todas as operagdes pendentes deixadas na fila.
(agdo imediata).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando do Rover é executado imediatamente.

enderegavel:
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RV RESUME

Comando: RV RESUME

Sintaxe de RV RESUME

comando:

Amostra de Send "RV RESUME"

Cadigo:
[SET] RV RESUME

Range: N/A

Descreve: Ativa o processamento dos comandos do Rover dafilade
comandos. (agdo imediata) ou retoma a (consulte RV STAY)
operagao.

Resultado: Retomar a operagdo.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota; Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderegavel: | am fila.

RV STAY

Comando: RV STAY

Sintaxe de RV STAY

comando:

Cédigo Send "RV STAY"

Amostra:
[SET] RV STAY [[TIME] s.ss]

Intervalo: N/D

Descreve: Diz ao RV para "ficar" no lugar por um periodo de tempo
opcionalmente especificado em segundos.
30,0 segundos por defeito.

Resultado: O RV permanece em posi¢ao.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | am fila.
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RV TO XY

Comando: RV TO XY
Sintaxede RV TO XY x-coordinate y-coordinate [[VELOCIDADE] s.ss
comando: [UNIDADE/S]| M/S|REV/S] [LINHAXY]
Amostra de Send "RV TO Xy 1 1"
Codigo: Send "RV TO XY eval (X) eval(Y)"
Send "RV TO XY 2 2 SPEED 0.23 M/S"
Intervalo: -327 a+327 paracoordenadas X eY
Descreve: Este comando controla o movimento do Rover numa grelha
virtual.
Alocalizagdo padrdo no inicio da execugdo do programa é (0,0) com
o Rover voltado para o eixo positivo x.
As coordenadas x ey correspondem ao tamanho da grelha atual
(padrdo: 0,1 M/unidade de grelha).
O tamanho dagrelha pode ser alterado através do comando "SET
RV.GRID.M/UNIT"
O parametro de velocidade é opcional.
Resultado: Move o Rover da localizagdo de grelha atual para a localizagdo de
grelha especificada.
Tipo ou Control
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderegavel: | am fila.
RV TO POLAR
Comando: RV TO POLAR
Sintaxede RV TO POLAR R-coordinate Theta-coordinate [[GRAUS]
comando: |RADIANOS | GRADOS] [[VELOCIDADE] s.ss [UNIDADE/S]
| M/S|REV/S] [LINHAXY)]
Amostra de Send ("RV TO POLAR 5 30") - r = 5 units,
Codigo: theta = 30 degrees
Send ("RV TO POLAR 5 2 RADIANS")
Send ("RV TO POLAR eval (sqrt (372+472)) eval
(tan-1(4/3) DEGREES ")
Intervalo: Theta-coordenada: -360 a +360 graus
CoordenadaR: -327 a +327
Descreve: Move o RV da sua posi¢do atual para a posi¢do polar especificada
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Comando:

RV TO POLAR

em relagdo a essa posigdo. A posigdo X/Y do RV serd atualizada para
refletir a nova posigdo.

Acoordenada "r" corresponde ao tamanho da grelha atual
(padrdo: unidade de 0,1 M/unidade de grelha)

A localizagdo padrdo no inicio da execugdo do programa é (0,0) com
o Rover voltado para o eixo positivo x.

Aunidade padrdo de theta é Graus.
O parametro de velocidade é opcional.

Resultado: Move o Rover da localizagdo de grelha atual para a localizagdo de
grelha especificada.
Tipo ou Control
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: em fila.
RV TO ANGLE
Comando: RV TO ANGLE
Sintaxe de RV TO ANGLE
comando:
Amostra de Send "RV TO ANGLE"
Codigo:
[SET] RV TO ANGLE rr.rr
[[DEGREES] |RADIANS | GRADIANS]
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado: Roda o RV para o angulo especificado a partir da posigdo atual.
Tipo ou Controlo
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: em fila.
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READ RV Sensors...

SEND("Read Sensor Commands

e Leitura de sensores de baixo nivel para aprender bases de robdtica.

e READ RV Sensors...
— Send("READ...

RV.RANGER
RV.COLORINPUT
RV.COLORINPUT.RED
RV.COLORINPUT.GREEN
RV.COLORINPUT.BLUE
RV.COLORINPUT.GRAY

e RV.RANGER: Retorna o valor em

Metros.

* RV.COLORINPUT: Lé o sensor de cores

incorporado no RV.

CE Calculadoras

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP |

SendC"READ)
RV . RANGER

- COLORINPUT

- COLORINPUT.RED

« COLORINPUT. GREEN
« COLORINPUT.BLUE
- COLORINPUT. GRAY

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions.
2 Check 1"Send*SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1 Drive RV » »
[ORTUIEE T RVRANGER |
3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT

4 Read RVPa3 RV.COLORINPUTRED

5 RV Color 4 RV.COLORINPUT.GREEN
6 RVSetup 5 RV.COLORINPUT.BLUE

7 RV Control 6 RV.COLORINPUT.GRAY

8 Send "CONNECT RV" »
9 Send "DISCONNECT RV"

RV.RANGER
Comando: RV.RANGER
Sintaxe de RV.RANGER
comando:
Amostra de Send ("READ RV.RANGER")
Codigo:

Get (R)

Conecta o Veiculo
Rover ao TI-
Innovator™ Hub. Isto
estabelece conexdes
com o driver do
motor, sensor de cor,
giroscopio, sensor
ultrassdnico e sensores
de proximidade.

CONNECT RV

Retorna a distancia
atualda frentedo RV
para um obstaculo. Se
ndo houver nenhum
obstaculo detetado, é
referido um intervalo
de 10,00 metros

READ RV.RANGER
Get (R)

112 Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4



Comando: RV.RANGER

Intervalo: N/D

Descreve: O sensor de movimento ultrassénico frontal. Retorna as medigdes
em metros. ~10,00 metros significa que nenhum obstaculo foi
detetado.

Resultado: Retorna o valor em Metros.

Tipo ou Sensor

Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado

enderecavel: imediatamente.

RV.COLORINPUT

Comando: RV.COLORINPUT

Sintaxe de RV.COLORINPUT

comando:

Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT")

Cadigo: Get (C)

Intervalo: laté9

Descreve: O sensor de cor montado na parteinferior detetaacor da
superficie. Também pode detetar a escala de cinzentos de preto (0)
abranco (255).

Resultado: Retornaainformagdo atual do sensor de cores.

O valor devolvido esta no intervalo de 1-9 que mapeia para as
cores abaixo:

Cor Valor devolvido
Vermelho

Verde

Azul

Ciano

1

2

3

4
Magenta 5
Amarelo 6
Preto 7
Branco 8
9

Cinzento
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Comando:

RV.COLORINPUT

Tipo ou
Componente
enderegavel:

Sensor

Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
imediatamente.

RV.COLORINPUT.RED

Comando: RV.COLORINPUT.RED
Sintaxe de RV.COLORINPUT.RED
comando:
Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.RED")
Cadigo: Get (R)
Intervalo: 0-255
Descreve: Deteta aintensidade de componentes de superficie individuais
vermelhos.
Os resultados estdo no intervalo 0-255.
Resultado: Retorna o valor "vermelho" do sensor de cor atual.
Tipo ou Sensor
Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
enderegavel: imediatamente.

RV.COLORINPUT.GREEN

Comando: RV.COLORINPUT.GREEN

Sintaxe de RV.COLORINPUT.GREEN

comando:

Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.GREEN")

Codigo: Get (G)

Intervalo: 0-255

Descreve: Deteta aintensidade de componentes de superficie individuais

verdes.
Os resultados estdo no intervalo 0-255.
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Comando:

RV.COLORINPUT.GREEN

Resultado: Retorna o valor "verde" do sensor de cor atual.

Tipo ou Sensor

Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
enderecavel: imediatamente.

RV.COLORINPUT.BLUE

Comando: RV.COLORINPUT.BLUE

Sintaxe de RV.COLORINPUT.BLUE

comando:

Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.BLUE")

Cadigo: Get (B)

Intervalo: 0-255

Descreve: Deteta aintensidade de componentes de superficie individuais
azuis.
Os resultados estdo no intervalo 0-255.

Resultado: Retorna o valor "azul" do sensor de cores atual.

Tipo ou Sensor

Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado

enderegavel: imediatamente.

RV.COLORINPUT.GRAY

Comando: RV.COLORINPUT.GRAY

Sintaxe de RV.COLORINPUT.GRAY

comando:

Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.GRAY")
Codigo: Get (G)

Intervalo: 0-255

Descreve: Deteta o cinza da superficie.

O resultado estard no intervalo 0-255.
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Comando:

RV.COLORINPUT.GRAY

Resultado: Retorna um valor interpolado de "escala de cinza" com base em
0,3*vermelho +0,59*verde + 0,11*azul
O-preto, 255-branco.
Tipo ou Sensor
Componlente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
enderegavel: imediatamente.
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RV Settings...
RV Settings Commands

O menu de Configuragbes do Rover contém outros comandos que suportam comandos
RV, tais como FORWARD ou BACKWARD.

® RV Settings... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
. INORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP % 1 Acti "]
— RV Settings 5 et send'seT .
S S e
b rive 3 4
- SPEED 2: TIME 2 Read RV Sensors 4 UNITS/S
3:DISTANCE "i RV Settings 5 MS
4:UNITS/S Read RV Path 6 REVS/S
- TIME 5:M/S S RV Calor 7 UNITS J
'SIEE\II%S 6 RV Setup 8 M >
: 7 RV Control 9 REVS »
— DISTANCE gigsvs 8 Send'CONNECTRV" A DEGREES
9 Send 'DISCONNECT RV" v
- UNIT/S )
2 Check 1 Send'SET - >
[RV_Settinos] = 2 Send'READ A DEGREES *
- M/S STREVS T OmeRy B RADIANS  »
: 2 Read RV Sensors C GRADS
@: DEGREES
— R:RADIANS 3 RV Seftings D XYLINE
REV/S B: GRADS 4 Read RV Path E LEFT
S:XEH_NE 5 RV Color F RIGHT J
- : 6 RV Set GBRAKE  »
U N ITS E:RIGHT 7 RV ci::o\ H COAST >
F : BRAKE 8 Send'CONNECTRV" | CW ,
— M [@@coAsT 9 send "DISCONNECT Rv" IS
- REVS
— DEGREES
— RADIANS
— GRADS
— XYLINE
— LEFT
— RIGHT
— BRAKE
— COAST
- W
- Ccaw
SPEED
Comando: SPEED
Sintaxede SPEED
comando:
Amostra de SPEED
Codigo:
Intervalo: N/D
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Comando: SPEED

Descreve: Avelocidade pode ser dada (0,20 m / seg, por defeito, o maximo é
0,23 m / seg, o minimo € 0,14 m / seg) e especificada em
metros/segundo, unidade/segundo, rotagdes/segundo ou
pés/segundo.

Resultado:

Tipo ou Definigdo
Componente
enderecavel:

TIME

Comando: TIME

Sintaxe de comando: TIME

Amostra de TIME
Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve:

Resultado:

Tipo ou Definigdo
Componente enderegavel:

DISTANCE
Comando: DISTANCE
Sintaxe de comando: DISTANCE
Amostra de DISTANCE
Cadigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
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Comando: DISTANCE
Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:

UNIT/S
Comando: UNIT/S
Sintaxe de comando: UNIT/S
Amostra de UNIT/S
Codigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definigdo
Componente enderegavel:

M/S
Comando: Mm/s
Sintaxe de comando: Mm/s
Amostra de M/S
Cadigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definicdo

Componente enderegavel:

Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4 119



REV/S

Comando: REV/S
Sintaxe de comando: REV/S
Amostra de REV/S
Codigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definigdo
Componente enderegavel:

UNITS
Comando: UNITS
Sintaxe de comando: UNITS
Amostra de UNITS
Cadigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:

M
Comando:
Sintaxe de comando: M
Amostra de M
Codigo:
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Comando: M
Intervalo: N/D
Descreve:

Resultado:

Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:

REVS

Comando:

REVS

Sintaxe de
comando:

REVS

Amostra de
Cadigo:

REVS

Intervalo:

N/D

Descreve:

Retorna lista de rotagdes feitas pela roda.

Resultado:

Tipo ou
Componente
enderegavel:

Definigcdo

DEGREES

Comando:

DEGREES

Sintaxe de comando: DEGREES

Amostra de
Cadigo:

DEGREES

Intervalo:

N/D

Descreve:

Resultado:
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Comando: DEGREES

Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:

RADIANS
Comando: RADIANS
Sintaxe de comando: RADIANS
Amostra de RADIANS
Codigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definigdo
Componente enderegavel:

GRADS
Comando: GRADOS
Sintaxe de comando: GRADS
Amostra de GRADS
Cadigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:
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XYLINE

Comando: XYLINE
Sintaxe de comando: XYLINE
Amostra de XYLINE
Codigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definigdo
Componente enderegavel:

LEFT
Comando: LEFT
Sintaxe de comando: LEFT
Amostra de LEFT
Cadigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:

RIGHT
Comando: RIGHT
Sintaxe de comando: RIGHT
Amostra de RIGHT
Codigo:
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Comando: RIGHT
Intervalo: N/D
Descreve:

Resultado:

Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:

BRAKE
Comando: TRAVAO
Sintaxe de comando: BRAKE
Amostra de BRAKE
Codigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
Tipo ou Definigdo
Componente enderegdvel:

COAST
Comando: COAST
Sintaxe de comando: COAST
Amostra de COAST
Cadigo:
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado:
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Comando: COAST

Tipo ou Definicdo
Componente enderegavel:

cw

Comando: cw
cw

Sintaxe de

comando:

Amostra de CW

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: CW.b (o valor é positivo) = A roda gira no sentido horario, diregdo
paratras

CW.f (o valor é positivo) = A roda gira no sentido hordrio, diregdo
paraafrente

CW.f (o valor é negativo) = Aroda gira no sentido horario, diregdo
paraafrente

Resultado:

Tipo ou Definicdo

Componente

enderegavel:

ccw

Comando: ccw

Sintaxe de ccw

comando:

Amostra de ccw

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: CCW.f (o valor é positivo) = A roda gira no sentido anti-horario,
direcdo em frente
CCW.b (o valor é positivo) = Aroda gira no sentido anti-horario,
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Comando: CCW

diregdo paratrds

CWW.b (o valor é negativo) = Aroda gira no sentido anti-horario,
direcdo paratras

Resultado:

Tipo ou Definicdo
Componente
enderegavel:
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Read RV Path...
Reading WAYPOINT and PATH
Rastrear o Caminho RV

Para suportar a analise do Rover durante e apds um funcionamento, o sketch medira
automaticamente as seguintes informagdes para cada comando de Condugao:

e Coordenada X no referencial virtual

e Coordenada Y no referencial virtual

e Tempo em segundos que o comando atual tem estado a executar.

e Distancia em unidades de coordenadas para o segmento do caminho.

e Dire¢do em graus (termos absolutos medidos no sentido anti-horario com o eixo X
como 0 graus.

e Rotagdes pela roda na execugdao do comando atual

e O numero do comando, rastreia o nimero de comandos executados, comega com
0.

Os valores de Caminho serdo armazenados em listas, comegando com os segmentos
associados com os primeiros comandos e indo para os segmentos associados aos
comandos mais recentes.

0 comando de conducdo em andamento, a LOCALIZAGAO, atualizara repetidamente o
ultimo elemento nas listas de Caminho, a medida que o Rover avanga em dire¢do ao
ultimo ponto de interesse.

Quando um comando de unidade é completado, uma nova localizagdo é iniciada e a
dimensdo das listas de Caminho é incrementada.

Nota: Isso implica que, quando todos os comandos da unidade na fila estiverem
concluidos, sera iniciada automaticamente outra localizagao para o estado parado.
Isto é semelhante a posigdo inicial onde o RV estd parado e a contar o tempo.

Numero maximo de locais: 80
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Posicao RV e Caminho

e (Capacidade de ler coordenadas X, Y, Diregdo, Tempo e Distancia para cada

comando de condugdo em execugao.

* Armazena o histérico de caminho em listas para tragar e analisar

Nota: A escala do referencial pode ser definida pelo utilizador, sendo por defeito de 10
cm por unidade. O utilizador terd opgdes para definir a origem do referencial

e Read RV Path...
— Send("READ...

RV.WAYPOINT.XYTHDRN
RV.WAYPOINT.PREV
RV.WAYPOINT.CMDNUM
RV.PATHLIST.X
RV.PATHLIST.Y
RV.PATHLIST.TIME
RV.PATHLIST.HEADING
RV.PATHLIST.DISTANCE
RV.PATHLIST.REVS
RV.PATHLIST.CMDNUM
RV.WAYPOINT.X
RV.WAYPOINT.Y
RV.WAYPOINT.TIME
RV.WAYPOINT.HEADING
RV.WAYPOINT.DISTANCE
RV.WAYPOINT.REVS

CE Calculadoras

RV . WAYPOINT. XVTHDRN
2:RV.WAYPOINT. P

3:RV. WAYPOINT. CMDNUM
4:RV.PATHLIST. X
5:RV.PATHLIST. Y
6:RV.PATHLIST. TIME
7:RV. PATHLIST. HEADING
8:RV.PATHLIST. DISTANCE
9RV.PATHLIST.REVS

TI-Nspire™ CX

4 1 Actions 4o ]l X
@ 2 Check JRIGYE WAYPOINTXYTHDRN
i= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV

1 DriveRV 3 RV.WAYPOINT.CMDNUM
2 Read RV Se4 RV.PATHLIST.X

3 RV Seftings 5 RV.PATHLIST.Y

Nt ReadRVIPz 6 RV.PATHLIST.TIME

5 RV Color 7 RV.PATHLIST.HEADING
6 RV Setup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE
7 RV Control 9 RV.PATHLISTREVS

& Send 'CONIA RV.PATHLIST.CMDNUM
9 Send"'DISC

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP |

8TRV. PATHLIST. DISTANCE
9:RV.PATHLIST. REVS
0:RV. PF!THLIST CMDNUM
A:RV.WAYPOIN

B:RV. NHVFOINT v
C:RV.WAYPOINT. TIME

D RV.WAYPOINT.HEADING
WAYPOINT.DISTANCE

RV.
-RV WAYPOINT.REVS
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RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Comando: RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Sintaxe de RV.WAYPOINT.XYTHDRN

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Cadigo:

Exemplo: Obter a distancia percorrida em diregdo ao ponto deinteresse atual
do ultimo ponto deinteresse

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Codigo: Get(Ll)
(L) (5)->D

1

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN - [é a coordenada x, coordenadayy,
tempo, diregdo, distancia percorrida, nUmero de revolugdes da
roda, nimero de comando da localizagdo atual. Retorna uma lista
com todos estes valores como elementos.

Resultado: Retorna uma lista do ponto deinteresse atual com as coordenadas
X, Y, tempo, diregdo, distancia, revolugdes e nimero de comando.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.WAYPOINT.PREV

Comando: RV.WAYPOINT.PREV
Sintaxe de RV.WAYPOINT.PREV
comando:
Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Codigo:
Exemplo: Obter a distancia percorrida durante o ponto deinteresse anterior.
Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Codigo: Get(Ll)
(Ll) (5)->D
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Comando:

RV.WAYPOINT.PREV

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.PREV - lé a coordenada x, coordenaday,
tempo, diregdo, distancia percorrida, nUmero de revolugdes da
roda, niumero de comando da localizagdo anterior. Retornauma
lista com todos estes valores como elementos.

Resultado: Retorna uma lista do ponto deinteresse anterior com as
coordenadas X, Y, tempo, diregdo, distancia, revolugdes e nimero
de comando.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderecavel:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Comando: RV.WAYPOINT.CMDNUM

Sintaxe de RV.WAYPOINT.CMDNUM

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")

Cadigo:

Exemplo: Programa para determinar se um comando de condugéo foi
concluido sem se referir aum nimero de comando especifico.
Nota: a Espera destina-se aaumentar a probabilidade de obter uma
diferengca no Nimero de Comando.

Amostra de Send ("RV FORWARD 10")

Codigo:

Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (M)
M->N

Enquanto M=N
Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (N)

End

Mostra "Comando de Condugdo esta concluido”
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Comando:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.CMDNUM - retorna o ultimo nimero de
comando da localizagdo atual.

Resultado: Retorna um valor de 0 se o RV estiver a funcionar atualmente num
comando e estiver em movimento ou a executar uma operagao
STAY. Este comando retornard um valor de 1 quando TODAS as
operagdes em filaforem concluidas, nada permanecerd nafilade
comando e a operagdo atual for concluida (e imediatamente apds
CONNECTRV).

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.X

Comando: RV.PATHLIST.X

Sintaxe de RV.PATHLIST.X

comando:

Amostra de Send ("READ RV.PATHLIST.X")

Amostras:

Exemplo: Programa paratragar o caminho RV no ecra grafico

Amostra de Plotl (xyLine, L,, L,,°,BLUE)

Amostras: Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L2)
DispGraph

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.X - retorna uma lista de valores X desde o inicio e
incluindo o valor atual X da localizagdo.

Resultado: Retorna uma lista das coordenadas X atravessadas desde o ultimo

RV.PATH CLEAR ou do CONNECT RV inicial.
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Comando:

RV.PATHLIST.X

Tipo ou Retorna dados
Componente
enderegavel:
RV.PATHLIST.Y
Comando: RV.PATHLIST.Y
Comando RV.PATHLIST.Y
Sintaxe:
Amostra de Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Codigo:
Exemplo: Programa para tragar o caminho RV no ecra grafico
Amostra de Plotl (xyLine, Ll’ L2, @, BLUE)
Codigo: Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L2)
DispGraph
Intervalo: N/D
Descreve: READ RV.PATHLIST.Y - retorna umallista de valores de Y desde o
inicio até ao valor atual Y da localizagdo.
Resultado: Retorna uma lista das coordenadas Y atravessadas desde o ultimo
RV.PATH CLEAR ou do CONNECT RV inicial.
Tipo ou Retorna dados
Componente
enderegavel:

RV.PATHLIST.TIME

Comando: RV.PATHLIST.TIME

Sintaxe de RV.PATHLIST.TIME

comando:

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.TIME"
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Comando: RV.PATHLIST.TIME

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.TIME - retorna uma lista do tempo em segundos
desde o inicio eincluindo o valor atual de tempo do da localizagdo.

Resultado: Retorna uma lista dos tempos de viagem cumulativos para cada
Ponto deInteresse.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.HEADING

Comando: RV.PATHLIST.HEADING

Sintaxe de RV.PATHLIST.HEADING

comando:

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.HEADING"

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.HEADING -retorna uma lista das diregGes desde
o inicio eincluindo o valor atual de direcdo da localizagdo.

Resultado: Retorna uma lista das diregGes angulares acumuladas.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Comando: RV.PATHLIST.DISTANCE

Sintaxe de RV.PATHLIST.DISTANCE

comando:

Exemplo: Obter a distancia acumulada percorrida desde o inicio de uma

viagem pelo RV
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Comando:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.DISTANCE"

Codigo: Get (Ll)
sum (Ll)

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.DISTANCE - retorna uma lista das distancias
percorridas desde o inicio e incluindo o valor atual da distancia da
localizagdo.

Resultado: Retorna lista das distancias acumuladas percorridas.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.REVS

Comando: RV.PATHLIST.REVS

Sintaxe de RV.PATHLIST.REVS

comando:

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.REVS"

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.REVS - retorna uma lista do numero de
revolugdes percorridas desde o inicio eincluindo o valor atual de
revolugdes da localizagdo.

Resultado: Retorna lista de rotagdes feitas pela roda.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Comando: RV.PATHLIST.CMDNUM

Sintaxe de RV.PATHLIST.CMDNUM

comando:
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Comando:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Amostra de
Cadigo:

Send "READ RV.PATHLIST.CMDNUM"

Intervalo:

N/D

Descreve:

READ RV.PATHLIST.CMDNUM - retorna uma lista de nimeros de
comando para o caminho

Resultado:

Devolve uma lista de comandos usados para viajar para o ponto de
interesse atual.

0- Inicio dos Pontos de Interesse (se a primeira agdo for STAY, entdo
ndo é dado o START, em vez disso serd exibido STAY).

1-Viajar paraa frente

2 - Viajar paratras

3-Movimento de rotagdo a esquerda
4-Movimento derotagdo a direita
5-Movimento de viragem a esquerda
6 - Movimento de viragem a direita

7 - Permanecer (sem movimento) o tempo que o RV permanece na
posigdo atual é dado na lista TEMPO.

8- O RV estd atualmente em movimento neste ponto de interesse
transversal.

Tipo ou

Componente
enderegavel:

Retorna dados

RV.WAYPOINT.X

Comando: RV.WAYPOINT.X

Comando RV.WAYPOINT.X

Sintaxe:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.X")

Amostras:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.X - retorna a coordenada x da localizagdo
atual.

Resultado: Retornaacoordenada X do ponto deinteresse atual.
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Comando: RV.WAYPOINT.X

Tipo ou Retorna dados

Enderegavel
Componente:

RV.WAYPOINT.Y

Comando: RV.WAYPOINT.Y

Comando RV.WAYPOINT.Y

Sintaxe:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.Y")

Amostras:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.Y - retorna a coordenaday da localizagdo
atual.

Resultado: RetornaacoordenadaY do ponto deinteresse atual.

Tipo ou Retorna dados

Enderegével

Componente:

RV.WAYPOINT.TIME

Comando: RV.WAYPOINT.TIME

Sintaxe de RV.WAYPOINT.TIME

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.TIME")

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.TIME - retorna o tempo gasto a viajar da

localizagdo anterior a atual

Resultado: Retorna o valor cumulativo do tempo de viagem do ponto de
interesse em segundos.

Tipo ou Retorna dados

136 Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4



Comando:

RV.WAYPOINT.TIME

Componente
enderecavel:

RV.WAYPOINT.HEADING

Comando: RV.WAYPOINT.HEADING

Sintaxe de RV.WAYPOINT.HEADING

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.HEADING")

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.HEADING - retorna a diregdo absoluta da
localizagdo

Resultado: Retorna a diregdo absoluta atual em graus. (+ h =sentido anti-
horério, -h =sentido horario).

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderecavel:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Comando: RV.WAYPOINT.DISTANCE

Sintaxe de RV.WAYPOINT.DISTANCE

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.DISTANCE")

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.DISTANCE - retorna a distancia percorrida
entre alocalizagdo anterior e a atual

Resultado: Retorna a distancia totalacumulada percorrida em metros.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:
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RV.WAYPOINT.REVS

Comando: RV.WAYPOINT.REVS

Sintaxe de RV.WAYPOINT.REVS

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.REVS")

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.REVS - retorna o niumero de revolugdes
necessdrias para viajar entre a localizagdo anterior e a atual

Resultado: Retorna as revolugdes totais das rodas realizadas para percorrer a
distancia cumulativa até ao ponto deinteresse atual.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:
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RV Color...

Send("SET Commands

LED RGB no Rover - Isto suporta os mesmos comandos e parametros que o LED RGB
no Tl-Innovator™ Hub.

e RV Color...

CE Calculadoras

TI-Nspire™ CX

—  Send("SET G A d
= 3 Define 2 Send 'READ b
- RV.COLOR Rv: CoLon.eD e &
SfRV.COLOR.GREEN 3 RV Settings ]
_ RV.COLOR.RED 4:RV. COLOR. BLUE % i\e,agj;/rpath
— RV.COLOR GREEN R e,
. . 8 Send "CONNECT F4 RV.COLOR.BLUE
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLOR.BLUE
RV.COLOR
Comando: RV.COLOR
Sintaxe de RV.COLOR
comando:
Amostra de Send "SET RV.COLOR
Cadigo:
[SET] RV.COLOR rr gg bb [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]
Intervalo: N/D
Descreve: Define a cor RGB a ser exibida no LED RGB do Rover.
Amesma sintaxe que para todas as operagdes LED RGB com COR,
etc.
Resultado: Retornaacor RGB atual, como umallista de trés elementos, que
estd a ser exibida no LED RGB do Rover
Tipo ou Controlo
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: em fila.
RV.COLOR.RED
Comando: RV.COLOR.RED
Sintaxe de RV.COLOR.RED
comando:
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Comando: RV.COLOR.RED

Amostra de Send "SET RV.COLOR.RED

Cadigo:
[SET] RV.COLOR.RED rr [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Intervalo: N/D

Descreve:

Resultado: Define a cor VERMELHA a ser exibida no LED RGB do Rover.

Tipo ou Controlo

Componlente Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: | om fila.

RV.COLOR.GREEN

Comando: RV.COLOR.GREEN

Sintaxe de RV.COLOR.GREEN

comando:

Amostra de Send "SET RV.COLOR.GREEN

Codigo:
[SET] RV.COLOR.GREEN gg [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Intervalo: N/D

Descreve:

Resultado: Define a cor VERDE a ser exibida no LED RGB do Rover.

Tipo ou Controlo

Compon’ente Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderegavel: em fila.

RV.COLOR.BLUE

Comando: RV.COLOR.BLUE

Sintaxe de RV.COLOR.BLUE
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Comando: RV.COLOR.BLUE

comando:

Amostra de Send "SET RV.COLOR.BLUE

Cadigo:
[SET] RV.COLOR.BLUE bb [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Intervalo: N/D

Descreve:

Resultado: Define a cor AZUL a ser exibida no LED RGB do Rover.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | om fila.
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RV Setup...

"
Send("SET Commands
e RV Setup... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP
—  Send("SET B3t senaseT
Send("SET] := 3 Define 2 Send 'READ K
HRV.POSITION 1 Drive RV » »
— RV.POSITION :RV. GYRO 2 ResdRVSensors >
#RV.GRID.ORIGIN 3 RV Settings »
:RV.GRID.M/UNIT 4 Read RV Path
- RV.GYRO :RV.PATH CLEAR 5 Rf/aCulor ° 2 RV.GYRO
MARK ¥ RV Setup 3 RV.GRID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRID.M/UNIT

— RV.GRID.ORIGIN
— RV.GRID.M/UNIT
— RV.PATH CLEAR
— RV MARK

8 Send"CONNECTRV S RV.PATH CLEAR
9 Send "DISCONNECT 6 RV MARK

RV.POSITION

Comando: RV.POSITION

Sintaxe de RV.POSITION

comando:

Amostra de Send "SET RV.POSITION"
Cadigo:

[SET] RV.POSITION XXX YyVV
[hhh [ [DEGREES] |RADIANS|GRADIANS]]

Intervalo: N/D

Descreve: Define a posigdo da coordenada e, opcionalmente, a diregdo do
Rover no referencial virtual.

Resultado: A configuragdo do Rover é atualizada.
Tipo ou Definicdo
Componente
enderecavel:
RV.GYRO

Comando: RV.GYRO

Comando RV.GYRO

Sintaxe:

Amostra de Send "SET RV.GYRO"
Cadigo:
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Comando: RV.GYRO

Intervalo: N/D

Descreve: Define o Giroscépio integrado.
Resultado:

Tipo ou Controlo (para o Giroscépio)
Enderegével

Componente:

RV.GRID.ORIGIN

Comando: RV.GRID.ORIGIN

Sintaxe de RV.GRID.ORIGIN

comando:

Amostra de Send "SET RV.GRID.ORIGIN"

Codigo:
[SET} RV.GRID.ORIGIN

Intervalo: N/D

Descreve: Define RV como estando no ponto de origem da referencial atual,
(0,0). A"diregdo" é definida como 0.0, resultando na posigdo atual
do RV agora configurado para apontar um eixo x virtual em diregdo
avalores positivos de x.

Resultado:

Tipo ou Definicdo

Componente

enderegavel:

RV.GRID.M/UNIT

Comando: RV.GRID.M/UNIT

Sintaxe de RV.GRID.M/UNIT

comando:

Amostra de Send "SET RV.GRID.M/UNIT"
Codigo:

[SET] RV.GRID.M/UNIT nnn
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Comando: RV.GRID.M/UNIT

Intervalo: N/D

Descreve: Defina o tamanho de uma "unidade de grade" na grade virtual. Esta
configuragdo é usada pela Rover ao dirigir na grade virtual.
O valor padrédo € 0.1 (0.1M ou 10 cm por unidade de grade). Um
valor de 0,05 significa 5 cm por unidade de grade. Um valor de 5
significa 5M por unidade de grade.
O valor maximo permitido é 10,0 (para 10 metros por unidade de
grade) eo menor valor permitido € 0,01 (para1cm por unidade de
grade).

Resultado:

Tipo ou Definicdo

Componente

enderegavel:

RV.PATH CLEAR

Comando: RV.PATH CLEAR

Sintaxe de RV.PATH CLEAR

comando:

Amostra de Send "SET RV.PATH CLEAR"

Cadigo:
[SET] RV.PATH CLEAR

Intervalo: N/D

Descreve: Limpa qualquer informacdo de caminho / localizag3o pré-existente.
Recomendado antes de fazer uma sequéncia de operagdes de
movimento onde seja desejada a informagao da localizagdo / lista
do caminho.

Resultado:

Tipo ou Definigdo

Componente

enderecavel:

RV MARK
Comando: RV MARK
Sintaxe de RV MARK
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Comando: RV MARK

comando:

Amostra de Send "SET RV MARK"

Cadigo:
[SET] RV MARK [[TIME] s.ss]

Intervalo: N/D

Descreve: Ativa o RV para fazer uma "marca" com uma caneta no intervalo de
tempo especificado (1 segundo, por defeito, se ndo for
especificado).
Um valor detempo de 0,0 DESLIGA a marcagdo.
A marcagdo acontece APENAS se o Rover se estiver a mover paraa
frente.

Resultado:

Tipo ou Configuragdo (para Rover)

Componente

enderecavel:
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RV Control...

SEND(" Commands

Comandos de roda e outros comandos relevantes para a aprendizagem de bases sobre

o veiculo Rover.

e RV Control.

- Send("

— SET RV.MOTORS
— SET RV.MOTOR.L

. CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

4 1 Actions )

) 2 Check 1 Send 'SET »
i= 3 Define 2 Send 'READ ’
1 Drive RV » »
R | SETRV.MOTORS |
3 RVSettin2 SETRV.MOTOR.L

4 ReadRV 3 SETRV.MOTORR

5 RV Color 4 SETRV.ENCODERSGYRO 0
6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO

: 7 RV.Contf 6 READ RV.GYRO
- SET RV.MOTOR.R 8:READ RV.ETA L3 Send?sz7 READ RV.DONE

— SET RV.ENCODERSGYRO 0

9 Send'DI{8 READ RV.ETA

— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READRV.DONE

— READRV.ETA
SET RV.MOTORS
Comando: SET RV.MOTORS
Sintaxe de SET RV.MOTORS
comando:
Amostra de Send "SET RV.MOTORS"
Cadigo:
[SET] RV.MOTORS [LEFT][CW]|CCW]
<pwm value |BRAKE | COAST>
[RIGHT] [CW|CCW]
<pwm value |BRAKE | COAST>
[DISTANCE ddd [M| [UNITS] |REV|FT]]
| [TIME s.ss]
Intervalo: N/D
Descreve: Define os valores de PWM do lado esquerdo ou direito ou ambos.
Valores negativos implicam CCW e valores positivos implicam CW.
Esquerda CW=movimento paratras. Esquerda CCW=movimento
paraafrente. Direita CW=movimento para a frente, Direita
CCW=movimento para tras. Os valores PWM devem ser numéricos
desde -255 to +255, ou palavras-chave "COAST" (DESLIZE) ou
"BRAKE" (TRAVAO). O valor de 0 é parar (deslize).
A utilizag3o da opg3o DISTANCIA s6 esta disponivel se o RV estiver

146 Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4



Comando:

SET RV.MOTORS

conectado com todos os sensores. CONECTAR MOTORES RV
significa que nenhum sensor estd disponivel para medir a distancia,
por isso a opgio DISTANCIA é um erro nesta instancia.

Resultado: Ambos os motores ESQUERDO e DIREITO, geridos como um Unico
objeto para uso de controlo direto (avangado).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: em fila.

SET RV.MOTOR.L

Comando: SET RV.MOTOR.L

Sintaxe de SET RV.MOTOR.L

comando:

Amostra de Send "SET RV.MOTOR.L"

Codigo: [SET] RV.MOTOR.L [CW|CCW] <+/-pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV | FT] ]

Intervalo: N/D

Descreve: Define o valor do PWM direto do motor esquerdo. CCW =frente,
CW =tras, valor negativo pwm =frente, positivo =trds. Opgdo de
TEMPO disponivel em todos os modos, opg¢do de DISTANCIA apenas
disponivel quando oRV esta totalmente conectado (ndo a opgdo
MOTORES RV).

Resultado: Motor deroda esquerda e controlo para uso de controlo direto
(avangado).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | am fila.

SET RV.MOTOR.R

Comando: SET RV.MOTOR.R
Sintaxe de SET RV.MOTOR.R
comando:
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Comando:

SET RV.MOTOR.R

Amostra de Send "SET RV.MOTOR.R"

Cadigo:
[SET] RV.MOTOR.R [CW|CCW] <+/—pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV | FT] ]

Intervalo: N/D

Descreve: Define o valor do PWM direto do motor direito. CCW = frente, CW =
tras, valor negativo pwm = frente, positivo = tras. Op¢do de TEMPO
disponivel em todos os modos, opg¢do de DISTANCIA apenas
disponivel quando oRV esta totalmente conectado (ndo a opgdo
MOTORES RV).

Resultado: Motor derodadireita e controlo para uso de controlo direto
(avangado).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderegavel: em fila.

SET RV.ENCODERSGYRO 0

Comando: SET RV.ENCODERSGYRO 0

Comando SET RV.ENCODERSGYRO 0

Sintaxe:

Amostra de Send "SET RV.ENCODERSGYRO Q0"

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: Repd&e o codificador esquerdo e direito, juntamente com o
giroscopio e informacdes de tempo de operagdo.

Resultado:

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | am fila.
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READ RV.ENCODERSGYRO

Comando: READ RV.ENCODERSGYRO

Sintaxe de READ RV.ENCODERSGYRO

comando:

Amostra de Send "READ RV.ENCODERSGYRO"

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: O codificador esquerdo e direito, juntamente com o giroscépio e
informacgdes de tempo de operagdo.

Resultado: Lista de valores do atual codificador esquerdo e direito, juntamente
com giroscopio einformagdes de tempo de operagdo

Tipo ou Controlo

Componente | Ngta: Este comando READ do Rover é executado imediatamente.

enderegavel:

READ RV.GYRO

Comando: READ RV.GYRO

Sintaxe de READ RV.GYRO

comando:

Amostra de Send "READ RV.GYRO"

Codigo:
READ RV.GYRO [ [DEGREES]|RADIANS|GRADIANS]

Intervalo: N/D

Descreve: O giroscopio é usado para manter a posi¢cdo do Rover enquanto
estd em movimento. Também pode ser usado para medir a
mudanga de dngulo durante as viragens.
O giroscopio estd pronto para usar depois do comando CONNECT
RV ser processado.
0 objeto GIROSCOPIO deve ser utilizivel mesmo quando o RV ndo
estiver em movimento.

Resultado: Retorna o desvio angular do sensor de giroscdpio atualde 0,0,
lendo parcialmente o desvio compensado.

Tipo ou Controlo
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Comando: READ RV.GYRO

Componente | Nota: Este comando READ do Rover é executado imediatamente.
enderecavel:

READ RV.DONE

Comando: READ RV.DONE

Sintaxe de READ RV.DONE

comando:

Exemplo de Enviar (“"READ RV.DONE”)

Cadigo:

Exemplo: RV.DONE como identificacdo de RV.WAYPOINT.CMDNUM
Exemplo de Para n,1,16

Cadigo:

Send "RV FORWARD 0.1”
Send “RV LEFT”

EndFor

@ Aguardar que Rover termine condugéo
Send “READ RV.DONE”

Get d

Sendo d=0

Send “READ RV.DONE”

Get d

Wait 0.1

EndwWhile

Enviar “READ RV.PATHLIST”
Obter L

Intervalo: N/D

Descreve: RV.DONE como identificagdo de RV.WAYPOINT.CMDNUM
Para melhorar a utilizagdo de uma nova varidvel de estado, foi

criado o comando denominado RV.DONE. Esta é uma identificagdo
de RV.WAYPOINT.CMDNUM.

Resultado:

Tipo ou Retorna dados
Componente
enderecavel:

Ver também: RV.WAYPOINT.CMDNUM
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READ RV.ETA

Comando: READ RV.ETA

Sintaxe de READ READ RV.ETA

comando:

Exemplo de Enviar ("READ RV.ETA”)

Cadigo:

Exemplo: Aamostra de cddigo abaixo apresenta o tempo estimado para
realizar a coordenada (4,4)

Exemplo de Enviar “RV TO XY 4 4"

Codigo: Enviar “READ RV.ETA”
Obter eta
Exibir eta
Nota: Este valor ndo serd exato. Ird depender da superficie paraum,
mas sera uma estimativa suficientemente proxima para as
aplicagdes esperadas.
O valor serd o tempo em segundos, com uma unidade minima de
100 ms.

Exemplo Se for emitido um comando READ diferente, o valor da varidvel é
substituido com ainformagdo solicitada.

Exemplo de Enviar “RV TO XY 3 4"

Codigo: Enviar "READ BRIGHTNESS"
Obter eta
Nota: eta - ird conter o valor do sensor BRIGHTNESS, ndo a variavel
RV.ETA

Intervalo: N/D

Descreve: Calcula o tempo estimado para concluir cada comando Rover.

Resultado:

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:
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Exemplo de programa:

Definir RGB para vermelho enquanto avanga, verde para voltar.

Exemplo de Para n,1, 4

Codigo: Enviar "RV FORWARD”
Enviar “READ RV.ETA”

Obter eta

Enviar "SET COLOR 255 0 O"
Wait eta

Send “RV LEFT”

Enviar “READ RV.ETA”

Obter eta

Enviar “SET COLOR 0 255 0"
Wait eta

EndFor
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Send "CONNECT RV"
SEND("CONNECT RV") Commands

CONNECT RV - inicializa as conexdes de hardware.

e Conecta o RV e as entradas e saidas incorporadas no RV.
e Redefine o Caminho e a Origem do referencial.
e Define as unidades para metro como predefenidas.

e Send("CONNECT RV") CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP I P

[EDIT MENU: [a1phal [£51
PROGRAM: P
:Send("CONNECT RV") 1 Drive RV
2 Read RV Sensors
3 RV Settings
4 Read RV Path
5 RV Color
6 RV Setup
7 RV Control

2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ

¥CT-Output
»:CT-Input

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

CONNECT RV

Comando: CONNECT RV

Sintaxe de CONNECTRV [MOTORS]

comando:

Amostra de Send "CONNECT RV"

e 8 Send "CONNECT RV MOTORS"

Intervalo: N/D

Descreve: O comando “CONNECT RV” configura o software Tl-Innovator™
Hub paratrabalhar com o TI-Innovator™ Rover.
Estabelece as conexdes para os varios dispositivos no Rover - dois
motores, dois codificadores, um giroscépio, um LED RGB eum
sensor de cor. Também limpa os varios contadores e valores dos
sensores. O parametro 'MOTORS' opcional configura apenas os
motores e permite o controlo direto de motores sem os
periféricos adicionais.

Resultado: Conecta o Veiculo Rover ao Tl-Innovator™ Hub.
Isto estabelece conexdes com o driver do motor, sensor de cor,
giroscopio, sensor ultrassonico e LED RGB.
O Rover estd agora pronto para ser programado

Tipo ou Todos oscomponentes do Rover - dois motores, dois

Componente codificadores, um giroscépio, um LED RGB e um sensor de cor.

enderegavel:
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Send "DISCONNECT RV"
SEND("DISCONNECT RV") Commands
DISCONNECT RV - desconecta todos os periféricos de hardware do Hub.

Formato: Send("DISCONNECT RV")

e Send("DISCONNECT RV") CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

NORMAL FLOAT RUTO REAL RADIAN MP )
[EDIT MENU: [aTphal [£51

4 1 Actions »
2 Check 1 Send"SET

PROGRAM: P i= 3 Define 2 Send "READ ,
:Send("DISCONNECT RV") 1 Drive RV » »
2 Read RV Sensors »
3 RV Settings »
4 Read RV Path
5 RV Color » »
6 RV Setup »CT-Output »
7 RV Control »CT=Input »
8 Send "CONNECT RV" »
DISCONNECT RV
Comando: DISCONNECT RV
Sintaxe de DISCONNECT RV
comando:
Amostra de Send "DISCONNECT RV"
Cadigo:
DISCONNECT RV
Intervalo: N/D
Descreve: O comando "DISCONNECT RV" remove as conexdes logicas entre o

TI-Innovator™ Hub e o Tl-Innovator™ Rover.

Também limpa os contadores e os valores dos sensores. Permite o
uso da placa de ensaio do Tl-Innovator™ Hub com outros
dispositivos.

Resultado: O Tl-Innovator™ Hub esta agora desconectado logicamente do TI-
Innovator™ Rover.

Tipo ou N/D
Componente
enderegavel:
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CONNECT-Output

CONNECT associa um determinado controlo ou sensor a um pin ou porta no TI-
Innovator. Se o controlo o sensor especificado estiver a ser utilizado, sera gerado um
erro. Se o pin ou porta especificada no comando CONNECT estiver atualmente a ser

utilizada, serd gerado um erro.

O comando CONNECT ndo gera uma resposta ativa, mas podem ocorrer diversos erros
durante uma tentativa de conexado, tais como pin em utilizagdo, ndo suportado, opgdes

invalidas, opgOes incorretas, etc.

CONNECT “algo” [TO] IN1/IN2/IN3/0UT1/0UT2/0UT3/BB1

Comando: CONNECT

Sintaxe de CONNECT

comando:

Intervalo:

Descreve:

Associa um sensor ou controlo a uma determinada porta ou pin(s).
Coloca o(s) respetivo(s) pin(s) em utilizagdo

Resultado:

Tipo ou
Componente
enderegavel:

LED i [TO] OUT n/BB n

CE Calculadoras

Send ("CONNECT]
MELED

3: SPERKER

4:POWER

S: SERVO. CONTINUOUS
6: ANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER

94RELAY

TI-Nspire™ CX

Send ("CONNECT]
MELED

3: SPERKER

4:POHER

S : SERVO. CONTINUOUS
6:ANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER

9IRELAY

Send("CONNECT]
6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER
9:RELAY
[EHSERVO

A: SQUAREWAVE
B:DIGITAL.OUT

:BBPORT
D: Send("CONNECT

Send("CONNECT]
6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER
9:RELAY
[EHSERVO

A: SQUAREWAVE
B:DIGITAL.OUT

:BBPORT
D:Send("CONNECT

Comando: LED i [TO] OUT n/BB n
Sintaxede CONNECT LEDi[TO]OUTn/BB n
comando:
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Comando: LED i [TO] OUT n/BB n

Intervalo:

Descreve: Este objeto permite a capacidade de ligar objetos LED externos. O
objeto LED estd ligado a uma fungdo PWM (se disponivel e se o pin
onde esta ligado o suportar) ou aum pin de saida digital que sera
impulsionado a um ciclo de funcionamento de 50%; ou a
velocidade de intermiténcia especificada se houver uma
especificada na operagdo SET.

CONNECT LED 1i [TO] BB3
CONNECT LED 2i [TO] OUT1

Resultado: LED ligado a porta especifica.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

RGB i/ COLOR [TO] BBrBBgBBb

Comando: RGB i / COLOR [TO] BB rBB g BB b

Sintaxe de CONNECTRGB i/ COLOR [TO]BBrBBgBBb

comando:

Intervalo:

Descreve: Conecta um RGB LED a trés pinos com capacidade PWM. Se ndo
estiverem disponiveis pinos PWM suficiente para mapear uma
fungdo PWM, sera apresentado um erro. Para conectar um RGB
externo, o RGB LED interno deve ser desconectado (DISCONNECT)
antes de se tentar conectar o RGB externo.

CONNECT RGB 1 [TO] BB8 BB9 BB10

Resultado: pinos digitais que suportam PWM.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Comando:

SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Sintaxe de

CONNECT SPEAKER i [TO] OUT n/BB n
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Comando: SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Liga uma coluna externa para geragdo de som. Requer um pin de
saida digital.
CONNECT SPEAKER 1 [TO]OUT 1
CONNECT SPEAKER i [TO] BB 3

Resultado: Liga uma coluna auma porta ou pin de saida digital.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

ALIMENTACAO

Comando: CONNECT POWER n [TO] OUT1/0UT2/0UT3

Sintaxe de CONNECT POWER n[TO] OUT1/0UT2/0UT3

comando:

Intervalo

Descreve: Conectaum objeto de POWER a uma porta de saida analdgica
especifica.
O valor padrdo de PWM é zero.

Resultado: O dispositivo de POWER nomeado pode ser usado no programa
apdésum comando CONNECT.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Comando: SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6
Sintaxe de CONNECT SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6
comando:

Intervalo:
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Comando: SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Descreve: Utilizado para conectar um servomotor de rastreio normalou um
servomotor continuo. Tem de ser fornecida alimentagdo externa
antes de se tentar conectar o servomotor.
CONNECT SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Resultado: Servomotor com movimento de -90a 90 graus.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

ANALOG.OUT i [TO] OUT i/BB i

Comando: ANALOG.OUT i [TO] OUT n/BB n

Sintaxe de CONNECT ANALOG.OUT i [TO] OUT n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Liga um controlo de saida “analdgico” genérico a um pin/porta que
suporta entrada analdgica. ANALOG.OUT partilha o espago de
nimero com os objetos DCMOTOR e SQUAREWAVE.

CONNECT ANALOG.OUTi[TO]OUT 1
CONNECT ANALOG.OUTi[TO] BB 4
CONNECT ANALOG.OUTi[TO] BB 1

Resultado: Liga saida analdgica ao pin. Se o pin suportaa modulagdo delargura
deimpulso (PWM) de hardware, o objeto utiliza.

Se o pin ndo suporta PWM gerada por hardware, o esbogo ira gerar
PWM em software a 490 Hz com o ciclo de funcionamento
especifico entre 0 (nada) e 255 (totalmente ligado).

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

VIB.MOTOR
Comando: VIB.MOTOR i [TO] PWM
Comando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM
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Comando: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Sintaxe:

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)
Descreve: Interface de controlo do motor de vibragdo.
Resultado: Vibragdes: aintensidade é um valor entre 0 e 255.
Tipo ou Controlo

Enderegével

Componente:

BUZZER i [TO] OUT n/BB n

Comando: BUZZER i [TO] OUT n/BB n

Sintaxe de CONNECT BUZZER i [TO]OUT n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Connecta um alarme ativo externo a um pin de saida digital. Os
alarmes ativos reproduzem um som quando o seu sinal esta
definido para alto/ligado e param o som quando o sinal é descido
paraterra. Para alarmes piezo ou passivos, utiliza o tipo de objeto
SPEAKER para permitir a geragdo de varios sons.

CONNECT BUZZER i [TO] OUT1

Resultado: Alarmes ACTIVE ligados a um pin digital.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

RELAY i [TO] OUT n/BB n

Comando: RELAY i [TO] OUT n/BB n
Sintaxe de CONNECT RELAY i [TO]OUT n/BB n
comando:

Intervalo:
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Comando: RELAY i [TO] OUT n/BB n

Descreve: Com alimentagdo externa necessdria, conecta um médulo dereléa
um determinado pin desinalde controlo. Umavez que o controlo
édigital, desde que uma alimentagdo externa esteja presente, pode
ser utilizado qualquer pin.
CONNECT RELAY 1[TO]BB 3
CONNECT RELAY 1 [TO] OUT 2

Resultado: Relés.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SERVO i [TO] OUT n

Comando: SERVO i [TO] OUT n

Sintaxe de CONNECT SERVO i [TO]OUT n

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para conectar um servomotor de rastreio normalou um
servomotor continuo. Tem de ser fornecida alimentagdo externa
antes de se tentar conectar o servomotor.

CONNECT SERVO 1 [TO] OUT 1

Resultado: O servomotor esta conectado a porta.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

Comando: SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

Sintaxe de CONNECT SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Conecta um objeto de gerador de forma de onda digital gerada por

software. Estes objetos partilham o espago de nimero com os
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Comando: SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n
objetos de saida DCMOTOR e ANALOG.OUT. O pin associado esta
configurado como um sinal de saida digital.
CONNECT SQUAREWAVE n [TO] BB 2

Resultado: Onda quadrada de saida digital de 1 a 500 Hz.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n [[AS] OUTPUT]

Comando: DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n [[AS] OUTPUT]

Sintaxe de CONNECT DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Connecta um objeto digital genérico aum pin ou porta
especificado. O pin conectado é configurado como um sinal de
saida digital, LOW predefinido ou um sinal de entrada digital, INPUT
por predefinigdo sem pullup ou pulldown ativado.

O numero deindice pode referir-se a uma entrada ou uma saida. O
indice é partilhado por ambos os itens, uma vez que um sinal
DIGITAL pode ser uma entrada ou uma saida.

CONNECT DIGITAL.OUT 1 [TO] OUT n/BB n

Resultado: Liga o pin a um estado de saida predefinida de objeto digital,
predefinicdo OUTPUT, baixo.

Tipo ou Controlo/Sensor

Componente

enderecavel:
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BBPORT

Comando: CONNECT BBPORT

Sintaxe de CONNECT BBPORT [valor MASK]

comando:

Intervalo

Descreve: Quando o MASK opcional ndo for especificado, este comando
conectatodos os 10 pinos BB ao objeto BBPORT como pinos 1/0
digitais.
O parametro opcional MASK pode ser usado para conectar de
forma seletiva os pinos especificos. O valor mask pode ser
especificado em formato decimal, bindrio ou hexadecimal. Por
exemplo, 1023 ou OX3FF seleciona todos os 10 pinos e é o valor
mask interno padrao usado pelo objeto BBPORT se um MASK ndo
for especificado.
Outro exemplo: Se apenas o pino BB1 e BB2 for usado, um valor
mask de 3 ou 0x03 sera selecionado nos dois pinos.

Resultado: Se 0 MASK ndo for especificado, o programa pode ler/escrever em
todos os pinos de BBPORT.
Se um MASK estiver especificado, o programa pode escrever nos
pinos especificados.

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Comando: DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Sintaxe de CONNECT DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Liga um objeto DC Motor externo. Este objeto requer a presenga de
alimentagdo no conetor de alimentagdo externa para permitir o
funcionamento. Estes objetos partilham o espago de nimero com
os objetos de saida SQUAREWAVE e ANALOG.OUT. O pin associado
esta configurado como um sinal de saida digital.

CONNECT DCMOTOR i [TO] OUT1

Resultado: Liga DCMOTOR a um pin de saida digital.
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Comando: DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

LIGHT

Comando: LIGHT

Sintaxe de CONNECT LIGHT

comando:

Intervalo:

Descreve: Este comando ndo é necessdrio para utilizagdo tipica, umavezquea
luz (LIGHT) (ou seja LED VERMELHO) incorporada é conectada
automaticamente.

Volta a conectar um LED VERMELHO incorporado. A LUZ é sempre
conectada quando o sistema éreposto, ou ligado, ou o comando
BEGIN for utilizado pararepor o estado do sistema. Nao é
necessario qualquer nimero de pin.

CONNECT LIGHT

Resultado: Conecta o LED (vermelho) digitalincorporado no pin conhecido.
Apenas digital.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

COLOR

Comando: COLOR

Sintaxe de CONNECT COLOR

comando:

Intervalo:

Descreve: Este comando ndo é necessario para utilizagdo tipica, umavez que

0 COLOR LED incorporado é ligado automaticamente.

(Re)liga 0 RGB LED interno. N3o sdo necessarios pinos para este que
este comando funcione, uma vez que os pinos internos sdo
conhecidos. Este sensor é ligado automaticamente quando o TI-
Innovator e ligado inicialmente e quando é utilizando o comando
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Comando: COLOR

BEGIN. Quando desligado, sdo libertados dois sinais PWM para
utilizagdo externa por outros pinos.

CONNECT COLOR
Resultado: Liga o RGB LED incorporado a pinos na placa. Utiliza 3 PWM.
Tipo ou Controlo
Componente
enderecavel:
SOUND

Comando: SOUND

Sintaxe de CONNECT SOUND

comando:

Intervalo:

Descreve: Este comando ndo é necessario para utilizagdo tipica, umavez que

o objeto interno SOUND é conectado automaticamente.

Volta a conectar a colunaincorporada para geragdo de som. Ndo é
necessario qualquer pin, uma vez que utiliza um fixo conhecido

paraosinal.
CONNECT SOUND
Resultado: Conectaacolunaincorporada ao pin digital de saida.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
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CONNECT-Input

CONNECT associa um determinado controlo ou sensor a um pin ou porta no TI-

Innovator. Se o controlo o sensor especificado estiver a ser utilizado, sera gerado um
erro. Se o pin ou porta especificada no comando CONNECT estiver atualmente a ser
utilizada, serd gerado um erro.

O comando CONNECT ndo gera uma resposta ativa, mas podem ocorrer diversos erros
durante uma tentativa de conexado, tais como pin em utilizagdo, ndo suportado, opgdes
invalidas, opgOes incorretas, etc.

CONNECT “algo” [TO] IN1/IN2/IN3/0UT1/0UT2/0UT3/BB1

Comando:

CONNECT

Sintaxe de
comando:

CONNECT

Intervalo:

Descreve:

Associa um sensor ou controlo a uma determinada porta ou pin(s).
Coloca o(s) respetivo(s) pin(s) em utilizagdo

Resultado:

Tipo ou
Componente
enderegavel:

DHT i [TO] IN n

CE Calculadoras

Send ("CONNECT]
MEDHT
2:RANGER
3:LIGHTLEVEL
4: TEMPERATURE
5:MOISTURE
6:MAGNETIC
7:VERNIER
8:ANALOG. IN
94DIGITAL. IN

TI-Nspire™ CX

2 RANGER

3 LIGHTLEVEL ) »
4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Output  »
5 MOISTURE ONNECT-Input 0
6 MAGNETIC »
7 VERNIER ANGE »
8 ANALOGIN VERAGE »
9 DIGITALIN ISCONNECT-Output »

A SWITCH ISCONNECT-Input >

- »

Send("CONNECT]
@TSWITCH
A:BUTTON
B:MOTION
C:POTENTIOMETER
D: THERMISTOR
E:RGB

F : LOUDNESS
G: BB

PORT
[EBSend("CONNECT

% 1 Actions » IR
- ET 3

9 DIGITALIN EAD »
A SWITCH »
B BUTTON
C MOTION
D POTENTIOMETER
E THERMISTOR V)

RGB ONNECT-Output
G LOUDNESS ONNECT-Input
H BBPORT

|_Send "CONNECT ~

Comando:

DHT i [TO] IN n

Sintaxe de

CONNECT DHT i [TO]IN n
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Comando: DHT i [TO] IN n

comando:

Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius
Leitura da humidade de o a 100%

Descreve: O sensor de temperatura e humidade DHT pode ser ligado através
deste objeto. O DHT pode ser um DHT11 ou DHT22 e é identificado
automaticamente quando ligado ao sistema através de umalinha
desinal digital.

CONNECT DHT i [TO] IN1

Resultado: Sensores de humidade/temperatura digitais (DHT11/DHT22, o tipo
é detetado automaticamente).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

RANGER i [TO] IN n

Comando: RANGER i [TO] IN n

Sintaxe de CONNECT RANGER i [TO] IN n

comando:

Intervalo:

Descreve: Conecteum mddulo de detegdo de distancia ultrassénico auma
porta de entrada. CONNECT RANGER 1i [TO] IN 1

Resultado: Sensores ultrassénicos com pinos de disparo/eco individuais ou o
mesmo pin utilizado para disparo/eco.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n

Comando: LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n
Sintaxe de CONNECT LIGHTLEVELi [TO] IN n/BB n
comando:
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Comando: LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)

Descreve: Conectaum sensor de luz externo. Os sensores de luz externos
podem ser sensores analdgicos.
CONNECT LIGHTLEVEL 1i [TO] IN1

Resultado: O sensor deluz externo esta conectado a porta genérica.

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Comando: TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Sintaxe de CONNECT TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

comando:

Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius. O intervalo
depende do sensor de temperatura especifico em utilizagdo.
Leitura da humidade de o a 100%

Descreve: Liga um sensor de temperatura ao sistema utilizando um dos vérios

métodos de conexdo.

Nota: O sensor de temperatura esta incluido no pacote de placa de
ensaio

Se o sensor for baseado num termistor e fornecer uma saida digital,
utiliza um Unico pin de entrada analdgica. Se for um sensor de
temperatura digital DS18B20, utiliza um Unico pin GPIO digital
bidirecional.

Os sensores de temperatura de termistor analégicos sdo, por
predefini¢do, assumidos como sendo um termistor PTC. Se o
termistor é NTC, pode ser adicionada uma palavra chave opcional
paraasequéncia de comando de conexdo para alterar o estilo do
termistor.

O sensor de temperatura de termistor utiliza um conjunto
especificos de constantes de termistor, diferentes das utilizadas
pelo objeto THERMISTOR, para converter a leitura numa leitura de
temperatura. As constantes sdo utilizadas no modelo Steinhart-
Hart para converter a leitura analdgica para temperatura.
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Comando: TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n
Descrigdo Valor
Cc1 8.76741e-8
Cc2 2.34125e-4
c3 1.129148e-3
R1-resisténcia de referéncia 10000.0 ohms
CONNECT TEMPERATURE i [TO] IN 1 —sensor de termistor conectado
aentrada analdgica.
CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 1 —digital DS18B20 ligado a pin
digital.
CONNECT TEMPERATURE i [TO] 12 C—LM75A ligado a porta 12C.
CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 5 NTC—conecta um sensor de
temperatura analégico a entrada analdgica e especificaum
termistor NTC.
CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 6 PTC—conecta um sensor de
temperatura analégico a entrada analdgica e especificaum
termistor PTC.
Resultado: Sensor de temperatura analdgico.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:

MOISTURE i [TO] IN n/BB n

Comando: MOISTURE i [TO] IN n/BB n

Sintaxe de CONNECT MOISTURE i [TO] IN n/BB n

comando:

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)

Descreve: Conectaum sensor de humidade analdgico para devolver leituras
de humidade relativa.
CONNECT MOISTURE 1i [TO]IN 1

Resultado: Sensores de humidade analégicos.

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:
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MAGNETIC

Comando: MAGNETICi [TO] IN n
Sintaxe de CONNECT MAGNETIC1TOIN1
comando:
Intervalo
Descreve: O sensor MAGNETIC é usado para detetar a presenga de um campo
magnético. Utilize o efeito de Hall. Também é conhecido como
sensor de efeito de Hall.
Resultado: O sensor MAGNETIC esta agora disponivel para utilizagdo.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
VERNIER
Comando: CONNECT VERNIERi TOIN n
Sintaxe de CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS LIGHT
comando: CONNECT VERNIER 2 TO IN 2 AS ACCEL
CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS ENERGY
Intervalo
Descreve: Este comando é usado quando um sensor analégico Vernier esta
conectado ao TI-Innovator™ Hub através de TI-SensorLink
Existe suporte para trés sensores analégicos Vernier adicionais
e |IS-BTA
e LGA-BTA
e VES-BTA
Resultado:
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
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ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n

Comando: ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n

Sintaxe de CONNECT ANALOG.IN i [TO]IN n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Conecta um sensor de entrada “analégico” genérico aum
pin/porta que suporta entrada analdgica.
CONNECT ANALOG.INi[TO]IN 1
CONNECT ANALOG.IN i [TO] BB 5

Resultado: Conecta uma entrada analdgica a um pin que suporta essa fungdo
(erro se o fixo ndo tiver capacidade para entrada analdgica).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

DIGITAL.IN i [TO] IN n/BB n [[AS] INPUT| PULLUP| PULLDOWN]

Comando: DIGITAL.IN i [TO] IN n/BB n [[AS]
INPUT | PULLUP| PULLDOWN]

Sintaxe de CONNECT DIGITAL.IN i [TO] IN n/OUT n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Connecta um objeto digital genérico aum pin ou porta
especificado. O pin conectado é configurado como um sinal de
saida digital, LOW predefinido ou um sinal de entrada digital, INPUT
por predefinigdo sem pullup ou pulldown ativado.

O numero deindice pode referir-se a uma entrada ou uma saida. O
indice é partilhado por ambos os itens, uma vez que um sinal
DIGITAL pode ser uma entrada ou uma saida.

CONNECT DIGITAL.IN 1 [TO]IN 1

Resultado: Liga o pin a um estado de entrada predefinida de objeto digital,
predefinicdo INPUT.

Tipo ou Controlo/Sensor

Componente

enderecavel:
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SWITCH i [TO] IN n/BB n

Comando: SWITCH i [TO] IN n/BB n

Sintaxe de CONNECT SWITCHi [TO]IN n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Conectaum interruptor externo a um pin de entrada digital. A
tarefa de botdo ira monitorizar o estado do interruptor,
permitindo a comunicagdo parainterruptor ligado, ndo ligado e
estava ligado desde a tltima verificagdo. O pin conectado é definido
paraum estado de entrada digital com o seu pendente ativado. O
outro lado do interruptor é conectado a um pin de fonte de
alimentagdo (3,3 v) (ou de 5v caso se utilize a porta IN3). Os
interruptores partilham o espago de nimero com Botdes.
CONNECT SWITCH1[TO]IN 1
CONNECT SWITCH 2 [TO] BB 5

Resultado: Conectaum objeto deinterruptor (semelhante a botdo, mas
conectado a Vecem vez de Gnd quando ativado.)

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

BUTTON i [TO] IN n/BB n

Comando: BUTTON i [TO] IN n/BB n

Sintaxe de CONNECTBUTTON i [TO]IN n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Liga um botdo externo a um pin de entrada digital. A tarefa de
botdo ird monitorizar o estado do botdo, permitindo a
comunicagdo para o botdo premido, ndo premido e foi premido
desde a Ultima verificagdo. O pin ligado é definido para um estado
de entrada digital com o seu pullup ativado. O outro lado do botdo
éligado aum pin deterra. Os bot&es partilham o nimero de
espagos com os Interruptores.

CONNECT BUTTON i [TO] IN1

Resultado: Botdo/interruptor/etc. digital

Tipo ou Sensor
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Comando:

BUTTON i [TO] IN n/BB n

Componente
enderecavel:

MOTION i [TO] IN n/BB n

Comando: MOTION i [TO] IN n/BB n

Sintaxe de CONNECT MOTION i [TO] IN n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Conecta um sensor de detegdo de movimentos PIR (infravermelhos
passivos) digital a um pin de entrada digital. Este sensor é
monitorizado da mesma forma que os objetos de botdo paraum
resultado em trés estados.

CONNECT MOTION 1i [TO]IN 1

Resultado: Detetores de movimento deI/R passivos.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n

Comando: POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n
Sintaxe de CONNECT POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n
comando:
Intervalo:
Descreve: Conecta uma caixa deslizante externa ou potencidémetro rotativo a
um pin de entrada analégico.
CONNECT POTENTIOMETER 1i [TO] IN 2
CONNECT POTENTIOMETER 1 [TO] BB 2
Resultado: Sensores de potencidémetro rotativo.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
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THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Comando: THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Sintaxe de CONNECT THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

comando:

Intervalo:

Descreve: Liga um termistor PTC ao sistema utilizando um Unico fixo de

entrada analdgica. O sensor de termistor utiliza os seguintes valores
no modelo Steinhart-Hart para converter a leituranuma

temperatura.
Descrigdo Valor
C1 1.33342e-7
C2 2.22468e-4
C3 1.02119e-3
R1-resisténcia de referéncia 15000.0 ohms

CONNECT THERMISTOR i [TO] IN 1
CONNECT THERMISTOR i [TO] BB 5

Resultado: Termistor analdgico.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:

RGB

Comando: CONNECT RGB

Sintaxe de CONNECT RGB

comando:

Intervalo N/D

Descreve: Este comando configura o Sketch para usar para TI-RGB Array.

Agama deve ser pré-conectada através da porta BB.
Uma conexdo incorreta ird resultar numaindicagdo de erro.

Resultado: A gama RGB estd agora disponivel para utilizagdo no programa.
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Comando: CONNECT RGB

Tipo ou Sensor
Componente | Folhade dadosdaTI-RGB Array
enderegavel:

LOUDNESS i [TO] IN n

Comando: LOUDNESS i [TO] IN n

Sintaxe de CONNECT LOUDNESS i [TO] IN n

comando:

Intervalo:

Descreve: O objeto LOUDNESS mede a intensidade sonora (ruido).

CONNECT LOUDNESS i1 [TO] IN2

Resultado: Sensores analdgicos de intensidade sonora.
Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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BBPORT

Comando: CONNECT BBPORT
Sintaxe de CONNECT BBPORT [valor MASK]
comando:
Intervalo
Descreve: Quando o MASK opcional ndo for especificado, este comando
conectatodos os 10 pinos BB ao objeto BBPORT como pinos 1/0
digitais.
O parametro opcional MASK pode ser usado para conectar de
forma seletiva os pinos especificos. O valor mask pode ser
especificado em formato decimal, bindrio ou hexadecimal. Por
exemplo, 1023 ou OX3FF seleciona todos os 10 pinos e é o valor
mask interno padrao usado pelo objeto BBPORT se um MASK ndo
for especificado.
Outro exemplo: Se apenas o pino BB1 e BB2 for usado, um valor
mask de 3 ou 0x03 sera selecionado nos dois pinos.
Resultado: Se 0 MASK n3o for especificado, o programa pode ler/escrever em
todos os pinos de BBPORT.
Se um MASK estiver especificado, o programa pode escrever nos
pinos especificados.
Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:
BRIGHTNESS
Comando: BRIGHTNESS
Sintaxe de CONNECT BRIGHTNESS
comando:
Intervalo:
Descreve: Este comando ndo é necessario para utilizagdo tipica, umavez que
o sensor BRIGHTNESS incorporado é ligado automaticamente.
(Re)liga o sensor de luzambiente analdgico interno. Ndo é utilizado
qualquer nome de pin ou porta com este objeto interno.
Resultado: Liga o sensor de luzincorporado aum pin de entrada analdgica
conhecido.
Tipo ou Sensor
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Comando: BRIGHTNESS

Componente
enderecavel:

Portas

O menu de definicbes contém operagdes para definir o estado das operagbes de pin
digitais e analdgicas tais como o LED no Hub TI-Innovator™ ou um movimento de
servomotor ligado para estados como ON, OFF, CW (sentido dos ponteiros do relégio)
e CCW (sentido contrario aos dos ponteiros do reldgio).

- 1:0UT1 CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP o
- 2:0UT2 i —
2 0UT2 5 eval(
HOUT 1 3 0UT3 7 RoverRV) »
- 3: OUT 3 2:0UT 2 4 IN1 3 sg:?“coNNEcT—omput »
3:QUT 3 5 IN2 3 Send "CONNECT-Input »
4:IN 1 6 IN3 A Port
- 4:IN 1 S:IN 2 7 12¢ 3 Send 'RANGE y
6:IN 3 8 BB1 = Send "AVERAGE >
5. |N 2 7:12C 9 BB2 > Send "DISCONNECT-Output »
- . 8:BB 1 ABB3 I Send'DISCONNECT-Input »
94BB 2 v ° Manage >
- o3 [ ———
. 9 BB2 5 eval(
- 7:12C BBS ABBs :::avermv; ’
R:BB 4 B BS4 3 Send"CONNECT-Output »
_ . B:BB 5 CBBS ) Send"CONNECT-Input  »
8' BB 1 C:BB 6 D BB6 A Ports ¥
E:gg 'é' EBE7 3 Send'RANGE »
— . : F BBS I Send’AVERAGE »
9:BB 2 F:BB 9 Gees > send "DISCONNECT-Output »
G:BB 10 H BB 10 % Send"DISCONNECT-Input »
— 0:BB 3 [EBBBPORT Manage >
- A:BB4
- B:BB5
- C:BB6
- D:BB7
- E:BBS8
- F:BB9
- G:BB10

Ver também: Componentes da placa de ensaio e pinos utilizaveis
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RANGE

O comando RANGE é utilizado com diversos sensores de entrada analdgica para
remapear o intervalo do ADC (conversor analdgico/digital) interno de 0 para 16383
(valores de ADC de 14 bits) para um intervalo de virgula flutuante especificado como
0s parametros para este comando, juntamente com o sensor ao qual é aplicado o
intervalo. O formato para definir o intervalo de um sensor é RANGE sensor [i] minimo
maximo. Para remover/repor para a predefini¢gdo o intervalo de um determinado
sensor, defina o valor maximo e minimo para zero. O valor minimo tem de ser inferior
ao valor maximo ao definir-se um intervalo valido.

O intervalo atual de um sensor, se presente, pode ser obtido por READ sensor [i]
RANGE. Serd devolvida uma lista de dois elementos de nimeros sob a forma { minimo,
mdximo }.

Nota: Se ndo tiver sido aplicado qualquer intervalo ao sensor, serd devolvido um erro
caso seja realizada uma tentativa de ler o intervalo do sensor.

O valor de calculo de média de um sensor individual pode ser obtido por READ sensor
[i] RANGE.

RANGE “algo” (para dispositivos analégicos, mapeia o intervalo de ADC de 0 a 16383
para o intervalo especificado, min. < max., min., max. quaisquer valores.)

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

Send ( "RANGE]

% 1 Actions

2 Check -

i= 3 Define 6 eval(

MHBRIGHTNESS e 4 Contro 7 Rover RV)
:LOUDNESS ERIINES ONNECT-Output
:LIGHTLEVEL 2" LOUDNESS 'ONNECT-Input
: TEMPERATURE 3 LIGHTLEVEL
:POTENTIOMETER 4 TEMPERATURE  ANGE
:MOISTURE 5 POTENTIOMETER VERAGE
: THERMISTOR 6 MOISTURE JISCONNECT-Output »
:ANALOG. IN 7 THERMISTOR ISCONNECT=Input »

8 ANALOGIN »

BRIGHTNESS minimo maximo

Comando: BRIGHTNESS minimo maximo
Utilizador avangado

Sintaxe de RANGE BRIGHTNESS minimo maximo

comando:

Intervalo:

Descreve: Altera/Define o mapeamento de valor de entrada ADC a partir do
intervalo 0-16383 de ADC até um intervalo selecionado pelo
utilizador. Aleitura de sensor resultante € mapeada para este valor
e édevolvido um resultado de virgula flutuante. Por predefini¢do, o
sensor de BRIGHTNESS incorporado apresenta um intervalo de 0-
100.
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Comando: BRIGHTNESS minimo maximo
Utilizador avangado
RANGE BRIGHTNESS minimo maximo
Resultado: Define o mapeamento para o sensor de brilho/luzincorporado.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:

LOUDNESS i minimo maximo

Comando: LOUDNESS i minimo maximo
Utilizador avangado

Sintaxe de RANGE LOUDNESS i minimo maximo

comando:

Intervalo:

Descreve: Altera/Define o mapeamento de valor de entrada ADC a partir do
intervalo 0-16383 de ADC até um intervalo selecionado pelo
utilizador. A leitura de sensor resultante € mapeada para este valor
e édevolvido um resultado de virgula flutuante.

RANGE LOUDNESS i minimo maximo

Resultado: Define o mapeamento para o sensor de intensidade sonora.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

LIGHTLEVEL i minimo maximo

Comando: LIGHTLEVEL i minimo maximo

Utilizador avangado
Sintaxe de RANGE LIGHTLEVEL i minimo maximo
comando:
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Comando: LIGHTLEVEL i minimo maximo
Utilizador avangado

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)

Descreve: Altera/Define o mapeamento de valor de entrada ADC a partir do
intervalo 0-16383 de ADC até um intervalo selecionado pelo
utilizador. Aleitura de sensor resultante é mapeada para este valor
e édevolvido um resultado de virgula flutuante.

RANGE LIGHTLEVEL i minimo maximo

Resultado: Define o mapeamento para o sensor de luzincorporado
(analdgico).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

TEMPERATURE i minimo maximo

Comando: TEMPERATURE i minimo maximo
Utilizador avangado
Comando RANGE TEMPERATURE i minimo maximo
Sintaxe:
Intervalo:
Descreve: .
RANGE TEMPERATURE i minimo maximo
Resultado: Define o mapeamento para o sensor analégico de humidade do
solo.
Tipo ou Sensor
Enderegével
Componente:
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POTENTIOMETER i minimo maximo

Comando: POTENTIOMETER i minimo maximo
Utilizador avangado

Sintaxe de RANGE POTENTIOMETER i minimo maximo

comando:

Intervalo:

Descreve: Altera/Define o mapeamento de valor de entrada ADC a partir do
intervalo 0-16383 de ADC até um intervalo selecionado pelo
utilizador. Aleitura de sensor resultante é mapeada para este valor
e édevolvido um resultado de virgula flutuante. RANGE
POTENTIOMETER i minimo maximo

Resultado: Define o mapeamento para potenciémetros rotativos/lineares.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

MOISTURE i minimo maximo

Comando: MOISTURE i minimo maximo
Utilizador avangado

Sintaxe de RANGE MOISTURE i minimo maximo

comando:

Intervalo: Um valor inteiro entre 0 e 16383 (resolugdo de 14 bits)

Descreve: Altera/Define o mapeamento de valor de entrada ADC a partir do
intervalo 0-16383 de ADC até um intervalo selecionado pelo
utilizador. Aleitura de sensor resultante € mapeada para este valor
e édevolvido um resultado de virgula flutuante.

RANGE MOISTURE i minimo maximo

Resultado: Define 0 mapeamento para o sensor analdgico de humidade do
solo.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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THERMISTOR i minimo maximo
Comando: THERMISTOR i minimo maximo
Utilizador avangado

Comando RANGE THERMISTOR i minimo maximo
Sintaxe:
Intervalo:
Descreve: .

RANGE THERMISTOR i minimo maximo
Resultado: Define 0 mapeamento para XXXXXXXXXX.
Tipo ou Sensor
Enderegével
Componente:

ANALOG.IN i minimo maximo

Comando: ANALOG.IN i minimo maximo
Utilizador avangado

Sintaxe de RANGE ANALOG.IN i minimo maximo

comando:

Intervalo:

Descreve: Altera/Define o mapeamento de valor de entrada ADC a partir do
intervalo 0-16383 de ADC até um intervalo selecionado pelo
utilizador. Aleitura de sensor resultante é mapeada para este valor
e édevolvido um resultado de virgula flutuante.

RANGE ANALOG.IN i minimo maximo

Resultado: Define o mapeamento para objetos genéricos de entrada
analdgica.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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AVERAGE

O comando AVERAGE ¢ utilizado para definir o nimero de amostras de ADC (conversor
analdgico/digital) colhidas para representar uma Unica leitura do sensor analdgico.

Por predefini¢ao, o TI-Innovator™ Hub define um valor global de trés (3) leituras a fazer
para uma medicdo de sensor. Isso é realizado para reduzir a variagdao devido a ruido,
etc. Esta predefini¢cdo pode ser ajustada entre 1 e 25 através do comando SET
AVERAGING n. A predefini¢do atual pode ser obtida pelo comando READ AVERAGING.

Para sensores individuais, a predefini¢cdo pode ser alterada apoés a operagao CONNECT
utilizando o comando AVERAGE. O formato é o valor AVERAGE do sensor [i] em que o
sensor € um sensor a partir da tabela abaixo, [i] é o indice, se necessario para
identificar o sensor especifico e o valor € um nimero de 1 a 25.

O sensor, quando uma amostra é solicitada, ira realizar um nimero de valor de
leituras, com intervalos de 0 microssegundos, somando as leituras em conjunto e
calculando a respetiva média pela nimero de leituras realizadas.

Pode ser obtido um valor de cdlculo de média de sensores individuais por READ sensor
[i] AVERAGE.

AVERAGE “algo” (para dispositivos analdgicos, define o valor de sobreamostragem
individual para leitura, de 1 a 25)

Comando: AVERAGE

Sintaxe de AVERAGE
comando:
Descreve: Especifica o niumero de leituras analégicas a realizar num sensor

especifico para obter uma Unica leitura desse sensor. Os valores
validos sdo de 1a 25 leituras, tiradas com 10 microssegundos de
intervalo e e com média calculadas entre as mesmas. Os sensores
utilizam a predefinigdo do sistema de 3 leituras se ndo for alterada
através da modificagdo da definigdo global do sistema através de
um comando SET AVERAGING.

Resultado:

Tipo ou
Componente
enderegavel:

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

EBRIGHTNESS
:LOUDNESS
LIGHTLEVEL
TEMPERATURE
POTENTIOMETER
MOISTURE
THERMISTOR
ANALOG. IN

% 1 Actions
2 Check
Define 4 Wait
ontro 5_Get

2 LOUDNESS %)

3 LIGHTLEVEL ONNECT-Output
4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Input
5 POTENTIOMETER

6 MOISTURE ANGE

7 THERMISTOR VERAGE

8 ANALOG.IN ~

N AR WN
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BRIGHTNESS n

Comando: BRIGHTNESS n

Sintaxe de AVERAGE BRIGHTNESS n

comando:

Intervalo: Em que nseexpandedela25

Descreve: Define o numero de leituras a partir do ADC a utilizar para o sensor
deluzincorporado.

Resultado: Define a sobreamostragem para o sensor de brilho/luz
incorporado.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

LOUDNESS i n

Comando: LOUDNESS i n

Sintaxe de AVERAGE LOUDNESS in

comando:

Intervalo: -em quenseexpandede la25

Descreve: Define o numero de leituras a partir do ADC a utilizar com um
sensor deintensidade sonora externo.

Resultado: Define a sobreamostragem para o sensor analdgico de intensidade
sonora.

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

LIGHTLEVEL i n

Comando: LIGHTLEVEL i n

Sintaxe de AVERAGE LIGHTLEVELin
comando:

Intervalo: -em quenseexpandedela?25
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Comando: LIGHTLEVEL i n

Descreve: Define o numero de leituras a partir do ADC a utilizar para o sensor
deluz externoconectado a uma entrada analdgica. Ndo suporta
sensoresdeluz2C.

Resultado: Define a sobreamostragem para o sensor de luzincorporado
(analdgico).

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

TEMPERATURE i n

Comando: TEMPERATURE i n

Sintaxe de AVERAGE TEMPERATURE in

comando:

Intervalo: Em que nseexpandedela25

Descreve: Define o nimero de leituras a partir do ADC a utilizar para o sensor
detemperatura externo conectado a uma entrada analdgica. Ndo
suporta sensores de temperatura 12Cou digitais.

Resultado: Ao utilizar um sensor de temperatura de termistor analdgico, faz
uma sobre amostragem deste muitas vezes.

Tipo ou Sensor

Enderegavel

Componente:

POTENTIOMETER i n

Comando: POTENTIOMETER i n

Sintaxe de AVERAGE POTENTIOMETER in

comando:

Intervalo: Em que nseexpandedela25

Descreve: Define o nimero de leituras a partir do ADC a utilizar com um
potencidémetro externo, quer seja um modelo linear ou rotativo.

Resultado: Define a sobreamostragem para potenciémetros

rotativos/lineares.
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Comando: POTENTIOMETER i n

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

MOISTURE i n

Comando: MOISTURE i n

Sintaxe de AVERAGE MOISTURE in

comando:

Intervalo: -em quenseexpandedela25

Descreve: Define o numero de leituras a partir do ADC a utilizar com um
sensor de humidade externo.

Resultado: Define a sobreamostragem para um sensor analégico de humidade
do solo.

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

THERMISTOR i n

Comando: THERMISTOR i n

Sintaxe de AVERAGE THERMISTOR in

comando:

Intervalo: Em que nseexpandedela25

Descreve: Define o nimero de leituras a partir do ADC a utilizar com um
termistor externo conectado a uma entrada analdgica.

Resultado: Define a sobreamostragem para a entrada analdgica do dispositivo
termistor.

Tipo ou Sensor

Enderegével

Componente:
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ANALOG.INin

Comando: ANALOG.INin

Sintaxe de AVERAGE ANALOG.IN in

comando:

Intervalo: Em que nse expandede1a25

Descreve: Define o nimero de leituras do ADC a utilizar para o sensor

analdgico conectado a este item analdgico genérico.

Resultado: Define a contagem de sobreamostragem para a entrada analdgica
genérica.
Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:
PERIOD n

Comando: PERIOD n

Sintaxe de PERIOD n

comando:

Intervalo:

Descreve: O comando AVERAGE é um mais especifico para PERIOD pelo facto

de especificar quantos periodos distintos serdo medidos e dos quais
sera calculada a média em conjunto para obter a medigdo
pretendida. Podem ser recolhidas até 25 amostras para obter a
medigdo de periodo paraum determinado pin.

Resultado: Define o nimero de amostras de frequéncia a recolher das quais
sera calculada a média em conjunto para gerar o periodo.

Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:
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DISCONNECT-Output

DISCONNECT quebra a associagdo entre um controlo ou sensor especificado e o
pin/porta a qual esta associado. Se o sensor ou controlo especificado n3o estiver
conectado atualmente a nada, é gerado um erro.

O comando DISCONNECT ndo gera uma resposta ativa, para além de possiveis
respostas de erro. Os pinos associados a um sensor ou controlo ativamente conectado
sdo libertados da utilizagdo e, em geral, sdo definidos para um estado de entrada

digital sem pullup/pulldown ativado.

DISCONNECT - desconecta algo que foi conectado, por indice se necessario.

Comando: DISCONNECT-Output

Sintaxe de DISCONNECT

comando:

Intervalo:

Descreve: Remove a associagdo de um sensor ou controlo aum pin ou
conjunto de pinos, se essa associagao existir.
Volta a colocar o(s) pin(s) num estado de OUTPUT.

Resultado:

Tipo ou

Componente

enderecavel:

CE Calculadoras
Send("DISCONNECT]
MELED

2:RGB

3: SPEAKER

4:POWER
S: SERVO. CONTINUOUS

TI-Nspire™ CX

» il
2 RGB

3 SPEAKER

4 POWER NECT-Output
5 SERVO.CONTINUOUS NECT-Input

6 ANALOG.OUT

7 VIBEMOTOR SE

6: ANALOG. OUT 8 BUZZER AGE
7:VIB.MOTOR 9 RELAY ONNECT-Output §
8:BUZZER A SERVO ONNECT-Input »
9YRELRY > D)
# 1 Ao ]
Send("DISCONNECT] 5 SERVO.CONTINUOUS

6TANALOG. OUT 6 ANALOG.OUT »
7:VIB.MOTOR 7 VIB.MOTOR NECT-Output ~ *»
8:BUZZER 8 BUZZER NECT-nput »
9: RELAY 9 RELAY ’
[EHSERVO A SERVO € »
A: SQUAREWAVE B SQUAREWAVE AGE >
B:DIGITAL.OUT C DIGITAL.OUT ONNECT-Output »
C:BBPOR D BEPORT ONNECT-Input »

T
D: Send("DISCONNECT

E_Send "'DISCONNECT |
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LED i

Comando:

LED i

Sintaxe decomando: | DISCONNECT LEDi

Intervalo:

Descreve: Desliga um objeto LED externo do sistema.

Resultado: O LEDiesta desligado

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

RGB i

Comando: RGB i

Sintaxe de DISCONNECT RGB i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desconecta um RGB LED externo do sistema. Estes objetos utilizam
trés sinais PWM de hardware para funcionarem corretamentee,
porisso, no langamento inicial do produto, o objeto COLOR interno
tem de ser desconectao para conectar um destes objetos.

Resultado: Desconecta RGB e liberta saidas PWM para outras utilizagdes.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SPEAKER i

Comando: SPEAKER i

Sintaxe de DISCONNECT SPEAKER i

comando:
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Comando: SPEAKER i

Intervalo:

Descreve: Desconecta uma coluna de um pin de saida digital.

Resultado: Desconecta uma coluna de um pin de saida digital.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

ALIMENTACAO

Comando: DISCONNECT POWER i

Sintaxe de DISCONNECT POWER 1

comando:

Intervalo

Descreve: Este comando remove o dispositivo POWER nomeado do
programa.

Resultado: O dispositivo POWER nomeado ndo pode ser usado no programa
apésum comando DISCONNECT.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SERVO CONTINOUS i

Comando: SERVO CONTINOUSiI

Sintaxe de DISCONNECT SERVO CONTINOUSi

comando:

Intervalo:

Descreve: Desconectar um SERVOmotor de rastreio ou continuo do pin
digital associado ao motor.

Resultado: Servomotor desconectado.
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Comando: SERVO CONTINOUSi

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

ANALOG.OUT i

Comando: ANALOG.OUT i

Sintaxe de DISCONNECT ANALOG.OUT i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desliga o dispositivo de saida analdgica genérico ligado especificado,
libertando uma PWM mapedvel de hardware se estiver a ser
utilizada com o objeto.

Resultado: Desliga uma saida PWM analdgica genérica do pin.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

VIB.MOTOR

Comando: VIB.MOTOR i [TO] PWM

Comando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Sintaxe:

Intervalo: PWM de 0 (nada) a 255 (totalmente ligado)

Descreve: Interface de controlo do motor de vibragdo.

Resultado: Vibragdes: aintensidade é um valor entre 0 e 255.

Tipo ou Controlo

Enderegavel

Componente:
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BUZZER i

Comando: BUZZER i
Sintaxe de DISCONNECT BUZZER i
comando:
Intervalo:
Descreve: Desliga um alarme ativo do sistema.
Os alarmes ativos reproduzem um som quando o seu sinal esta
definido para alto/ligado e param o som quando o sinal é descido
paraterra.
DISCONNECT BUZZER i
Resultado: Alarmes ACTIVE desligados de um pin digital.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
RELAY i
Comando: RELAY i
Sintaxe de DISCONNECT RELAY i
comando:
Intervalo:
Descreve: Desconecta uma interface de relé digital do sistema.
Resultado: Relé desconectado.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
SERVO i
Comando: SERVO i
Sintaxe de DISCONNECT SERVO i
comando:
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Comando: SERVO i

Intervalo:

Descreve: Desconectar um SERVOmotor de rastreio ou continuo do pin
digital associado ao motor.

Resultado: Servomotor desconectado.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

SQUAREWAVE i

Comando: SQUAREWAVE i

Sintaxe de DISCONNECT SQUAREWAVE i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desconecta o gerador de onda quadrada gerado por software a
partir de um pin de saida digital associado. O pin reverte para
entrada digital quando é desconectado.

Resultado: Desconecta afungdo de onda quadrada do(s) pin(s), para a geragdo
deondaquadrada.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

DIGITAL.OUT i

Comando: DIGITAL.OUT i

Sintaxe de DISCONNECT DIGITAL.OUT i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desliga um objeto DIGITAL genérico. O pin associado é revertido

paraum pin de INPUT digital sem pullup ou pulldown ativado. O
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Comando: DIGITAL.OUT i
numero de objeto DIGITAL pode ser utilizado para se referir ao
mesmo pin em forma de entrada ou de saida...

Resultado: Desliga o objeto de entrada digital.

Tipo ou Controlo/Sensor

Componente

enderecavel:
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BBPORT

Comando: DISCONNECT BBPORT
Sintaxe de DISCONNECT BBPORT
comando:
Intervalo
Descreve: Desconectatodos os pinos objeto de BBPORT e redefine tais pinos
parao estado de INPUT padrdo e inutilizado/disponivel para outra
utilizagdo.
Resultado: O objeto BBPORT deixa de estar disponivel para utilizagdo no
programa.
Tipo ou Controlo/Sensor
Componente
enderecavel:
LIGHT

Comando: LIGHT

Sintaxe de DISCONNECT LIGHT

comando:

Intervalo:

Descreve: Desconecta o LED VERMELHO incorporado utilizado para controlo

de programa direto a partir do sistema.

Resultado: LEDincorporado desconectado
Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:
COLOR

Comando: COLOR

Sintaxe de DISCONNECT COLOR
comando:
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Comando: COLOR

Intervalo:

Descreve: Desliga o item RGB LED incorporado da utilizagdo. Esta agdo (no
langamento inicial do TI-Innovator™) liberta trés (3) sinais PWM
mapedveis por hardware para utilizagdo noutros pinos.

Resultado: Desliga o RGB LED incorporado.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SOUND

Comando: SOUND

Sintaxe de DISCONNECT SOUND

comando:

Intervalo:

Descreve: Desconectaa colunaincorporada do seu pin digital.

Resultado: Desconectaacolunaincorporada.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

DCMOTOR i

Comando: DCMOTOR i

Sintaxe de DISCONNECT DCMOTOR i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desliga um objeto DCMOTOR do sistema. DCMOTOR, ANALOG.OUT e

SQUAREWAVE partilham todos os mesmo espago de nimero de
itens. DCMOTOR requer alimentagdo externa.
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Comando:

DCMOTOR i

Resultado: Desliga DCMOTOR do pin.
Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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DISCONNECT-Input

DISCONNECT quebra a associagdo entre um controlo ou sensor especificado e o
pin/porta a qual estd associado. Se o sensor ou controlo especificado n3o estiver
conectado atualmente a nada, é gerado um erro.

O comando DISCONNECT ndo gera uma resposta ativa, para além de possiveis
respostas de erro. Os pinos associados a um sensor ou controlo ativamente conectado
sdo libertados da utilizagdo e, em geral, sdo definidos para um estado de entrada
digital sem pullup/pulldown ativado.

DISCONNECT - desconecta algo que foi conectado, por indice se necessario.

Comando: DISCONNECT-Input...

Sintaxede DISCONNECT

comando:

Intervalo:

Descreve: Remove a associagdo de um sensor ou controlo aum pin ou

conjunto de pinos, se essa associagdo existir. Volta a colocar o(s)
pinos(s) num estado de INPUT.

Resultado:

Tipo ou

Componente

enderegavel:
CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
—
2 RANGER
EDHT 3 LIGHTLEVEL n 3
2: RANGER 4 TEMPERATURE NNECT-Output ~ »
3:LIGHTLEVEL 5 MOISTURE NNECT-Input v
4: TEMPERATURE 6 MAGNETIC ,
5:MOISTURE 7 VERNIER NGE ,
6:MAGNETIC 8 ANALOGIN ZRAGE v
7: VERNIER 9 DIGITALIN SCONNECT-Output
8:ANALOG. IN A SWITCH JCONNECT-Input ¥
94DIGITAL. IN - »
9 DIGITALIN
[ERSWITCH A SWITCH n 3
A:BUTTON B BUTTON NNECT-Output ~ »
B:MOTION C MOTION NNECT-Input v
C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER ,
D: THERMISTOR E THERMISTOR NGE ,
E:RGB F RGB ZRAGE v
F : LOUDNESS G LOUDNESS SCONNECT-Output
G:BBPORT H BBPORT JCONNECT-Input »
H:Send("DISCONNECT »

DHTi
Comando: DHT i
Sintaxe de DISCONNECT DHT i
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Comando: DHT i

comando:

Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius
Leitura da humidade de o a 100%

Descreve: Desliga o DHT de humidade digital especifico e o sensor de
temperatura do sistema. Isso também remove esse objeto da lista
de leitura de periodo dos sensores semelhantes na tarefa DHT.

Resultado: Sensor(es) de humidade/temperatura digital(is) desligado(s).

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

RANGER i

Comando: RANGER i

Sintaxe de DISCONNECT RANGER i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desconecta um sensor ultrassénico digital dos dois pinos que
utiliza.
Resultado: Sensor ultrassénico desconectado.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
LIGHTLEVEL i
Comando: LIGHTLEVEL i
Comando DISCONNECT LIGHTLEVEL i
Sintaxe:
Intervalo:
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Comando:

LIGHTLEVEL i

Descreve: Desconecta um sensor de luz externo.

Resultado: Sensor deluz desconectado.

Tipo ou Sensor

Enderegével

Componente:

TEMPERATURE i

Comando: TEMPERATURE i

Sintaxe de DISCONNECT TEMPERATURE i

comando:

Intervalo: A predefinicdo da leitura da temperatura é em Celsius. O intervalo
depende do sensor de temperatura especifico em utilizagdo.
Leitura da humidade de o a 100%

Descreve: Desconecta um sensor de temperatura conectado do sistema. Os
sensores de TEMPERATURE podem ser analdgicos (do estilo
termistor). Desconectando a partir do analdgico ou digital reverte
os pinos associados a ENTRADA.

Resultado: Desconecta o sensor de temperatura.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

MOISTURE i

Comando: MOISTURE i

Comando DISCONNECT MOISTURE i

Sintaxe:

Intervalo:

Descreve: Desconecta um sensor de humidade analdgico.

Resultado: Desconecta sensores de humidade analdgicos.
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Comando: MOISTURE i
Tipo ou Sensor
Enderegével
Componente:
MAGNETIC
Comando: DISCONNECT MAGNETIC i
Sintaxe de DISCONNECT MAGNETIC1
comando:
Intervalo
Descreve: O sensor MAGNETIC é usado para detetar a presenga de um campo
magnético. Utilize o efeito de Hall. Também é conhecido como
sensor de efeito de Hall.
O comando DISCONNECT remove o sensor do programa.
Resultado: O nome “MAGNETIC1” é agora desconectado do sensor. Ndo pode
ser usado no programa apo6s um comando DISCONNECT
Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:
VERNIER

Comando: DISCONNECT VERNIER i

Sintaxe de DISCONNECT VERNIER 1

comando:

Intervalo

Descreve: Este comando remove o dispositivo Vernier nomeado do
programa.

Resultado: Um sensor analégico Vernier conectado ao Tl-Innovator™ Hub
através de um TlI-Sensorlink ndo pode ser usado no programa apds
um comando DISCONNECT.

Tipo ou Sensor
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Comando: DISCONNECT VERNIER i
Componente
enderecavel:
ANALOG.IN i
Comando: ANALOG.IN i
Sintaxe de DISCONNECT ANALOG.IN i
comando:
Intervalo:
Descreve: Desconecta o dispositivo de entrada analdgica especificado.
Resultado: Desconecta a entrada analdgica genérica do pin.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
DIGITAL.IN i

Comando: DIGITAL.IN i

Sintaxe de DISCONNECT DIGITAL.IN i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desliga um objeto DIGITAL genérico. O pin associado é revertido
paraum pin de INPUT digital sem pullup ou pulldown ativado. O
numero de objeto DIGITAL pode ser utilizado para se referir ao
mesmo pin em forma de entrada ou de saida.

Resultado: Desliga o objeto de entrada digital.

Tipo ou Controlo/Sensor

Componente

enderegavel:
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SWITCH

Comando: SWITCH

Sintaxe de DISCONNECT SWITCH i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desconecta um interruptor do seu pin digital. O pin reverte
para o estado INPUT e o interruptor é removido da
sequéncia de leitura na tarefa BUTTON.

Resultado: Desconecta o objeto deinterruptor do pin.

Tipo ou Sensor

Componente

enderecavel:

BUTTON i

Comando: BUTTON i

Sintaxe de DISCONNECT BUTTON i

comando:

Intervalo:

Descreve: Desliga o objeto de botdo especificado de um sistema e remove-o
dalistade bot&es/interruptores lidos na tarefa BUTTON.
Resultado: O botdo/interruptor digital estd desligado.
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
MOTION i
Comando: MOTION i
Sintaxe de DISCONNECT MOTION i
comando:
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Comando: MOTION i

Intervalo:

Descreve: Deconecta um detetor PIR (infravermelhos passivos) de
movimento (MOTION) e remove o objeto da lista de leitura na
tarefa BUTTON.

Resultado: Desconecta detetores de movimento de I/R passivos.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:

POTENTIOMETER i

Comando: POTENTIOMETER i
Sintaxe de DISCONNECT POTENTIOMETER i
comando:
Intervalo:
Descreve: Desconecta uma resisténcia variavel analégica (POTENTIOMETER)
do sistema
Resultado: Desconecta os sensores de potencidmetro rotativo/linear
Tipo ou Sensor
Componente
enderegavel:
THERMISTOR i
Comando: THERMISTOR i
Sintaxe de DISCONNECT THERMISTOR i
comando:
Intervalo:
Descreve: Desconecta um sensor de termistor analdgico do pin associado.
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Comando:

THERMISTOR i

Resultado: Desconecta o termistor analdgico
Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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RGB

Comando: DISCONNECT RGB

Sintaxe de DISCONNECT RGB

comando:

Intervalo

Descreve: O comando DISCONNECT remove TI-RGB Array do programa.
Resultado: ATI-RGB Array ndo pode ser usada no programa apésum

comando DISCONNECT.

Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:
LOUDNESS i
Comando: LOUDNESS i
Sintaxe de DISCONNECT LOUDNESS i
comando:
Intervalo:
Descreve: Desconecta um sensor analdgico de intensidade sonora
(LOUDNESS).
Resultado: Sensor analdgico de intensidade sonora desconectado.
Tipo ou Sensor
Enderecavel
Componente:

206 Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4



BBPORT

Comando: DISCONNECT BBPORT
Sintaxe de DISCONNECT BBPORT
comando:
Intervalo
Descreve: Desconectatodos os pinos objeto de BBPORT e redefine tais pinos
parao estado de INPUT padrdo e inutilizado/disponivel para outra
utilizagdo.
Resultado: O objeto BBPORT deixa de estar disponivel para utilizagdo no
programa.
Tipo ou Controlo/Sensor
Componente
enderecavel:
BRIGHTNESS
Comando: BRIGHTNESS
Sintaxe de DISCONNECT BRIGHTNESS
comando:
Intervalo:
Descreve: Desliga a ligagdo interna para o objeto BRIGHTNESS (sensor de luz)
incorporado.
Resultado: Desliga o sensor LIGHT incorporado.
Tipo ou Sensor
Componente
enderecavel:
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MANAGE

O menu Manage cola um comando Send( com os seguintes itens de gestao.

Str0 é apresentado no ecra inicial com informagdes, se solicitadas no comando.

CE Calculadoras TI-Nspire CX

EBEGIN") : Get (Str@):Disp

% 1 Actions
2 Check B
:= 3 Define 6 eval(
1. 4 Contro7 Rover RV)

2nsf8 Send "CONNECT-Output
'CONNECT-Input

+ISTI"):Get(Str@):Disp
:WHO") : Get (Str@):Disp
:WHAT"): Get (Str@):Disp 2 Send'ISTI"

:HELP") : Get (Str@):Disp 3 Send"WHO'  'RANGE
:VERSION"):Get (Str@):DisP | 4 Send "WHAT" 'AVERAGE »
:ABOUT"): Get (Str@):Pause 5 Send "HELP" "DISCONNECT-Output
6 Send"VERSION' 'DISCONNECT-Input »

7 Send"ABOUT" g B

BEGIN

O comando BEGIN desliga todos os sensores e controlos conectados, reinicializa toda a
memodria de sensores/controlos dentro do esbogo e repde o valor predefinido de média
dos sensores, formatacdo de erros e predefinicdes de controlo de fluxo. Além disso,
todos os fixos de porta INz e os pins do conector de placa de ensaio (BBn) sdo definidos
para o modo de pino INPUT. Todos os pinos de porta OUT# sdo definidos para o estado
INPUT e é permitido que flutuem, incluindo OUT3 que sera lido como elevado devido a
uma resisténcia pullup a partir da alimentagao de 5 V neste pin.

Quando todo o processo estiver concluido, é enviada uma resposta de READY para o
sistema anfitrido. Esta resposta tem de ser aguardada pelo anfitrido antes de
poderem ser realizadas outras operagées. Comandos adicionais podem estar na fila de
comandos para serem executados, mas ndo sera feita qualquer agdo nos mesmos até
que este comando esteja concluido.

BEGIN

Comando: BEGIN

Sintaxe de ENVIAR("BEGIN"
comando:
Descreve: Desassocia 0s sensores das portas ou pinos e repde todas as

definicdes de volta a predefinigdes.

Desconectatodos os objetos de sensores conectados e repde o
sistema no estado como se premisse o botdo RESET.

Resultado: Responde com um "READY" quando concluido.
Tipo ou Nao aplicavel

Componente

enderegavel:
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Nota: O [ :] é utilizado para sequenciar linhas de comandos numa Unica linha de
comando. O menu Manage... cola um conjunto conveniente de comandos para depois
apresentar as informagGes em Str0 no ecra inicial.

ISTI

O comando ISTI é utilizado para sincronizar comunicagdes com o esbogo. A resposta a
este comando tem de ser TISTEM. As respostas podem ter um caracter NUL (0) a
esquerda no arranque inicial do hub Innovator. Todas as respostas do hub Innovator
serdo seguidas por um par CR/LF que pode ou n3o ser despido por camadas de
software no sistema anfitrido antes de a resposta ser recebida pela camada de
aplicagdo no sistema anfitrido.

ISTI
Comando: ISTI
Sintaxe de ISTI
comando:
Descreve: Envia "ISTI" e obtém a resposta "TISTEM".
Resultado: Comando de handshake utilizado para determinar a presenca de
um “esbogo” suportado no Hub Tl-Innovator™
Tipo ou
Componente
enderegavel:
WHO

WHO ¢ um comando de identificagdo (semelhante ao comando de handshake ISTI
abaixo) que pode ser utilizado para determinar que produto esta presente e a executar
o esbogo.

A resposta correta para WHO é “TI INNOVATOR ON MSP432” quando este comando é
enviado para o Hub Tl-Innovator.

WHO

Comando: WHO

Sintaxe de WHO
comando:
Descreve: Comando deidentificagcdo para determinar que produto estd a

executar o esbogo.
Enviar (“WHQ”)
Get StrO

Disp StrO
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Comando:

WHO

Resultado:

Identifica o produto - TIINNOVATOR HUB ON MSP432.

Tipo ou
Componente
enderegavel:

WHAT

O comando WHAT é um comando de identificacdo. A resposta a WHAT para o Tl-
Innovator é “TI INNOVATOR HUB”.

WHAT
Comando: WHAT
Comando WHAT
Sintaxe:
Descreve: Consultado nomedo produto.
Identifica o produto - "TI INNOVATOR HUB"
Enviar (“WHAT”)
Get Str0
Disp StrO
Resultado: Identifica o produto.
Tipo ou
Enderegével
Componente:
HELP

HELP é utilizado para obter informagdes rapidas acerca de cada um destes comandos.
O nome do comando HELP é enviado e gera uma resposta de cadeia com uma
descri¢gdo de uma linha sobre o comando em questao.

HELP
Comando: HELP
Sintaxe de HELP
comando:
Descreve: Forneceinformagdes de ajuda rapida por comando, ou seja, HELP
SET, etc.
Resultado:
Tipo ou
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Comando: HELP

Componente
enderecavel:

Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4 211



VERSION

O comando VERSION tem uma resposta que representa a versdo atual do esbogo
executado pelo HubTl-Innovator™.

A versdo terd a forma grande.pequeno.versdo nos produtos langados; por exemplo,
1.0.0.

VERSION

Comando: VERSION

Sintaxe de VERSION
comando:
Descreve: Devolve o numero da versdo (e possivelmente o nome de stream

Accurev a partir do qual foi construido o esbogo).

Resultado: Comunica a versdo do esbogo no formato
grande. pequeno. patch.versdo.

Enviar (“VERSION”)

Get Str0
Disp StrO
Tipo ou
Componente
enderegavel:
ABOUT

A resposta do comando ABOUT é o nome da linha de produtos, juntamente como uma
data e proprietario dos direitos de autor. A resposta atual a este comando é “TI
INNOVATOR (C)2015-2016 TEXAS INSTRUMENTS”.

ABOUT

Comando: ABOUT

Sintaxe de ABOUT
comando:
Descreve: Devolvido o nome do produto einformagdes sobre os direitos de
autor.
Enviar (“ABOUT”)
Get StrO
Disp StrO
Resultado: Devolve a cadeia dos direitos de autor.

"TI INNOVATOR (C)2015-2016 TEXAS INSTRUMENTS"

Tipo ou
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Comando: ABOUT

Componente
enderecavel:
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Comandos adicionais suportados

Os seguintes conjuntos de comandos suportados nao se encontram nos Menus do Hub.

Comandos SET adicionais

FORMAT ERROR STRING/NUMBER

Comando: FORMAT ERROR STRING/NUMBER
Utilizador avangado

Sintaxe de SET FORMAT ERROR STRING/NUMBER

comando:

Intervalo:

Descreve: Utilizado para definir o formato de devolugdo de erros e som
opcionalem caso de erro.
SET FORMAT ERROR STRING/NUMBER —devolve cddigos de erro em
formato de cadeia ou numérico.

Resultado: Define o formato para a devolugdo de informag&es de erro
(nimeros ou cadeias).

Tipo ou Definigdo

Componente

enderegavel:

FORMAT ERROR NOTE/QUIET

Comando: FORMAT ERROR NOTE/QUIET
Utilizador avangado
Sintaxe de SET FORMAT ERROR NOTE/QUIET
comando:
Intervalo:
Descreve: Utilizado para definir o formato de devolugdo de erros e som

opcionalem caso deerro.
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Comando: FORMAT ERROR NOTE/QUIET

Utilizador avangado

SET FORMAT ERROR NOTE/QUIET —flash de apresentagdo de erros
acompanhado por som da coluna ou sem som.

Resultado: Ativa sons ou desativa sons para além da comunicagdo de
cadeias/nimeros acima.

Tipo ou Definicdo
Componente
enderegavel:

FLOW [TO] ON/OFF

Comando: FLOW [TO] ON/OFF

Utilizador avangado

Sintaxe de SET FLOW [TO] ON/OFF

comando:

Intervalo:

Descreve: Ativa (ON) ou desativa (OFF) o mecanismo de controlo de fluxo de

software entre o esbhogo e o hardware de comunicagdes.

NOTA: Quando o mddulo SEGDISP est4 ligado (CONNECT), esta
definicdo determina se o mddulo de apresentagdo mostra ou ndo
informag&es de erro (controlo de fluxo desativado) ou
profundidade de fila de comandos (controlo de fluxo ativado).

Resultado: Liga o controlo de fluxo xligado/xdesligado ou desliga (sem controlo
de fluxo)

Tipo ou Definigdo

Componente

enderegavel:
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0UT1/2/3 [TO]

Comando: 0uUT1/2/3 [TO]

Sintaxede 0OUT1/2/3[TO]...

comando: SET OUTn 0-255
SET OUTn HIGH/ON
SET OUTn LOW/OFF

Intervalo: Define o valor PMW analdgico na(s) porta(s) OUT do TI-Innovator™
Hub

Descreve: Saida direta deinformagdes para uma determinada porta de saida.

Estas sdo saidas PWM no Hub TI-Innovator™.

Define o valor PMW analdgico na(s) porta(s) OUT do Hub Tl-
Innovator™.

SET OUTn 0-255 —0=desligado, 255=ligado, qualquer outro valor é
um sinal PWM @ 500 Hz com ciclo de funcionamento alto de1a
254, em que esse intervalo fornece uma percentagem do sinalde
tempo alto daformadeonda.

SET OUTn HIGH/ON —igual a 255

SET OUTn LOW/OFF —iguala 0

Resultado: Define o valor PMW analdgico na(s) porta(s) OUTdo Hub TI-
Innovator™.

Tipo ou Porta

Componente

enderegavel:
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Comandos READ adicionais

BUZZER i
Comando: BUZZER i
Sintaxe de READ BUZZER i
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve o estado atual do alarme ativo especificado; 0 = silencioso, 1
=areproduzir som.
Resultado: Devolve o estado do alarme ativo, O=silencioso, 1=ligado
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
COLOR
Comando: COLOR
Sintaxe de READ COLOR
comando:
Intervalo:
Descreve: Lé o estado de saida atual do COLOR RGB LED incorporado com os

subcomponentes .RED, .GREEN, .BLUE. Ao ler todo o item, é
devolvida umallista de trés valores, com valores entre 0 e 255, em
que O=desligado, 255=totalmente ligado e os valores intermédios
indicam niveis de PWM.

READ COLOR - devolve uma lista de 3 valores que representam niveis
de PWM {vermelho, verde, azul }.

READ COLOR.RED

READ COLOR.GREEN

READ COLOR.BLUE

Ver também: RGB i
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Comando:

COLOR

Resultado: Devolve uma lista de 3 valores que representam niveis de PWM {
vermelho, verde, azul }.

Devolve os valores de RED/GREEN/BLUE para o RGB (color) LED
incorporado.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

COLOR.RED

Comando: COLOR RED

Sintaxe de READ COLOR.RED

comando:

Intervalo:

Descreve: Lé o estado de saida atual do COLOR RGB LED incorporado com os
subcomponentes .RED, .GREEN, .BLUE. Ao ler todo o item, é
devolvida umallista de trés valores, com valores entre 0 e 255, em
que O=desligado, 255=totalmente ligado e os valores intermédios
indicam niveis de PWM.

READ COLOR.RED

Resultado: Devolve 3valores que representam niveis de PWM {vermelho }.
Devolve os valores de RED para o RGB (color) LED incorporado.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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COLOR.GREEN

Comando: COLOR GREEN

Sintaxe de READ COLOR.GREEN

comando:

Intervalo:

Descreve: Lé o estado de saida atual do COLOR RGB LED incorporado com os
subcomponentes .RED, .GREEN, .BLUE. Ao ler todo o item, é
devolvidaumal lista de trés valores, com valores entre 0 e 255, em
que O=desligado, 255=totalmente ligado e os valores intermédios
indicam niveis de PWM.

READ COLOR.GREEN

Resultado: Devolve umallista de 3 valores que representam niveis de PWM {
vermelho, verde, azul }.

Devolve os valores de RED/GREEN/BLUE para o RGB (color) LED
incorporado.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

COLOR.BLUE

Comando: COLOR BLUE

Sintaxe de READ COLOR.BLUE

comando:

Intervalo:

Descreve: Lé o estado de saida atual do COLOR RGB LED incorporado com os
subcomponentes .RED, .GREEN, .BLUE. Ao ler todo o item, é
devolvida uma lista de trés valores, com valores entre 0 e 255, em
que O=desligado, 255=totalmente ligado e os valores intermédios
indicam niveis de PWM.

READ COLOR.BLUE
Resultado: Devolve uma lista de 3 valores que representam niveis de PWM {

vermelho, verde, azul }.
Devolve os valores de RED/GREEN/BLUE para o RGB (color) LED

Comandos do Tl-Innovator™ Hub versdo 1.4

219



Comando: COLOR BLUE
incorporado.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
DCMOTOR i
Comando: DCMOTOR i
Sintaxe de READ DCMOTOR i
comando:
Intervalo:
Descreve: Motor que converte energia elétrica de corrente continua em
energia mecanica.
Resultado: Devolve se o dcmotor estd em funcionamento (1) ou parado (0).
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
DIGITAL.OUT i
Comando: DIGITAL.OUT i
Sintaxe de READ DIGITAL.OUT i
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve o estado atual do pin digital ligado ao objeto DIGITALou o

estado em cache do valor de saida digital DEFINIDO pela tltima vez
para o objeto.
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Comando: DIGITAL.OUT i

Resultado: Devolve 0 (saida baixa), 1 (saida alta).
Tipo ou Controlo/Sensor
Componente
enderegavel:
FORMAT

Comando: FORMAT

Utilizador avangado

Sintaxe de READ FORMAT

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve as bandeiras de formacdo atuais para comunicagdo de

erros. O valor devolvido é um valor em bytes que indica varias
bandeiras. Amascara com valores indica as opgdes de
comunicagdo de erros que estdo ativas.

1=cadeias de ERRO comunicadas
2=nuUmeros de ERRO comunicados

+4=SOM DE ERRO ativado, se ndo estiver definido os erros sdo
comunicados de forma silenciosa.

Resultado: Formato de erro de leitura (1=cadeias, 2=nUmeros, +4 para
qualquer um: sons ativados).

Tipo ou Definigdo
Componente
enderecavel:
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FLOW

Comando: FLOW
Utilizador avangado
Sintaxe de READ FLOW
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve a definicdo de controlo de fluxo atual; O=desativado,
1=ativado.
Resultado: Lé o controlo de fluxo atual, 0=nenhum, 1 =xligado/xdesligado
Tipo ou Definigdo
Componente
enderegavel:
IN1/IN2/IN3
Comando: IN1/IN2/IN3
Sintaxe de READIN1
comando: READIN2
READIN3
Intervalo:
Descreve: Lé o valor presente na portaindicada e devolve esse valor ao
anfitrido.
Resultado: Lé o valor da porta analdgica na placa TI STEM
Tipo ou Porta
Componente
enderegavel:
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LAST ERROR

Comando: LAST ERROR
Sintaxe de READ LAST ERROR
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve o ultimo erro comunicado da ultima operagdo. Consoante
a definicdo de FORMAT ERROR, a resposta pode ser uma cadeia
(STRING) ou um niimero (NUMBER).
Resultado: Devolve o ultimo erro encontrado, repde automaticamentea0,
sem erros.
Tipo ou Definigdo
Componente
enderegavel:
LED i
Comando: LED i
Sintaxe de READLED
comando:
Intervalo:
Descreve: Lé o estado atual do LED especificado. Se o LED for digital, é
devolvido um Oou 1 queindica que o LED esta desligado ou ligado.
Se o LED estiver ligado a uma saida PWM, serd devolvido um valor de
0a 255, indicando o nivel de PWM atual, em que 0 é desligado, 255 é
totalmente ligado e os valores intermédios indicam a definigdo de
PWM atual.
Resultado: Obtém o estado do LED, O ou 1 se for digital, 0-255 se for PWM em
analdgico.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
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LIGHT

Comando: LIGHT

Sintaxe de READ LIGHT

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve o estado do LED VERMELHO incorporado (apenas digital).
Um valor de 0 é desconectado e 1 é ligado.

Resultado: Obtém o estado atualdo LED vermelho incorporado (O=desligado,
1=ligado).

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

0uUT1/2/3

Comando: 0ouT1/2/3

Sintaxe de READ OUT1

comando: READ OUT2
READ OUT3

Intervalo:

Descreve: Lé o valor da porta atual como entrada (pode ser uma leitura
digital, uma vez que estas ndo suportam entradas analdgicas).
READ OUT1/0UT2/0UT3

Resultado: Lé o valor da porta analdgica na placa TI STEM.

Tipo ou Porta

Componente

enderegavel:
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PWR

Comando: PWR

Sintaxe de READ PWR

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve o estado atual de presenga de alimentagdo externa

conectada a porta PWR. Aporta PWR é lida e é devolvido um valor
de estado de 0 (ndo presente) ou 1 (presente), consoante esteja ou
ndo disponivel uma alimentagdo externa.

READ PWR

Resultado: Devolve o estado da presenga de alimentagdo externa na porta
PWR (0=n3o presente, 1=alimentagdo externa presente).

Tipo ou Estado
Componente
enderegavel:
RELAY i
Comando: RELAY i
Sintaxe de READ RELAY i
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve o estado atual do relé especificado. 0= OFF, 1=0N.
Resultado: Estado lido do relé - 0=n&o ativo 1=ativo.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
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RESOLUTION

Comando: RESOLUTION
Sintaxe de READ RESOLUTION
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve aresolugdo de bits utilizada pelo sistema para leituras de
ADC.
Resultado: Devolve aresolugdo de ADC utilizada, em bits (a predefinigdo é 14).
Tipo ou Definigdo
Componente
enderegavel:
RGB i

Comando: RGB i

Sintaxe de READRGB i

comando:

Intervalo:

Descreve: O mesmo que o objeto COLOR referido acima e possuiobjetos
secundarios designados por RED, GREEN e BLUE (vermelho, verde e
azul). Este comando devolve o nivel atual de PWM que o objeto
especificado estd a utilizar.

READ RGB i—devolve uma lista de 3 elementos, constituida pelo
nivel de cor {vermelho, verde, azul }.

READ REDi—devolve apenas o nivel atualdo componente
vermelho.

READ GREEN i

READ BLUE i

Resultado: Obtém o estado dos valores de lista de RGB LED, {r,g,b}

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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RED i

Comando: RED i

Sintaxe de READRED i

comando:

Intervalo:

Descreve: O mesmo que o objeto COLOR referido acima e possuiobjetos

secundarios designados por RED, GREEN e BLUE (vermelho, verde e
azul). Este comando devolve o nivel atualde PWM que o objeto
especificado estd a utilizar.

READ RGB i—devolve uma lista de 3 elementos, constituida pelo
nivel de cor {vermelho, verde, azul }.

READ REDi—devolve apenas o nivel atual do componente

vermelho.
Resultado: Obtém o estado do componente RGB RED.
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
GREEN i

Comando: GREEN i

Sintaxe de READ GREEN i

comando:

Intervalo:

Descreve: O mesmo que o objeto COLOR referido acima e possuiobjetos

secundarios designados por RED, GREEN e BLUE (vermelho, verde e
azul). Este comando devolve o nivel atual de PWM que o objeto
especificado estd a utilizar.

READ RGB i—devolve uma lista de 3 elementos, constituida pelo
nivel de cor {vermelho, verde, azul }.

READ GREEN i—devolve apenas o nivel atualdo componente verde.

Resultado: Obtém o estado do componente RGB GREEN.
Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:
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BLUE i

Comando: BLUE i

Sintaxe de READ BLUE i

comando:

Intervalo:

Descreve: O mesmo que o objeto COLOR referido acima e possuiobjetos
secundarios designados por RED, GREEN e BLUE (vermelho, verde e
azul). Este comando devolve o nivel atual de PWM que o objeto
especificado estd a utilizar.

READ RGB i—devolve uma lista de 3 elementos, constituida pelo
nivelde cor {vermelho, verde, azul }.
READ BLUE i—devolve apenas o nivel atualdo componente azul.

Resultado: Obtém o estado do componente RGB BLUE.

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SERVO i

Comando: SERVO i

Sintaxe de READ SERVO i

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve a posi¢do atual de um servomotor de rastreio no intervalo

de-90a 90, OU a velocidade atual de rotagdo de um servomotor
continuo.

Além disso, pode ser lida a definigdo de “calibragdo” atual para o
servo constituida por uma lista de 2 elementos que representa as
larguras superior e inferior do impulso de microssegundo que
corresponde aos intervalos de rastreio/rotacdo.

READ SERVO i—obtém a posigdo de rastreio ou velocidade/diregdo
derotagdo atual.

READ SERVO i CALIBRATION —obtém o intervalo de microssegundo
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Comando: SERVO i

para rastreio ou rotagédo.

Resultado: Devolve a posi¢do do servomotor em graus, de -90 a +90.
Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:

SERVO i CALIBRATION

Comando: SERVO i CALIBRATION
Utilizador avangado

Sintaxe de READ SERVO i CALIBRATION

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve a posi¢do atual de um servomotor de rastreio no intervalo
de-90a 90, OU avelocidade atual de rotagdo de um servomotor
continuo.

Além disso, pode ser lida a definigdo de “calibragdo” atual para o
servo constituida por uma lista de 2 elementos que representa as
larguras superior e inferior do impulso de microssegundo que
corresponde aos intervalos de rastreio/rotacdo.

READ SERVO i CALIBRATION —obtém o intervalo de microssegundo
para rastreio ou rotagao.

Resultado: Devolve a posicdo do servomotor em graus, de -90 a +90.
Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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SOUND

Comando: SOUND
Sintaxe de READ SOUND
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve um valor que indica se o som estd atualmente a ser
reproduzido (1) ou ndo (0) através da colunaincorporada.
Resultado: Devolve se a colunaincorporada esta a reproduzir um som (1) ou
estd silenciosa (0).
Tipo ou Controlo
Componente
enderegavel:
SPEAKER i
Comando: SPEAKER i
Sintaxe de READ SPEAKER i
comando:
Intervalo:
Descreve: Devolve um valor que indica se o som estd atualmente a ser
reproduzido (1) ou ndo (0) através de uma coluna externa.
Resultado: Devolve se a coluna estd areproduzir um som (1) ou esté silenciosa
(0).
Tipo ou Controlo
Componente
enderecavel:
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SQUAREWAVE i

Comando: SQUAREWAVE i

Sintaxe de READ SQUAREWAVE i

comando:

Intervalo:

Descreve: Devolve um 0 quando o objeto de onda quadrada atual ndo estd
ativo. E devolvido um valor de 1 se 0 objeto estiver a gerar
ativamente uma saida.

Resultado: Devolve se aonda quadrada esta ativa (1) ou ndo (0).

Tipo ou Controlo

Componente

enderegavel:
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Comandos AVERAGE adicionais

PERIOD n

Comando: PERIOD n

Sintaxe de PERIOD n

comando:

Intervalo:

Descreve: O comando AVERAGE é um mais especifico para PERIOD pelo facto
de especificar quantos periodos distintos serdo medidos e dos quais
sera calculada a média em conjunto para obter a medicdo
pretendida. Podem ser recolhidas até 25 amostras para obter a
medi¢do de periodo paraum determinado pin.

Resultado: Define o nimero de amostras de frequéncia a recolher das quais
sera calculada a média em conjunto para gerar o periodo.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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Comandos CALIBRATION adicionais

CALIBRATE

CALIBRATE é utilizado para definir diversos valores de sensores e controlos que, de
outra forma, ndo se encaixam num meio de definir de outra forma. Para termistores e
sensores de temperatura que utilizam uma porta de entrada analdgica, pode ser
utilizado para ajusta os coeficientes da equagdo Steinhart-Hart utilizada para mapear
as leituras do termistor para valores de temperatura. Para servomotores, é utilizado
para ajustar o impulso de PWM dentro do intervalo para um servomotor, em que a

posicdo zero é definida a 1500 microssegundos. Também é utilizada para definir a

frequéncia de calibragdo para o mddulo gerador de sinal DDS (a predefinigdo é 24

MHz).

Para sensores que suportam calibragdo, o(s) valor(es) podem ser obtidos por READ
sensor [i] CALIBRATION.

SERVO i / SERVO.CONTINUOUS i

Comando: SERVO i /SERVO.CONTINUOUS i minimo maximo
Utilizador avangado

Sintaxe de CALIBRATE SERVO i minimo maximo

comando:

Intervalo:

Descreve: Os servomotores funcionam utilizando a modulagdo de impulsos,

naqualalarguradeimpulso elevada determina a diregdo de
funcionamento do servomotor e, possivelmente, a velocidade de
funcionamento. O tempo entre impulsos é geralmente de 20
milissegundos e ndo pode ser regulado por estecomando. A largura
deimpulso varia geralmente em torno de um ponto intermédio de
1,5 milissegundos (1500 microssegundos). As larguras de impulso
inferiores a 1,5 milissegundos provocam o funcionamento do
servomotor numa diregdo, enquanto as larguras de impulso
superiores a 1,5 milissegundos provocam o funcionamento no
sentido contrario.

O comando CALIBRATE para SERVO permite alteragGes
programaveis nas larguras de impulso minimas e maximas. Os
parametros sdo tempos de largura deimpulso em microssegundos.

As predefinicdes atuais sdo 600 microssegundos no maximo e 2400
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Comando: SERVO i /SERVO.CONTINUOUS i minimo maximo
Utilizador avangado

no minimo.

Resultado: Define a largura de impulso minima e maxima para o servomotor,
valores em microssegundos, predefinicdo de 600 e 2400.

Tipo ou Controlo

Componente

enderecavel:

TEMPERATURE i C1 C2 C3 R1

Comando: TEMPERATURE i C1 C2 C3 R1
Utilizador avangado

Sintaxe de CALIBRATE TEMPERATURE i C1 C2 C3R1

comando:

Intervalo:

Descreve: O comando CALIBRATE para os sensores analégicos de temperatura
permite a modificagdo dos coeficientes da equagdo Steinhart-Hart
predefinidos para corresponder aos do elemento termistor no
sensor em utilizagdo.

Os valores predefinidos sdo:

C1:8.76741e-8

C2:2.34125e-4

C3:1.129148e-3

R1: 10000.0 (valor de referéncia de resisténcia = 10 kQ)

Resultado: Quando se utiliza um sensor de temperatura de termistor
analdgico.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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THERMISTOR i C1 C2 C3 R1

Comando: THERMISTOR i C1 C2 C3 R1
Utilizador avangado

Sintaxe de CALIBRATE THERMISTOR i C1 C2 C3R1

comando:

Intervalo:

Descreve: O comando CALIBRATE para termistores analdgicos de temperatura
permite a modificagdo dos coeficientes da equagdo Steinhart-Hart
predefinidos para corresponder aos do elemento termistor no
sensor em utilizagdo.

Os valores predefinidos sdo:

C1:1.33342e-7

C2: 2.22468e-4

C3:1.02119e-3

R1: 15000.0 (valor de referéncia de resisténcia = 15 kQ)

Resultado: Em que c1/c2/c3 sdo constantes flutuantes para a equagdo
Reinhart-Hart.

...quemodela o termistor er é a resisténcia para a referéncia.
... resisténcia utilizada para criar um divisor de tensdo com o
termistor.

Tipo ou Sensor

Componente

enderegavel:
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Fichas de Dados Hub TI-Innovator™

O TlI-Innovator™ Hub As Fichas de Dados incluem o seguinte: nome e nimero do
produto, uma descri¢do breve, imagem do produto, especificagdes, fungdo dos
componentes integrados e Hub comandos com amostras de cédigo simples.

LigagOes de topicos
® Ficha de Dados do Hub TI-Innovator™
- Portas do Hub TI-Innovator™ e pinos utilizaveis da placa de ensaio
* Fichas de Dados dos Componentes Integrados no Hub TI-Innovator™
- Ficha de Dados do LED RGB incorporado
- Ficha de Dados do LED vermelho incorporado
- Ficha de Dados da coluna incorporada
- Ficha de Dados Sensor de luz e brilho incorporado
- Incorporado - Ficha de Dados do indicador de energia auxiliar
- LED verde incorporado - Ficha de Dados do indicador de energia
- LED vermelho incorporado - Ficha de Dados Indicador de Erro
e Ficha de Dados Cabo USB Mini A a Mini B
e Ficha de Dados Cabo USB A padrao para cabo mini B
e Ficha de Dados Cabo USB A padrao para cabo micro B
e Carregador de parede Tl Ficha de Dados

e Ficha de Dados da Bateria Externa
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TI-Innovator™ Hub Ficha de Dados

Titulo Tl-Innovator™ Hub

Nome do artigo TI STEM/BK/B

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigdo Use o Tl-Innovator™ Hub com a sua calculadora grafica Tl
ou software de computador TI-Nspire™ compativel para
controlar componentes, ler sensores e criar poderosas
experiéncias de aprendizagem.

Categoria Hub

Hub Conexao

Ndo aplicavel

Instrugdes de
montagem

N&o aplicavel

Precaugdes

N&o exponha o Hub a temperaturas superiores a 140°F
(60 °C).
Ndo desmonte nem maltrate o Hub.

N&o encadeie varios Hubs através das portas 1/0 ou do
conector da placa de ensaio.

Use somente cabos USB fornecidos com o Hub.

Use somente suprimentos de alimentagao fornecidos
pela TI:

e O carregador da parede Tl esta incluido com o TI-
Innovator™ Hub

e Suporte opcional da bateria externa com 4 pilhas AA
incluido no pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Assegure-se de que os componentes que recebem

energia do Hub ndo excedem o limite de poténcia de 1
amp do Hub.
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Titulo Tl-Innovator™ Hub

Evite usar o Hub para controlar a eletricidade AC.

Ver também: Portas do Hub TI-Innovator™ e pinos
utilizaveis da placa de ensaio

Especificagbes Consulte a secgdo de especificagées do TI-Innovator™
Hub em education.ti.com/go/innovator.
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Portas do Hub TI-Innovator™ e pinos utilizaveis da placa de ensaio

Caracteristicas do conector da placa de ensaio

Pinos diferentes do conector da placa de ensaio tém capacidades diferentes.

BREADBOARD (e8)

PWR 12345678910

Pino 1/0 Largura do ANALOG
Digital impulso IN
Modulagao
(PWM)
BB1 Y
BB2 Y
BB3 Y
BB4 Y Y
BB5 Y Y
BB6 Y Y
BB7 Y Y
BB8 Y Y
BB9 Y Y
BB10 Y Y
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Componentes integrados do Hub TI-Innovator™ Fichas de Dados
LigagGes de topicos

- Ficha de Dados do LED RGB incorporado

- Ficha de Dados do LED vermelho incorporado

- Ficha de Dados da coluna incorporada

- Ficha de Dados Sensor de luz e brilho incorporado

- Incorporado - Ficha de Dados do indicador de energia auxiliar

- LED verde incorporado - Ficha de Dados do indicador de energia
- LED vermelho incorporado - Ficha de Dados Indicador de Erro

On-Board RGB LED

meooomoooonm

iImeecoomocoomOoCOOHO OO

(LED2)

Titulo

LED RGB incorporado

Nome do artigo Tl

Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigdo Diodo emissor de luz incorporado (LED) capaz de emitir
uma variedade de cores quando passa através dele.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao incorporado

Instruges de Ndo aplicavel

montagem

Precaugbes N&o aplicavel

Especificagbes

N3do aplicavel

HUB Comandos

Desenhar objeto

COR

Sintaxe de
comando

Enviar(“SET COLOR ...")
ON/OFF/0-255 (elemento vermelho)

Fichas de Dados Hub Tl-Innovator™

240



HUB Comandos

ON/OFF/0-255 (elemento verde)
ON/OFF/0-255 (elemento azul)
[BLINK frequency] (em Hz)
[duragdo TEMPO] (em segundos)

Amostras de
codigo

Agdo desejada

Amostra de cédigo

Ligue os elementos
vermelho e verde
do LED tricolor

Send ("SET COLOR ON ON
OFF")

Defina o Vermelho
para a intensidade
completa, o Verde
para meia
intensidade, o Azul
para desligado

Send ("SET COLOR 255
128 0")

Defina o Vermelho
para a intensidade
completa, o Verde
para meia
intensidade, o Azul
para desligado
durante 10
segundos

Send ("SET COLOR 255
128 0 TIME 10")

Defina o Vermelho
para a intensidade
completa, o Verde
para meia
intensidade, o Azul
para desligado e
faca-os piscara 2
Hz (2 vezes por
segundo) durante
10 segundos

Send ("SET COLOR 255
128 0 BLINK 2 TIME
1011)

Desligue o
elemento vermelho

Send ("SET COLOR.RED
Oll)

Ligue (ON) o
elemento Verde a
meia intensidade e
faga piscara 2 Hz
durante 10
segundos

Send ("SET COLOR.GREEN
128 BLINK 2 TIME 10")
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Ficha de Dados do LED vermelho incorporado

On-Board RED LED
(LED1)

Titulo LED vermelho incorporado

Nome do artigo Tl Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigdo Diodo emissor de luz (LED) incorporado que emite luz
guando a corrente passa por ele.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao incorporado

Instrugdes de N&o aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificagbes Ndo aplicavel

HUB Comandos

Desenhar objeto  LUZ
Sintaxe de Enviar ("SET LIGHT...")
comando ON/OFF
[BLINK frequency]
[duragdo TEMPQ] (em segundos)

Amostras de _ ] T
cédigo Agdo desejada Amostra de cédigo

Ligar LED (ON) Send ("SET LIGHT ON")

Desligar LED (OFF) Send ("SET LIGHT OFF")

Ligar LED durante Send ("SET LIGHT ON
10 segundos TIME 10"

Ligar LED, piscar a Send ("SET LIGHT ON
2 Hz durante 10 BLINK 2 TIME 10")
segundos
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Ver também: LED vermelho - indicador de erro
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Ficha de Dados da coluna incorporada

Coluna (na parte traseira de Hub) é identificada como "SOM" nas Hub sequéncias de comando.

Titulo

Coluna incorporada

Nome do artigo Tl

Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigao Coluna integrada na parte traseira do hub. Converte a
corrente elétrica em som que pode ouvir.

Categoria Saida de som

Hub Conexdo incorporado

InstrugGes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugdes Ndo aplicavel

EspecificacOes

Ndo aplicavel

HUB Comandos

Desenhar objeto

SOM

Sintaxe de
comando

Enviar ("SET SOUND ...")
Frequéncia em Hz ou Nota como C1, CS1, D2, ...
[TIME duration in seconds]

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de cadigo

Reproduzir tom a
261.23 Hz

Send ("SET SOUND
261.23")

Avaliar a expressao
278 (=256) e
reproduzir o tom

Send ("SET SOUND eval
(278)")

Avaliar a expressdo | Send ("SET SOUND eval
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HUB Comandos

Agao desejada

Amostra de codigo

278 (= 256) e
reproduzir o tom
durante 0,25
segundos

(278) TIME .25")

Avaliar a expressao
279 (=512) e
reproduzir o tom
durante 0,25
segundos
(resultado da
avaliagdo de 1/4)

Send ("SET SOUND eval
(279) TIME eval(l/4)")

Desligar a coluna

Send ("SET SOUND OFF")
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Ficha de Dados Sensor de luz e brilho incorporado

Light Brightness Sensor =2 QLIS GY

Titulo Sensor de luz e brilho incorporado

Nome do artigo Tl Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigdo Sensor de brilho incorporado localizado no fundo do Hub.
O sensor deteta a intensidade da luz.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo incorporado

Instrugdes de N3o aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificacbes N&o aplicavel

HUB Comandos
Desenhar objeto  BRILHO

Sintaxe de Enviar("READ BRIGHTNESS")

comando

Amostras de B i L

codigo Acao desejada Amostra de cédigo
Leia o sensor de Send ("READ
brilho da luz BRIGHTNESS")
incorporado Get (B)
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Incorporado Ficha de Dados do indicador de energia auxiliar

£ ‘%ahpad'ﬁqmﬁ-

= peanr - 1

Auxiliary Power indicator
(LED102) .

b'l!}uf. 3
InsTRL \lma

Titulo Indicador de energia auxiliar (LED102)
Nome do artigo Tl Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigao Indica uma ligagdo com energia auxiliar.
Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao incorporado

Instrugdes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificacbes N&o aplicavel
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LED verde incorporado - Ficha de Dados do indicador de energia

Green LED — Power Indicator
(LED104)

Titulo

LED verde — indicador de alimentagaoenergia

Nome do artigo Tl

Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigao Indica uma conexdao USB na porta DADOS.
Categoria LEDs e monitores

Hub Conexdo

incorporado

Instrugdes de
montagem

N3o aplicavel

Precaugdes

N3o aplicavel

EspecificacOes

Ndo aplicavel
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LED vermelho incorporado - Ficha de Dados Indicador de Erro

RED LED - Error Indicator

(LED103)
Titulo LED vermelho — indicador de erro
Nome do artigo Tl Incorporado no Hub
Quantidade 1
Incluida em Tl-Innovator™ Hub
Descrigdo Indica um erro no comando de Sketch.
Categoria LEDs e monitores
Hub Conexdo incorporado
Instrugdes de Ndo aplicavel
montagem
Precaugbes N3o aplicavel
EspecificacOes Ndo aplicavel

Ver também: LED vermelho incorporado
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Cabo USB Mini A para Mini Ficha de Dados

Titulo Cabo USB mini A para cabo mini B

Nome do artigo TI XX/CA/USB15/A

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigdo Conecta a Hub para uma calculadora grafica CE ou uma
unidade portatil TI-Nspire CX.

Categoria Acessorios

Hub Conexao

N3o aplicavel

Instruges de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

N&o aplicavel

Especificagbes

Ndo aplicavel
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Cabo USB A padrdo para cabo mini B Ficha de Dados

Titulo Cabo USB A padrao para cabo mini B

Nome do artigo TI STEM/CA/USB20/A

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigao Conecta o Hub a um computador com software Tl-
Nspire™ CX.

Categoria Acessorios

Hub Conexao

conector "B" para a porta USB mini B

InstrugGes de Ndo aplicavel
montagem
Precaugdes Ndo aplicavel

EspecificacOes

Ndo aplicavel
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Cabo USB A Padrédio a cabo micro B Ficha de Dados

Titulo Cabo USB A padrao para cabo micro B

Nome do artigo TI XX/CA/USB60/C

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigao Conecta a Hub para uma fonte de alimentagdo aprovada
pela Tl usada com periféricos que requerem uma porta
de saida de 5V.

Categoria Acessorios

Hub Conexao

conector "B" para a porta USB mini B

Instrugdes de
montagem

N&o aplicavel

Precaugdes

N&o aplicavel

Especificagbes

Ndo aplicavel
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Carregador de parede Tl Ficha de Dados

Titulo Carregador de parede Tl

Nome do artigo TI XX/AD/9212USB/A

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigao Carregador de parede que fornece energia através do TI-

Innovator™ Hub para mdédulos conectados que requerem
energia adicional.

Categoria Acessorios

Hub Conexao Micro conector do cabo USB padrao A para cabo micro B
para o conector PWR

Instrugdes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificacbes N3o aplicavel
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Ficha de Dados da Bateria Externa

Titulo Bateria externa

Nome do artigo TI STEMBT/A

Quantidade 1

Incluida em Embalagem da bateria externa

Descrigao Bateria externa que fornece energia através do TI-
Innovator™ Hub para mdédulos conectados que requerem
energia adicional.

Categoria Acessorios

Hub Conexdo

Micro conector do cabo USB padrdo A para cabo micro B
para o conector PWR.

Instruges de
montagem

Conectar a porta PWR no Tl-Innovator™ Hub

Precaugdes

N&o aplicavel

Especificagbes

Ndo aplicavel
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Tl-Innovator™ Rover Guia de Configuragao

Tl-Innovator ™ Rover é um veiculo robotizado programavel de duas rodas que trabalha
com o Hub TI-Innovator ™ com a placa Tl LaunchPad ™. Vocé se comunica com o Hub
Tl-Innovator ™ e controla o Rover através dos comandos de programagdo da Tl Basic.
Os componentes incorporados incluem dois motores, sensor de cores, ranger ultra-
sOnico, giroscopio e LED RGB.

Os tdpicos para ajuda-lo a comegar incluem:

e Visdo geral do Tl-Innovator™ Rover

e 0O que hd na caixa

e Requisitos de instalagdo do TI-Innovator™ Rover
e Preparagdo do Tl-Innovator™ Rover

e Conectar Tl-Innovator™ Rover

e Explorar o Tl-Innovator™ Rover montado

e Precaugdes gerais

Visdo geral do TI-Innovator™ Rover

O Tl-Innovator™ Rover é um veiculo robético programavel de duas rodas que funciona
com o Tl-Innovator™ Hub com a Tl-Innovator™ Hub com Tl LaunchPad™ Board.
Comunica com o Hub e controla o Rover através de programas Tl Basic num destes
produtos TI:

e Familia de calculadoras graficas Tl CE (TI-83 Premium CE, TI-84 Plus CE, e
TI-84 Plus CE-T) com sistema operacional versdo 5.3 ou posterior instalada.
Também pode ser necessario instalar ou atualizar a aplicagdo de Hub, que contém
o menu Hub.

e Unidade portatil TI Nspire™ CX ou unidade portatil TI Nspire™ CX CAS com sistema
operacional versdo 4.5 ou posterior instalada

e Software de computador Tl Nspire™ versdo 4.5 ou posterior

Siga este guia para instalar o seu TI-Innovator™ Rover com a sua calculadora grafica Tl
CE ou unidade portatil TI-Nspire™ CX.

Saber mais

Consulte o TI-Innovator™ Technology eGuide para obter mais informacao.

O eGuide é uma fonte de informagdo sobre o TI-Innovator™ baseada na web, que
inclui:

e Programacdo com a familia de calculadoras graficas Tl CE e tecnologia TI-Nspire™,
incluindo os programas de amostra.

e Moddulos de entrada/saida e seus comandos.

e Componentes de placa de ensaio e seus comandos disponiveis.
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e Tl-Innovator™ Rover e comandos.
e Link para atualizar o software Tl-Innovator™ Sketch.

e Atividades da sala de aulas gratuitas para Hub e Rover.

Para aceder ao eGuide, visite https://education.ti.com/go/eguide/hub/PT.

Para uma lista de precaugdes a tomar ao utilizar o Rover e seus componentes, consulte
Precaugdes Gerais (pagina 268).
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Requisitos de instalagdo do TI-Innovator™ Rover

Para instalar o seu Tl-Innovator™ Rover com o Tl-Innovator™ Hub e calculadora grafica,
vai precisar deste material.

Componente Imagem Descrigdo

Tl-Innovator™ Rover Um veiculo robdtico de duas rodas

que funciona com o Hub.

Cabo de fita da placa
de ensaio

Conecta o Rover ao conector da
placa de ensaio do Hub.

12C Cabo

Conecta o Rover a porta 12C do
Hub.

Tl-Innovator™ Hub com
Tl LaunchPad™ Board

Controla o Rover através de
comandos de programacgao TI
Basic.

USB Unit-to-Unit
(Mini-A to Mini-B)
Cabo

incluido com o Hub.

Conecta o Hub a uma
calculadora grafica Tl CE ou uma
unidade portatil TI-Nspire™ CX.

USB Standard A to
Micro Cabo

Incluido com o Hub.

Conecta a porta PWR do Rover a
uma fonte de alimentagao
aprovada pela TI.

Calculadora grafica Tl
CE

ou

Unidade portatil TI-
Nspire™ CX

Executa programas Tl Basic para
enviar comandos para o Hub.

TI Wall Charger

Incluido com o Hub.

Fonte de alimentagdo para
carregar o Rover.
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Preparagdo do TI-Innovator™ Rover

Siga estes passos para carregar totalmente o seu TI-Innovator™ Rover.

1. Identifique o micro conector no USB
Standard A to Micro cabo.

2. Introduza o micro conector na porta PWR
na parte superior do Rover.

3. Insira a extremidade livre do cabo (o
conector "A") na porta USB do
computador ou Tl Wall Charger.

Nota: O indicador do nivel da bateria fica
verde quando a bateria estd totalmente
carregada.

Assegure que o Tl-Innovator™ Rover esta OFF antes de o ligar ao
Tl-Innovator™ Hub.

» Coloque o interruptor On/Off (1/0) na
posicao Off (O).
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Conectar TI-Innovator™ Rover
Existem dois conjuntos de passos de ligagdo para usar o Tl-Innovator™ Rover.

® Primeiro, ligue o Rover ao Tl-Innovator™ Hub usando os dois cabos de fita
fornecidos.

e Depois, ligue o Hub a uma calculadora grafica, usando o USB Unit-to-Unit (Mini-A
to Mini-B) cabo incluido com o Hub.

Ligar o Tl-Innovator™ Rover ao Tl-Innovator™ Hub

1. Introduza o cabo de fita da placa de ensaio no conector da placa de ensaio no Hub.

Nota: E imperativo introduzir o cabo corretamente. Assegure que o pino do fio
vermelho (escuro) esta inserido no orificio 5v no conector da placa de ensaio.

BREADBOARD (e8)

PWR 12345678910

2. Guie cuidadosamente o cabo de fita anexado através da abertura na parte traseira
do Rover.

3. A medida que o cabo passa, deslize o Hub até ao local usando as guias.

Ouvird um “clique” quando o Hub estiver devidamente inserido.
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4. Abra as duas linguetas no conector do cabo de fita da placa de circuito do Rover.
5. Alinhe a fenda no cabo de fita com a ranhura no conector da placa do circuito.

6. Insira o cabo de fita e feche as linguetas.

7. Introduza uma extremidade do cabo 12C no placa de circuito do Rover.

Nota: Existem duas portas 12C possiveis. Use a Porta 1.
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8. Insira a folga do cabo I2C nas guias laterais.

9. Alinhe a barra no cabo I2C com o topo da porta I2C.

10. Insira a extremidade livre do conector do cabo 12C na porta 12C na parte traseira do
Hub.
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Conectar o Tl-Innovator™ Hub a uma calculadora grafica
1. Gire o Rover com o lado direito para cima.

2. Levante e gire os pinos do suporte da calculadora para que fiquem paralelos ao
lado do Rover.

3. Coloque a calculadora gréfica Tl CE ou a Unidade portatil TI-Nspire™ CX na
plataforma com o ecra virado para o suporte do marcador.

4. Gire os pinos de forma a que o rétulo CE ou CX fique posicionado para dentro para
corresponder a calculadora grafica.

Os pinos clicam quando ficam posicionados corretamente.

Atengdo: N3o gire os pinos do suporte da calculadora sem os levantar primeiro.
Podem partir-se.

5. Identifique o conector "B" no cabo USB unidade-a-unidade (mini-A a mini-B). Cada
extremidade deste cabo tem uma letra gravada.

6. Insira o conector "B" na porta de DADOS do Hub.

7. Insira a extremidade livre do cabo (o conector "A") na porta USB da calculadora
grafica.
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Explorar o TI-Innovator™ Rover montado

Explore todos os lados do Tl-Innovator™ Rover quando montado com o Tl-Innovator™
Hub e a calculadora grafica Tl CE ou a unidade portatil TI-Nspire™ CX conectados.

Parte de cima do Rover

0 Suporte de marcador - Segura um marcador para desenhar percursos.
9 Interruptor ON/OFF (1/0) - Liga ou desliga o Rover ON (-) ou OFF (O).
B Pinos do suporte da calculadora - Segura uma calculadora grafica Tl CE ou

o Plataforma da calculadora - Segura uma calculadora grafica TI CE ou
unidade portatil TI-Nspire™ CX.

B‘ Painel LED (LED RGB/indicador do nivel da bateria) - Mostra feedback programavel
através do LED Vermelho-Verde-Azul (RGB) e apresenta os niveis de carga da
bateria.
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Parte de baixo do Rover.

0 Sensor de cor - O sensor de cor montado na parte inferior deteta a cor da
superficie. Também pode detetar a escala de cinzentos de preto (0) a branco (255).

B' Giroscépio - Mede ou mantém a orientagdo.
(3 ] Porta de expans3o I2C.

0 Esfera de rodizios - Oferece um movimento suave numa superficie dura.
Nota: N3o é recomendado para utilizagdo sobre um tapete.

Atengdo: Se deslocar ou desconectar qualquer um dos cabos, use esta imagem como
referéncia para um engate correto.
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Parte da frente do Rover

Sensor ultrassénico - Mede distancias para obstéaculos.

Parte traseira do Rover

Guias - Permite que o Hub deslize facilmente para dentro do Rover e se conecte a
placa de circuito Rover.

Nota: Com o Tl-Innovator™ Hub inserido, aceda a um sensor e duas portas.

e Sensor de brilho - aparece como “BRILHO” nos comandos do Hub.
e 12C porta - Usa o cabo I2C para conectar o Hub 2 placa de circuito do Rover.

e DADOS Porta mini USB - Usa o cabo unidade-a-unidade USB (Mini-A a Mini-B) para
conectar o Hub a uma calculadora grafica.
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Lado direito do Rover
Acesso no Rover:

e A porta PWR - usa um cabo de poténcia auxiliar USB Standard A a Micro quando
carrega a bateria recarregdvel do Rover.

¢ Montagem dianteira e traseira - Para adicionar estruturas ao Rover, usando blocos
de plastico cruzados.

Nota: Com o Hub inserido, aceda as trés portas para controlar os médulos de saida.

e OUT 1 e OUT 2 fornecem alimentagdo de 3.3V.
e OUT 3 fornece alimentagdo de 5V.
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Lado esquerdo do Rover
Acesso no Rover:

e Montagem dianteira e traseira - Para adicionar estruturas ao Rover, usando blocos
de plastico cruzados.

Nota: Com o Hub inserido, aceda as trés portas para recolher dados ou o estado a
partir dos médulos de entrada.

e IN1elN 2fornecem alimentagdo de 3.3V.

¢ IN 3 fornece alimentagdo de 5V.

Precaugdes gerais

Tl-Innovator™ Rover

e N3o exponha o Rover a temperaturas superiores a 140°F (60°C).

e N&o desmonte nem maltrate o Rover.

e N3o coloque nada mais pesado que 1 kg ou 2,2 Ibs na plataforma do Rover.
e Use somente cabos USB fornecidos com o Tl-Innovator™ Hub.

e Use somente cabos de fita fornecidos com o Rover.

e Use apenas o carregador de parede Tl fornecido com o Hub,.

e O sensor ultrassénico montado na parte dianteira deteta objetos a 4 metros do
Rover. Para obter os melhores resultados, assegure que a superficie do objeto é
maior que uma pasta. Se usar para detetar objetos pequenos, como uma chavena,
coloque o Rover a 1 metro do objeto.

e Para obter os melhores resultados, retire a tampa da calculadora grafica.

e Para o melhor desempenho, use o Rover no chdo e ndo sobre uma mesa. Podem
ocorrer danos se o Rover cair de uma mesa.

e Para o melhor desempenho, use o Rover sobre uma superficie dura. Os tapetes
podem prender ou arrastar as rodas do Rover.
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e N3o gire os pinos na plataforma da calculadora sem os levantar primeiro. Podem
partir-se.

e N3o use o marcador como alavanca para empurrar ou puxar o Rover.

e N&o desaparafuse o invélucro da caixa no fundo do Rover. Os codificadores tém
extremidades afiadas que nao devem ser expostas.

e Quando introduzir o cabo de fita da placa de ensaio no conector da placa de ensaio
Hub, é imperativo introduzir o cabo corretamente. Assegure que o pino do fio
vermelho (escuro) estd inserido no orificio 5v no conector da placa de ensaio do
Hub .
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Atengdo: Se deslocar ou desconectar qualquer um dos cabos, use esta imagem como
referéncia para um engate correto.

Referéncia a vista inferior

L

e e

-
-
-

L]
5

BN NEEE NN
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Comandos do Tl-Innovator™ Rover versao 1.4

Pré-requisitos: Use o comando Enviar "Connect RV" em primeiro
lugar
O comando “CONNECT RV” precisa de ser usado em primeiro lugar quando usar o

Rover. O comando “CONNECT RV” configura o software TI-Innovator™ Hub para
trabalhar com o Tl-Innovator™ Rover.

Estabelece as conex&es para os varios dispositivos no Rover - dois motores, dois
codificadores, um giroscopio, um LED RGB e um sensor de cor. Também limpa os
varios contadores e valores dos sensores. O parametro 'MOTORS' opcional configura
apenas os motores e permite o controlo direto de motores sem os periféricos
adicionais.

CONNECT RV - inicializa as conexdes de hardware.
e Conecta o RV e as entradas e saidas incorporadas no RV.

e Redefine o Caminho e a Origem do referencial

e Define as unidades como metro para o valor por defeito 10. Unidade por defeito do
referencial = 10cm.

Subsistemas RV Nomeados

O objeto RV contém varios subsistemas que sdo enderegados diretamente pelo nome.
Estes subsistemas consistem em rodas e sensores que permitem ao Rover sentir o
mundo.

Os subsistemas estdo listados por nome na tabela a seguir.

Nome do Subsistema Descri¢ao do Subsistema
RV O objeto RV como um todo.
RV.COLOR O LED RGB tricolor na superficie superior do

Rover pode ser controlado através de
programas do utilizador para exibir qualquer
combinagdo de cores.

RV.COLORINPUT O sensor de cores esta na parte inferior do
Rover e é usado para detetar a cor da
superficie.

RV.RANGER O sensor de movimento ultrassonico frontal.

Retorna as medi¢cGes em metros. ~10,00
metros significa que nenhum obstaculo foi
detetado.

RV.ENCODERGYRO Os codificadores rotativos — um em cada motor
— medem a distancia percorrida pelo Rover.

O codificador esquerdo e direito, juntamente
com o giroscopio e informagdes de tempo de
operagao.
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Nome do Subsistema Descri¢ao do Subsistema

RV.GYRO O giroscépio é usado para manter a posi¢do do
Rover enquanto esta em movimento. Também
pode ser usado para medir a mudanca de
angulo durante as viragens.

RV.MOTOR.L Motor de roda esquerda e controlo para uso de
controlo direto (avangado).

RV.MOTOR.R Motor de roda direita e controlo para uso de
controlo direto (avangado).

RV.MOTORS Ambos os motores ESQUERDO e DIREITO,

geridos como um Unico objeto para uso de
controlo direto (avangado).

Categorias de Comandos do Rover
Os comandos do Rover dividem-se em duas categorias:

1. Execugéolem fila: Todos os comangos de movimento Rover — PARA A FRENTE,
PARA TRAS, ESQUERDA, DIREITA, ANGULO - estdo em fila no TI-Innovator Hub.
Podem ser executados no futuro.

2. Execugdo imediata: Outros comandos — como aqueles para ler os sensores ou
definir o LED RGB no Rover — sdo executados imediatamente.

Isto significa que certas instrugdes no seu programa serdo executadas antes de
instrugdes que aparegam no inicio do programa, especialmente se os ultimos
comandos forem parte da familia em fila.

Por exemplo, no programa abaixo, o LED RGB mudara para VERMELHO antes do Rover
parar:

Send "SET RV.COLOR 255 0 255" - executado imediatamente

Send "RV FORWARD 5" - comando em fila

Send "RV LEFT 45" - comando em fila

Send "RV RIGHT 90" - comando em fila

Send "SET RV.COLOR 255 0 0" - executado imediatamente
Exemplo:

Para mudar de cor apés um movimento "FORWARD", use o pardmetro "TIME" com
"WAIT".

Send "RV FORWARD TIME 5"
WAIT 5

Send "SET RV.COLOR 255 0 255"
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Comandos RV, Amostras de Codigo e Sintaxe

Os exemplos a seguir mostram como varios comandos sdo usados para o RV. Quando
um comando SET for usado, o SET pode ser deixado de fora (uso opcional).

Amostras de cddigo

Quando vir “Amostra de Cédigo” na tabela de comandos, esta “Amostra de Codigo”
deve ser copiada e colada, tal como estd, para ser enviada para a sua calculadora

grafica para uso nos seus célculos.

Exemplo:
Amostrade [ Send ("RV FORWARD 5")
Codigo: Send ("RV FORWARD SPEED 0.2 M/S TIME 10")

Menu TI-Innovator™ Rover

Rover (RV)... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

INORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n 4 1 Actions
2 Check
CTL 1,0 COLOR EXEC i= 3 Define 2 Send 'READ v
1:Send("SET... e 4 Contro 3 Settings »
2: Send("RERAD... 145 Transf4 Wait
3:Settings.. 6o 5 Get
4:Wait 147 Mode 6 eval(
S:Get ( - BB | 7 Rover RV) »
6:eval( E9 9 D 8 Send"CONNECT-Output ~ »
ERover (RV).. "9 Send "CONNECT-Input v
8:Send("CONNECT-Output... A Ports 4
94Send("CONNECT-InpPut... -
: NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

e Drive RV... 53 ottt senaser y
Rover (RV) := 3 Define 2 Send "READ KIESUZGOIN

A Read RV Sensors... [EDrive RV.. I Briva RV 2 BACKWARD

. 2:Read RV Sensors.. 2 Read RV Sensors 3 LEFT

. RV Settlngs... 3:RV Settings.. 3 RV Settings 4 RIGHT
4:Read RV Path.. 4 Read RV Path 5 STOP

L4 Read RV Path... 5:RV Color.. 5 RV Color 6 RESUME
6:RV Setup.. 6 RV Setup 7 STAY

. RV Color... 7:RV Control.. 7 RV Control 8 TOXY
8:Send("CONNECT RV") 8 Send "CONNECTRV* 9 TOPOLAR

. RV Setup... 9:Send("DISCONNECT RV") 9 Send 'DISCONNECTRV" A TO ANGLE

e RV Control...

n n
e Send("CONNECT RV")

e Send("DISCONNECT RV")
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e  Drive RV... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
—  Send( "RV L s
St 3 Define 2_Send
- FORWARD X Ress Ry Sansrs
3 3 RV Settings
—  BACKWARD X SR
65 Y 6 RV Setup
- LE FT Z ?gHXV ; ;ZHZ?E‘SLNECT RV" 9 TOPOLAR
94TO POLAR 9 Send "DISCONNECTRV" A TO ANGLE
— RIGHT
- STOP
— RESUME
- STAY
- TOXY
— TO POLAR
— TO ANGLE
e Read RV Sensors... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
— Send"READ" 53 ererssnarsEr” ,
Define 2 Send "READ >
— RV.RANGER IR R SN
3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT
— RV.COLORINPUT ~ COLORINPUT. BLUE R R oL oot cneen
+ COLORINPUT. GRAY 6 RVSetup 5 RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.RED eicnls wvcoormeurary
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLORINPUT.GREEN
— RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.GRAY
. CE Calculadoras

RV Settings...
RV Settings

SPEED
TIME
DISTANCE
UNIT/S
M/S
REV/S
UNITS

M

REVS
DEGREES
RADIANS

H ™
TI-Nspire™ CX
) 2 Check 1 Send"SET »
1= ings

i= 3 Define 2 Send'READ 2 TIME »

1 Drive RV 3 DISTANCE »
2: TIME 2 Read RV Sensors 4 UNITS/S
3: DISTANCE RV Settings 5 MIS
4:UNITS/S Read RV Path 6 REVS/S
S:M/S 5 RV Color 7 UNITS I
6:REVS/S 6 RV Setup 8 M ’
7:UNITS 7 RV Control 9 REVS 4

M 8 Send'CONNECTRV" A DEGREES »
94REVS 9 Send "DISCONNECT RV" hd

) 2 Check 1 Send"SET - P

RV Settings i= 3 Define 2 Send 'READ A DEGREES »

9TREVS 1 Drive RV B RADIANS  »
0: DEGREES 2 Read RV Sensors C GRADS
A:RADIANS 3 RV Settings D XYLINE

B: GRADS 4 Read RV Path E LEFT

C: XYLINE 5 RV Color F RIGHT I
D:LEFT 6 RV Setup GBRAKE  »
E:RIGHT 7 RV Control H COAST »
F : BRAKE 8 Send "CONNECT RV* >
[CoRST 9 Send "DISCONNECT RV!
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GRADS
XYLINE
LEFT
RIGHT
BRAKE
COAST
cw
ccw

e Read RV Path... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
— Send "READ e T e

:= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV

—  RV.WAYPOINT.XYTHDRN VL HavBoINT Ry D : nsrorTaDM
3 RV.WAYPOINT.CMDNUM 3 RV Settings 5 RV.PATHLIST.Y

—  RV.WAYPOINT.PREV G RV. pATHLIST v e R
SERV.PHTHLIST.TIME 6 RV Setup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE

- RV.WAYPOINT.CMDNUM BIRV.PATULIST.DISTANGE | & Soa conis mvaT T hnun
94RV.PATHLIST.REVS 9 Send "DISC v

~ RV.PATHLIST.X

- RV.PATHLIST.Y IST DISTF!NCE
9: RV PATHLIST.RI

—  RV.PATHLIST.TIME o Ry PATHLIST §"°“U“
B:RV.WAYPOINT.Y

— RV.PATHLIST.HEADING M LERE (.

—  RV.PATHLIST.DISTANCE . o s

— RV.PATHLIST.REVS

— RV.PATHLIST.CMDNUM

— RV.WAYPOINT.X

—  RV.WAYPOINT.Y

— RV.WAYPOINT.TIME

— RV.WAYPOINT.HEADING

— RV.WAYPOINT.DISTANCE

— RV.WAYPOINT.REVS

e RV Color...

Send "SET

RV.COLOR
RV.COLOR.RED
RV.COLOR.GREEN
RV.COLOR.BLUE

CE Calculadoras

RV COL

2:RV. COLOR. RED
3:RV. COLOR. GREEN
4:RV.COLOR.BLUE

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions

@ 2 Check 1 Send'SET
:= 3 Define 2 Send” READ »
1 Drive RV |

2 Read RV Sensors ,
3 RV Seftings ,

4 Read RV Path »

% RV Color
8 RV Setup 2 RV.COLORRED

7 RV Control 3 RV.COLOR.GREEN

8 Send "CONNECTF4 RV.COLOR.BLUE
9 Send "DISCONNECT RV"
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e RV Setup...
— Send "SET

— RV.POSITION
- RV.GYRO
— RV.GRID.ORIGIN
— RV.GRID.M/UNIT
— RV.PATH CLEAR
— RV MARK

CE Calculadoras

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

Send("SET]
(1:1

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions !

:= 3 Define 2 Send

1 POSITION 1 Drive RV ’ ’
2 GYRO 2 Read RV Sensors ,
3 . 3 RV Settings »
4:RV.GRID.M/UNIT 4 Read RV Path
S:RV.PATH CLEAR 5 RV Color 2 0
6:RV MARK )6 RV Setup 3 ID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRIDMUNIT
8 Send "CONNECTRV'S RV.PATH CLEAR
9 Send 'DISCONNECT6 RV MARK

* RV Control...
- Send”

— SET RV.MOTORS
— SET RV.MOTOR.L
— SET RV.MOTOR.R
— SET RV.ENCODERSGYRO 0
— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READRV.DONE
— READRV.ETA

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

1 Actions »l

2 Check 1 Send"SET »
S 3 Define 2 Send "READ »
[MESET RV.MOTORS Drive RV »

1 »
2:SET RV.MOTOR.L 2 Read Rv [ICETEERC
3:SET RV.MOTOR.R 3 RV Settin2 SETRV.MOTOR.L
4:SET RV.ENCODERSGYRO @ 4 Read RV 3 SETRV.MOTOR.R
5:READ RV.ENCODERSGYRO 5 RV Color 4 SET RV.ENCODERSGYRO0
6:READ RV.GYRO 6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO
7:READ RV.DONE 7 RV Contr 6 READ RV.GYRO
8:READ RV.ETA % 'Send"CC7 READ RV.DONE

9 Send'DI{8 READRV.ETA

e Send "CONNECT RV"
— Send "CONNECT RV"
— CONNECT RV

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
o ’
2 Check 1 Send"SET >

over (RV) 3 Define 2 Send 'READ »
:Drive RV.. 1 Drive RV
:Read RV Sensors.. 2 Read RV Sensors
:RV Settings.. 3 RV Settings
:Read RV Path.. 4 Read RV Path
iRV Color.. 5 RV Color |

iRV Setup.. 6 RV Setup »CT-Output
7 RV Control »:CT-Input

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

:RV Control..
[EBSend("CONNECT RV")
9:Send("DISCONNECT RV")

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP 1]
[EDIT MENU: [o.Tphal [£51

PROGRAM: P

:Send("CONNECT RV")

e Send "DISCONNECT RV"
— Send "DISCONNECT RV"
— DISCONNECT RV

CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

2 Check 1 Send'SET ’
3 Define 2 Send 'READ i
1:Drive RV.. 1 Drive RV v v
2:Read RV Sensors.. 2 Read RV Sensors »
3:RV Settings.. 3 RV Settings »
4:Read RV Path.. 4 Read RV Path »
5:RV Color.. 5 RV Color B J
6:RV Setup... 6 RV Setup YCT-Output  »
7:RV Control.. 7 RV Control ¥CT-Input »
8:Send("CONNECT RV") 8 Send "CONNECT RV* v

[EBSend("DISCONNECT RV")

o Send Disconnec R I
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NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|
[EDIT MENU: [aTphal [£51

PROGRAM: P

:Send("DISCONNECT RV")
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Drive RV...

Familias de comando de condug¢do RV

e Comandos base de condugdo (no espirito do movimento da tartaruga na linguagem
LOGO)

- FORWARD (PARA FRENTE), BACKWARD (PARA TRAS), RIGHT (DIREITA), LEFT
(ESQUERDA), STOP (PARAR), STAY (FICAR)

e Comandos de condugdo em coordenadas matematicas

- Rodar num Angulo

Nota: Os comandos de condugdo possuem opgOes para Velocidade, Tempo e Distancia
conforme apropriado

e Consulte Configurages RV para comandos de controlo de nivel de maquina

- Ajuste os valores do motor esquerdo e direito para diregdo (CW/CCW) e nivel
(0-255,Deslize)

- Leia os valores acumulados para as bordas do codificador de roda e a mudanga
da diregdo do giro.

e Drive RV... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
- Send("RV ; é:iorw Send"SET

»
= 3 Define 2 Send "READ HNESRIVGTIN
1 Drive RV 2 BACKWARD
2 Read RV Sensors 3 LEFT

3 RV Settings 4 RIGHT

4 ReadRV Path 5 STOP

5 RV Color 6 RESUME

6 RV Setup 7 STAY

7 RV Control 8 TOXY

8 Send "CONNECTRV" 9 TOPOLAR

9 Send "DISCONNECTRV" A TO ANGLE

FEF ORWARD
2: BACKWARD
3:LEFT
4:RIGHT
5:STOP
6:RESUME
7:STAY

— FORWARD
— BACKWARD
- LEFT

— RIGHT

- STOP

— RESUME

- STAY

- TOXY

— TOPOLAR
— TO ANGLE

8:T0 XY
94TO POLAR
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RV FORWARD

Comando: RV FORWARD
Sintaxe de RV FORWARD [[VELOCIDADE s] [DISTANCIA d] [TEMPO t]]
comando:
Amostra de Send ("RV FORWARD 0.5 M")
Amcetics: Send ("RV FORWARD SPEED 0.22 M/S TIME 10")
[SET] RV FORWARD
[SET] RV FORWARD [DISTANCE] d [M|UNIT|REV]
[SET] RV FORWARD [DISTANCE] d [M|UNIT|REV]
SPEED s.ss [M/S|[UNIT/S]|REV/S]
[SET] RV FORWARD [DISTANCE] d [M|UNIT|REV]
TIME t
[SET] RV FORWARD SPEED s
[M/S|UNIT/S|REV/S]
[TIME t]
[SET] RV FORWARD TIME t [SPEED s.ss
[M/S| [UNIT/S]|REV/S]]
Intervalo: N/D
Descreve: O RV move-se para a frente uma distancia determinada (0,75 m por
defeito). A distancia por defeito, se especificada, estd em UNIT
(unidades do referencial). Opcional M=metros, UNIT=unidade-
grade, REV=roda-rotagdo.
Avelocidade por defeito é de 0,20 m/seg, o valor méximo é de 0,23
m/seg, o valor minimo é de 0,14 m/seg.
Avelocidade pode ser dada e especificada em metros/segundo,
unidade/segundo, rotagdes/segundo.
Resultado: Acdo para fazer o RV mover-se numa diregdo para a frente
Tipo ou Controlo
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderegavel: | em fila.
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RV BACKWARD

Comando:

RV BACKWARD

Sintaxe de
comando:

RV BACKWARD

Codigo
Amostra:

Send ("RV BACKWARD 0.5 M")
Send ("RV BACKWARD SPEED 0.22 M/S TIME 10")

[SET] RV BACKWARD

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

SPEED s.ss [M/S|[UNIT/S]|REV/S]

[SET] RV BACKWARD [DISTANCE] d
[M|UNIT|REV]

TIME t
[SET] RV BACKWARD SPEED s.ss
[M/S|UNIT/S|REV/S] [TIME t]
[SET] RV BACKWARD TIME t
[SPEED s.ss [M/S|UNIT/S|REV/S]]

Intervalo:

N/D

Descreve:

O RV move-se para tras uma distancia determinada (0,75 m por
defeito). A distancia por defeito, se especificada, estd em UNIT
(unidades do referencial). Opcional M=metros, UNIT=unidade-
grade, REV=roda-rotagdo.

Avelocidade por defeito é de 0,20 m/seg, o valor maximo é de 0,23
m/seg, o valor minimo é de 0,14 m/seg.

Avelocidade pode ser dada e especificada em metros/segundo,
unidade/segundo, rotagdes/segundo.

Resultado:

Acdo para fazer o RV mover-se para tras.

Tipo ou
Componente
enderegavel:

Controlo

Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
em fila.
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RV LEFT

Comando: RV LEFT

Sintaxe de RV LEFT

comando:

Amostra de Send "RV LEFT"

Cadigo:
[SET] RV LEFT [ddd [DEGREES]]
[SET] RV LEFT [rrr RADIANS]
[SET] RV LEFT [ggg GRADIANS]

Intervalo: N/D

Descreve: Arotagdo por defeito é de 90 graus, a menos que a palavra-chave
GRAUS, RADIANOS ou GRADOS esteja presente e, em seguida, o
valor seja convertido internamente para o formato de graus das
unidades especificadas. O valor dado é convertido num valor entre
0,0 e 360,0 graus. Arotagdo serd executada como um movimento
SPIN.

Resultado: Rodar o Rover para a ESQUERDA.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | om fila.

RV RIGHT

Comando: RV RIGHT

Sintaxe de RV RIGHT

comando:

Amostra de Send "RV RIGHT"

Codigo:
[SET] RV RIGHT [ddd [DEGREES]]
[SET] RV RIGHT [rrr RADIANS]
[SET] RV RIGHT [ggg GRADIANS]

Intervalo: N/D

Descreve: Arotacdo por defeito é de 90 graus, a menos que a palavra-chave

GRAUS, RADIANOS ou GRADOS esteja presente e, em seguida, o
valor seja convertido internamente para o formato de graus das
unidades especificadas. O valor dado é convertido num valor entre
0,0 e 360,0 graus. A rotagdo serd executadacomo um movimento
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Comando: RV RIGHT
SPIN.

Resultado: Vira o Rover para a DIREITA.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota; Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderegavel: | em fila.

RV STOP

Comando: RV STOP

Sintaxe de RV STOP

comando:

Codigo Send "RV STOP"

Amostra:

[SET] RV STOP
[SET] RV STOP CLEAR

Intervalo: N/D

Descreve: O RV parara qualquer movimento imediatamente. O movimento
pode ser retomado com uma operagdo de RETOMAR. Qualquer
comando de movimento fara com que a fila seja eliminada
imediatamente e inicie a nova instrugdo de movimento
recentemente apresentada.

Resultado: Pare de processar oscomandos do Rover da filado comando e
deixe as operagGes pendentes na fila. (agcdo imediata). A fila pode ser
retomada a partir de RETOMAR. O RV parara qualquer movimento
atualimediatamente. O movimento pode ser retomado com uma
operagdo de RETOMAR. Qualquer comando de movimento fara
com que afila fluaimediatamente e inicie a nova operagdo
recentemente apresentada.

Pare de processar os comandos do Rover a partir da fila de
comando e elimine todas as operagdes pendentes deixadas na fila.
(agdo imediata).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando do Rover é executado imediatamente.

enderegavel:
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RV RESUME

Comando: RV RESUME

Sintaxe de RV RESUME

comando:

Amostra de Send "RV RESUME"

Cadigo:
[SET] RV RESUME

Range: N/A

Descreve: Ativa o processamento dos comandos do Rover dafilade
comandos. (agdo imediata) ou retoma a (consulte RV STAY)
operagao.

Resultado: Retomar a operagdo.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota; Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderegavel: | am fila.

RV STAY

Comando: RV STAY

Sintaxe de RV STAY

comando:

Cédigo Send "RV STAY"

Amostra:
[SET] RV STAY [[TIME] s.ss]

Intervalo: N/D

Descreve: Diz ao RV para "ficar" no lugar por um periodo de tempo
opcionalmente especificado em segundos.
30,0 segundos por defeito.

Resultado: O RV permanece em posi¢ao.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | am fila.
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RV TO XY

Comando: RV TO XY
Sintaxede RV TO XY x-coordinate y-coordinate [[VELOCIDADE] s.ss
comando: [UNIDADE/S]| M/S|REV/S] [LINHAXY]
Amostra de Send "RV TO Xy 1 1"
Codigo: Send "RV TO XY eval (X) eval(Y)"
Send "RV TO XY 2 2 SPEED 0.23 M/S"
Intervalo: -327 a+327 paracoordenadas X eY
Descreve: Este comando controla o movimento do Rover numa grelha
virtual.
Alocalizagdo padrdo no inicio da execugdo do programa é (0,0) com
o Rover voltado para o eixo positivo x.
As coordenadas x ey correspondem ao tamanho da grelha atual
(padrdo: 0,1 M/unidade de grelha).
O tamanho dagrelha pode ser alterado através do comando "SET
RV.GRID.M/UNIT"
O parametro de velocidade é opcional.
Resultado: Move o Rover da localizagdo de grelha atual para a localizagdo de
grelha especificada.
Tipo ou Control
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderegavel: | am fila.
RV TO POLAR
Comando: RV TO POLAR
Sintaxede RV TO POLAR R-coordinate Theta-coordinate [[GRAUS]
comando: |RADIANOS | GRADOS] [[VELOCIDADE] s.ss [UNIDADE/S]
| M/S|REV/S] [LINHAXY)]
Amostra de Send ("RV TO POLAR 5 30") - r = 5 units,
Codigo: theta = 30 degrees
Send ("RV TO POLAR 5 2 RADIANS")
Send ("RV TO POLAR eval (sqrt (372+472)) eval
(tan-1(4/3) DEGREES ")
Intervalo: Theta-coordenada: -360 a +360 graus
CoordenadaR: -327 a +327
Descreve: Move o RV da sua posi¢do atual para a posi¢do polar especificada
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Comando:

RV TO POLAR

em relagdo a essa posigdo. A posigdo X/Y do RV serd atualizada para
refletir a nova posigdo.

Acoordenada "r" corresponde ao tamanho da grelha atual
(padrdo: unidade de 0,1 M/unidade de grelha)

A localizagdo padrdo no inicio da execugdo do programa é (0,0) com
o Rover voltado para o eixo positivo x.

Aunidade padrdo de theta é Graus.
O parametro de velocidade é opcional.

Resultado: Move o Rover da localizagdo de grelha atual para a localizagdo de
grelha especificada.
Tipo ou Control
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: em fila.
RV TO ANGLE
Comando: RV TO ANGLE
Sintaxe de RV TO ANGLE
comando:
Amostra de Send "RV TO ANGLE"
Codigo:
[SET] RV TO ANGLE rr.rr
[[DEGREES] |RADIANS | GRADIANS]
Intervalo: N/D
Descreve:
Resultado: Roda o RV para o angulo especificado a partir da posigdo atual.
Tipo ou Controlo
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: em fila.
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READ RV Sensors...
SEND("Read Sensor Commands

e Leitura de sensores de baixo nivel para aprender bases de robdtica.

e READ RV Sensors...
— Send("READ...
— RV.RANGER
— RV.COLORINPUT
— RV.COLORINPUT.RED

CE Calculadoras

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP |

SendC"READ)
RV . RANGER

- COLORINPUT

- COLORINPUT.RED

« COLORINPUT. GREEN
« COLORINPUT.BLUE
- COLORINPUT. GRAY

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions.
2 Check 1"Send*SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1 Drive RV » »
[ORTUIEE T RVRANGER |
3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT

4 Read RVPa3 RV.COLORINPUTRED

5 RV Color 4 RV.COLORINPUT.GREEN
6 RVSetup 5 RV.COLORINPUT.BLUE

7 RV Control 6 RV.COLORINPUT.GRAY

8 Send "CONNECT RV" »
9 Send "DISCONNECT RV"

— RV.COLORINPUT.GREEN
— RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.GRAY

e RV.RANGER: Retorna o valor em
Metros.

e RV.COLORINPUT: Lé o sensor de cores
incorporado no RV.

RV.RANGER
Comando: RV.RANGER
Sintaxe de RV.RANGER
comando:
Amostra de Send ("READ RV.RANGER")
Codigo:

Get (R)

Conecta o Veiculo
Rover ao TI-
Innovator™ Hub. Isto
estabelece conexdes
com o driver do
motor, sensor de cor,
giroscopio, sensor
ultrassdnico e sensores
de proximidade.

CONNECT RV

Retorna a distancia
atualda frentedo RV
para um obstaculo. Se
ndo houver nenhum
obstaculo detetado, é
referido um intervalo
de 10,00 metros

READ RV.RANGER
Get (R)
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Comando: RV.RANGER

Intervalo: N/D

Descreve: O sensor de movimento ultrassénico frontal. Retorna as medigdes
em metros. ~10,00 metros significa que nenhum obstaculo foi
detetado.

Resultado: Retorna o valor em Metros.

Tipo ou Sensor

Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado

enderecavel: imediatamente.

RV.COLORINPUT

Comando: RV.COLORINPUT

Sintaxe de RV.COLORINPUT

comando:

Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT")

Cadigo: Get (C)

Intervalo: laté9

Descreve: O sensor de cor montado na parteinferior detetaacor da
superficie. Também pode detetar a escala de cinzentos de preto (0)
abranco (255).

Resultado: Retornaainformagdo atual do sensor de cores.

O valor devolvido esta no intervalo de 1-9 que mapeia para as
cores abaixo:

Cor Valor devolvido

Vermelho

Verde

Azul

Ciano

1

2

3

4
Magenta 5
Amarelo 6
Preto 7
Branco 8
9

Cinzento
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Comando:

RV.COLORINPUT

Tipo ou
Componente
enderegavel:

Sensor

Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
imediatamente.

RV.COLORINPUT.RED

Comando: RV.COLORINPUT.RED
Sintaxe de RV.COLORINPUT.RED
comando:
Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.RED")
Cadigo: Get (R)
Intervalo: 0-255
Descreve: Deteta aintensidade de componentes de superficie individuais
vermelhos.
Os resultados estdo no intervalo 0-255.
Resultado: Retorna o valor "vermelho" do sensor de cor atual.
Tipo ou Sensor
Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
enderegavel: imediatamente.

RV.COLORINPUT.GREEN

Comando: RV.COLORINPUT.GREEN

Sintaxe de RV.COLORINPUT.GREEN

comando:

Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.GREEN")

Codigo: Get (G)

Intervalo: 0-255

Descreve: Deteta aintensidade de componentes de superficie individuais

verdes.
Os resultados estdo no intervalo 0-255.
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Comando: RV.COLORINPUT.GREEN

Resultado: Retorna o valor "verde" do sensor de cor atual.

Tipo ou Sensor

Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
enderecdvel: imediatamente.

RV.COLORINPUT.BLUE

Comando: RV.COLORINPUT.BLUE

Sintaxe de RV.COLORINPUT.BLUE

comando:

Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.BLUE")

Cadigo: Get (B)

Intervalo: 0-255

Descreve: Deteta aintensidade de componentes de superficie individuais
azuis.

Os resultados estdo no intervalo 0-255.

Resultado: Retorna o valor "azul" do sensor de cores atual.

Tipo ou Sensor

Compon’ente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
enderecavel: imediatamente.

RV.COLORINPUT.GRAY

Comando: RV.COLORINPUT.GRAY
Sintaxe de RV.COLORINPUT.GRAY
comando:
Amostra de Send ("READ RV.COLORINPUT.GRAY")
Codigo: Get (G)
Intervalo: 0-255
Descreve: Deteta o cinza da superficie.
O resultado estard no intervalo 0-255.
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Comando:

RV.COLORINPUT.GRAY

Resultado: Retorna um valor interpolado de "escala de cinza" com base em
0,3*vermelho +0,59*verde + 0,11*azul
O-preto, 255-branco.
Tipo ou Sensor
Componlente Nota: Este comando do sensor do Rover é executado
enderegavel: imediatamente.
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RV Settings...
RV Settings Commands

0O menu de Configuragdes do Rover contém outros comandos que suportam comandos

RV, tais como FORWARD ou BACKWARD.

® RV Settings...

— RV Settings
— SPEED
- TIME
— DISTANCE
— UNIT/S
- M/S
- REV/S
- UNITS
- M
— REVS
— DEGREES
— RADIANS
— GRADS
— XYLINE
- LEFT
— RIGHT
— BRAKE
— COAST
- Ccw
- Ccaw

CE Calculadoras

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions 1]
2 Check 1 Send'SET 3

i= 3 Define 2 Send 'READ 2 TIME b
MESPEED 1 Drive RV 3 DISTANCE
2: TIME 2 Read RV Sensors 4 UNITS/S
3: DISTANCE 3 RV Settings 5 MIS
4:UNITS/S % ReadRV Path 6 REVS/S
S5:M/S 5 RV Color 7 UNITS J
6:REVS/S 6 RV Setup 8 M >
7:UNITS 7 RV Control 9 REVS >
8:M 8 Send"CONNECTRV" A DEGREES »
9LREVS 9 Send "DISCONNECT RV" -

2 Check 1 Send'SET - ’

9TREVS
0:DEGREES
R:RADIANS
B: GRADS
C: XYLINE

D:LEFT
E:RIGHT

F : BRAKE

[ECORST

= 3 Define 2 Send 'READ A DEGREES »

1 Drive RV B RADIANS  »
2 Read RV Sensors C GRADS

3 RV Sefings D XYLINE

4 Read RV Path E LEFT

5 RV Color FRGHT
6 RV Setup GBRAKE  »
7 RV Control HCOAST  »
8 Send"CONNECTRV" | CW »
9 Send "DISCONNECT Rv" I
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Read RV Path...
Reading WAYPOINT and PATH
Rastrear o Caminho RV

Para suportar a analise do Rover durante e apds um funcionamento, o sketch medira
automaticamente as seguintes informagdes para cada comando de Condugao:

e Coordenada X no referencial virtual

e Coordenada Y no referencial virtual

e Tempo em segundos que o comando atual tem estado a executar.

e Distancia em unidades de coordenadas para o segmento do caminho.

e Dire¢do em graus (termos absolutos medidos no sentido anti-horario com o eixo X
como 0 graus.

e Rotagdes pela roda na execugdao do comando atual

e O numero do comando, rastreia o nimero de comandos executados, comega com
0.

Os valores de Caminho serdo armazenados em listas, comegando com os segmentos
associados com os primeiros comandos e indo para os segmentos associados aos
comandos mais recentes.

0 comando de conducdo em andamento, a LOCALIZAGAO, atualizara repetidamente o
ultimo elemento nas listas de Caminho, a medida que o Rover avanga em dire¢do ao
ultimo ponto de interesse.

Quando um comando de unidade é completado, uma nova localizagdo é iniciada e a
dimensdo das listas de Caminho é incrementada.

Nota: Isso implica que, quando todos os comandos da unidade na fila estiverem
concluidos, sera iniciada automaticamente outra localizagao para o estado parado.
Isto é semelhante a posigdo inicial onde o RV estd parado e a contar o tempo.

Numero maximo de locais: 80
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Posicao RV e Caminho

e (Capacidade de ler coordenadas X, Y, Diregdo, Tempo e Distancia para cada

comando de condugdo em execugao.

* Armazena o histérico de caminho em listas para tragar e analisar

Nota: A escala do referencial pode ser definida pelo utilizador, sendo por defeito de 10
cm por unidade. O utilizador terd opgdes para definir a origem do referencial

e Read RV Path...
— Send("READ...

RV.WAYPOINT.XYTHDRN
RV.WAYPOINT.PREV
RV.WAYPOINT.CMDNUM
RV.PATHLIST.X
RV.PATHLIST.Y
RV.PATHLIST.TIME
RV.PATHLIST.HEADING
RV.PATHLIST.DISTANCE
RV.PATHLIST.REVS
RV.PATHLIST.CMDNUM
RV.WAYPOINT.X
RV.WAYPOINT.Y
RV.WAYPOINT.TIME
RV.WAYPOINT.HEADING
RV.WAYPOINT.DISTANCE
RV.WAYPOINT.REVS

CE Calculadoras

RV . WAYPOINT. XVTHDRN
2:RV.WAYPOINT. P

3:RV. WAYPOINT. CMDNUM
4:RV.PATHLIST. X
5:RV.PATHLIST. Y
6:RV.PATHLIST. TIME
7:RV. PATHLIST. HEADING
8:RV.PATHLIST. DISTANCE
9RV.PATHLIST.REVS

TI-Nspire™ CX

4 1 Actions 4o ]l X
@ 2 Check JRIGYE WAYPOINTXYTHDRN
i= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV

1 DriveRV 3 RV.WAYPOINT.CMDNUM
2 Read RV Se4 RV.PATHLIST.X

3 RV Seftings 5 RV.PATHLIST.Y

Nt ReadRVIPz 6 RV.PATHLIST.TIME

5 RV Color 7 RV.PATHLIST.HEADING
6 RV Setup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE
7 RV Control 9 RV.PATHLISTREVS

& Send 'CONIA RV.PATHLIST.CMDNUM
9 Send"'DISC

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP |

8TRV. PATHLIST. DISTANCE
9:RV.PATHLIST. REVS
0:RV. PF!THLIST CMDNUM
A:RV.WAYPOIN

B:RV. NHVFOINT v
C:RV.WAYPOINT. TIME

D RV.WAYPOINT.HEADING
WAYPOINT.DISTANCE

RV.
-RV WAYPOINT.REVS
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RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Comando: RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Sintaxe de RV.WAYPOINT.XYTHDRN

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Cadigo:

Exemplo: Obter a distancia percorrida em diregdo ao ponto deinteresse atual
do ultimo ponto deinteresse

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Codigo: Get(Ll)
(L) (5)->D

1

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN - [é a coordenada x, coordenadayy,
tempo, diregdo, distancia percorrida, nUmero de revolugdes da
roda, nimero de comando da localizagdo atual. Retorna uma lista
com todos estes valores como elementos.

Resultado: Retorna uma lista do ponto deinteresse atual com as coordenadas
X, Y, tempo, diregdo, distancia, revolugdes e nimero de comando.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.WAYPOINT.PREV

Comando: RV.WAYPOINT.PREV
Sintaxe de RV.WAYPOINT.PREV
comando:
Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Codigo:
Exemplo: Obter a distancia percorrida durante o ponto deinteresse anterior.
Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Codigo: Get(Ll)
(Ll) (5)->D
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Comando:

RV.WAYPOINT.PREV

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.PREV - lé a coordenada x, coordenaday,
tempo, diregdo, distancia percorrida, nUmero de revolugdes da
roda, niumero de comando da localizagdo anterior. Retornauma
lista com todos estes valores como elementos.

Resultado: Retorna uma lista do ponto deinteresse anterior com as
coordenadas X, Y, tempo, diregdo, distancia, revolugdes e nimero
de comando.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderecavel:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Comando: RV.WAYPOINT.CMDNUM

Sintaxe de RV.WAYPOINT.CMDNUM

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")

Cadigo:

Exemplo: Programa para determinar se um comando de condugéo foi
concluido sem se referir aum nimero de comando especifico.
Nota: a Espera destina-se aaumentar a probabilidade de obter uma
diferengca no Nimero de Comando.

Amostra de Send ("RV FORWARD 10")

Codigo:

Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (M)
M->N

Enquanto M=N
Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (N)

End

Mostra "Comando de Condugdo esta concluido”
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Comando:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.CMDNUM - retorna o ultimo nimero de
comando da localizagdo atual.

Resultado: Retorna um valor de 0 se o RV estiver a funcionar atualmente num
comando e estiver em movimento ou a executar uma operagao
STAY. Este comando retornard um valor de 1 quando TODAS as
operagdes em filaforem concluidas, nada permanecerd nafilade
comando e a operagdo atual for concluida (e imediatamente apds
CONNECTRV).

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.X

Comando: RV.PATHLIST.X

Sintaxe de RV.PATHLIST.X

comando:

Amostra de Send ("READ RV.PATHLIST.X")

Amostras:

Exemplo: Programa paratragar o caminho RV no ecra grafico

Amostra de Plotl (xyLine, L,, L,,°,BLUE)

Amostras: Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L2)
DispGraph

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.X - retorna uma lista de valores X desde o inicio e
incluindo o valor atual X da localizagdo.

Resultado: Retorna uma lista das coordenadas X atravessadas desde o ultimo

RV.PATH CLEAR ou do CONNECT RV inicial.
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Comando:

RV.PATHLIST.X

Tipo ou Retorna dados
Componente
enderegavel:
RV.PATHLIST.Y
Comando: RV.PATHLIST.Y
Comando RV.PATHLIST.Y
Sintaxe:
Amostra de Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Codigo:
Exemplo: Programa para tragar o caminho RV no ecra grafico
Amostra de Plotl (xyLine, Ll’ L2, @, BLUE)
Codigo: Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L2)
DispGraph
Intervalo: N/D
Descreve: READ RV.PATHLIST.Y - retorna umallista de valores de Y desde o
inicio até ao valor atual Y da localizagdo.
Resultado: Retorna uma lista das coordenadas Y atravessadas desde o ultimo
RV.PATH CLEAR ou do CONNECT RV inicial.
Tipo ou Retorna dados
Componente
enderegavel:

RV.PATHLIST.TIME

Comando: RV.PATHLIST.TIME

Sintaxe de RV.PATHLIST.TIME

comando:

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.TIME"
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Comando: RV.PATHLIST.TIME

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.TIME - retorna uma lista do tempo em segundos
desde o inicio eincluindo o valor atual de tempo do da localizagdo.

Resultado: Retorna uma lista dos tempos de viagem cumulativos para cada
Ponto deInteresse.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.HEADING

Comando: RV.PATHLIST.HEADING

Sintaxe de RV.PATHLIST.HEADING

comando:

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.HEADING"

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.HEADING -retorna uma lista das diregGes desde
o inicio eincluindo o valor atual de direcdo da localizagdo.

Resultado: Retorna uma lista das diregGes angulares acumuladas.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Comando: RV.PATHLIST.DISTANCE

Sintaxe de RV.PATHLIST.DISTANCE

comando:

Exemplo: Obter a distancia acumulada percorrida desde o inicio de uma

viagem pelo RV
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Comando:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.DISTANCE"

Codigo: Get (Ll)
sum (Ll)

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.DISTANCE - retorna uma lista das distancias
percorridas desde o inicio e incluindo o valor atual da distancia da
localizagdo.

Resultado: Retorna lista das distancias acumuladas percorridas.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.REVS

Comando: RV.PATHLIST.REVS

Sintaxe de RV.PATHLIST.REVS

comando:

Amostra de Send "READ RV.PATHLIST.REVS"

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.PATHLIST.REVS - retorna uma lista do numero de
revolugdes percorridas desde o inicio eincluindo o valor atual de
revolugdes da localizagdo.

Resultado: Retorna lista de rotagdes feitas pela roda.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Comando: RV.PATHLIST.CMDNUM

Sintaxe de RV.PATHLIST.CMDNUM

comando:

299 Comandos do Tl-Innovator™ Rover versdo 1.4



Comando:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Amostra de
Cadigo:

Send "READ RV.PATHLIST.CMDNUM"

Intervalo:

N/D

Descreve:

READ RV.PATHLIST.CMDNUM - retorna uma lista de nimeros de
comando para o caminho

Resultado:

Devolve uma lista de comandos usados para viajar para o ponto de
interesse atual.

0- Inicio dos Pontos de Interesse (se a primeira agdo for STAY, entdo
ndo é dado o START, em vez disso serd exibido STAY).

1-Viajar paraa frente

2 - Viajar paratras

3-Movimento de rotagdo a esquerda
4-Movimento derotagdo a direita
5-Movimento de viragem a esquerda
6 - Movimento de viragem a direita

7 - Permanecer (sem movimento) o tempo que o RV permanece na
posigdo atual é dado na lista TEMPO.

8- O RV estd atualmente em movimento neste ponto de interesse
transversal.

Tipo ou

Componente
enderegavel:

Retorna dados

RV.WAYPOINT.X

Comando: RV.WAYPOINT.X

Comando RV.WAYPOINT.X

Sintaxe:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.X")

Amostras:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.X - retorna a coordenada x da localizagdo
atual.

Resultado: Retornaacoordenada X do ponto deinteresse atual.
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Comando: RV.WAYPOINT.X

Tipo ou Retorna dados

Enderegavel
Componente:

RV.WAYPOINT.Y

Comando: RV.WAYPOINT.Y

Comando RV.WAYPOINT.Y

Sintaxe:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.Y")

Amostras:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.Y - retorna a coordenaday da localizagdo
atual.

Resultado: RetornaacoordenadaY do ponto deinteresse atual.

Tipo ou Retorna dados

Enderegével

Componente:

RV.WAYPOINT.TIME

Comando: RV.WAYPOINT.TIME

Sintaxe de RV.WAYPOINT.TIME

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.TIME")

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.TIME - retorna o tempo gasto a viajar da

localizagdo anterior a atual

Resultado: Retorna o valor cumulativo do tempo de viagem do ponto de
interesse em segundos.

Tipo ou Retorna dados
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Comando:

RV.WAYPOINT.TIME

Componente
enderecavel:

RV.WAYPOINT.HEADING

Comando: RV.WAYPOINT.HEADING

Sintaxe de RV.WAYPOINT.HEADING

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.HEADING")

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.HEADING - retorna a diregdo absoluta da
localizagdo

Resultado: Retorna a diregdo absoluta atual em graus. (+ h =sentido anti-
horério, -h =sentido horario).

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderecavel:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Comando: RV.WAYPOINT.DISTANCE

Sintaxe de RV.WAYPOINT.DISTANCE

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.DISTANCE")

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.DISTANCE - retorna a distancia percorrida
entre alocalizagdo anterior e a atual

Resultado: Retorna a distancia totalacumulada percorrida em metros.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:
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RV.WAYPOINT.REVS

Comando: RV.WAYPOINT.REVS

Sintaxe de RV.WAYPOINT.REVS

comando:

Amostra de Send ("READ RV.WAYPOINT.REVS")

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: READ RV.WAYPOINT.REVS - retorna o niumero de revolugdes
necessdrias para viajar entre a localizagdo anterior e a atual

Resultado: Retorna as revolugdes totais das rodas realizadas para percorrer a
distancia cumulativa até ao ponto deinteresse atual.

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:
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RV Color...

Send("SET Commands

LED RGB no Rover - Isto suporta os mesmos comandos e parametros que o LED RGB
no Tl-Innovator™ Hub.

e RV Color...

CE Calculadoras

TI-Nspire™ CX

—  Send("SET G A d
= 3 Define 2 Send 'READ b
- RV.COLOR Rv: CoLon.eD e &
SfRV.COLOR.GREEN 3 RV Settings ]
_ RV.COLOR.RED 4:RV. COLOR. BLUE % i\e,agj;/rpath
— RV.COLOR GREEN R e,
. . 8 Send "CONNECT F4 RV.COLOR.BLUE
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLOR.BLUE
RV.COLOR
Comando: RV.COLOR
Sintaxe de RV.COLOR
comando:
Amostra de Send "SET RV.COLOR
Cadigo:
[SET] RV.COLOR rr gg bb [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]
Intervalo: N/D
Descreve: Define a cor RGB a ser exibida no LED RGB do Rover.
Amesma sintaxe que para todas as operagdes LED RGB com COR,
etc.
Resultado: Retornaacor RGB atual, como umallista de trés elementos, que
estd a ser exibida no LED RGB do Rover
Tipo ou Controlo
Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: em fila.
RV.COLOR.RED
Comando: RV.COLOR.RED
Sintaxe de RV.COLOR.RED
comando:
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Comando: RV.COLOR.RED

Amostra de Send "SET RV.COLOR.RED

Cadigo:
[SET] RV.COLOR.RED rr [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Intervalo: N/D

Descreve:

Resultado: Define a cor VERMELHA a ser exibida no LED RGB do Rover.

Tipo ou Controlo

Componlente Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderecavel: | om fila.

RV.COLOR.GREEN

Comando: RV.COLOR.GREEN

Sintaxe de RV.COLOR.GREEN

comando:

Amostra de Send "SET RV.COLOR.GREEN

Codigo:
[SET] RV.COLOR.GREEN gg [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Intervalo: N/D

Descreve:

Resultado: Define a cor VERDE a ser exibida no LED RGB do Rover.

Tipo ou Controlo

Compon’ente Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado
enderegavel: em fila.

RV.COLOR.BLUE

Comando: RV.COLOR.BLUE

Sintaxe de RV.COLOR.BLUE
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Comando: RV.COLOR.BLUE

comando:

Amostra de Send "SET RV.COLOR.BLUE

Cadigo:
[SET] RV.COLOR.BLUE bb [[BLINK] b [[TIME]
s.ss]]

Intervalo: N/D

Descreve:

Resultado: Define a cor AZUL a ser exibida no LED RGB do Rover.

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | om fila.
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RV Setup...

"
Send("SET Commands
e RV Setup... CE Calculadoras TI-Nspire™ CX
[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP
—  Send("SET B3t senaseT
Send("SET] := 3 Define 2 Send 'READ K
HRV.POSITION 1 Drive RV » »
— RV.POSITION :RV. GYRO 2 ResdRVSensors >
#RV.GRID.ORIGIN 3 RV Settings »
:RV.GRID.M/UNIT 4 Read RV Path
- RV.GYRO :RV.PATH CLEAR 5 Rf/aCulor ° 2 RV.GYRO
MARK ¥ RV Setup 3 RV.GRID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRID.M/UNIT

— RV.GRID.ORIGIN
— RV.GRID.M/UNIT
— RV.PATH CLEAR
— RV MARK

8 Send"CONNECTRV S RV.PATH CLEAR
9 Send "DISCONNECT 6 RV MARK

RV.POSITION

Comando: RV.POSITION

Sintaxe de RV.POSITION

comando:

Amostra de Send "SET RV.POSITION"
Cadigo:

[SET] RV.POSITION XXX YyVV
[hhh [ [DEGREES] |RADIANS|GRADIANS]]

Intervalo: N/D

Descreve: Define a posigdo da coordenada e, opcionalmente, a diregdo do
Rover no referencial virtual.

Resultado: A configuragdo do Rover é atualizada.
Tipo ou Definicdo
Componente
enderecavel:
RV.GYRO

Comando: RV.GYRO

Comando RV.GYRO

Sintaxe:

Amostra de Send "SET RV.GYRO"
Cadigo:
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Comando: RV.GYRO

Intervalo: N/D

Descreve: Define o Giroscépio integrado.
Resultado:

Tipo ou Controlo (para o Giroscépio)
Enderegével

Componente:

RV.GRID.ORIGIN

Comando: RV.GRID.ORIGIN

Sintaxe de RV.GRID.ORIGIN

comando:

Amostra de Send "SET RV.GRID.ORIGIN"

Codigo:
[SET} RV.GRID.ORIGIN

Intervalo: N/D

Descreve: Define RV como estando no ponto de origem da referencial atual,
(0,0). A"diregdo" é definida como 0.0, resultando na posigdo atual
do RV agora configurado para apontar um eixo x virtual em diregdo
avalores positivos de x.

Resultado:

Tipo ou Definicdo

Componente

enderegavel:

RV.GRID.M/UNIT

Comando: RV.GRID.M/UNIT

Sintaxe de RV.GRID.M/UNIT

comando:

Amostra de Send "SET RV.GRID.M/UNIT"
Codigo:

[SET] RV.GRID.M/UNIT nnn
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Comando: RV.GRID.M/UNIT

Intervalo: N/D

Descreve: Defina o tamanho de uma "unidade de grade" na grade virtual. Esta
configuragdo é usada pela Rover ao dirigir na grade virtual.
O valor padrédo € 0.1 (0.1M ou 10 cm por unidade de grade). Um
valor de 0,05 significa 5 cm por unidade de grade. Um valor de 5
significa 5M por unidade de grade.
O valor maximo permitido é 10,0 (para 10 metros por unidade de
grade) eo menor valor permitido € 0,01 (para1cm por unidade de
grade).

Resultado:

Tipo ou Definicdo

Componente

enderegavel:

RV.PATH CLEAR

Comando: RV.PATH CLEAR

Sintaxe de RV.PATH CLEAR

comando:

Amostra de Send "SET RV.PATH CLEAR"

Cadigo:
[SET] RV.PATH CLEAR

Intervalo: N/D

Descreve: Limpa qualquer informacdo de caminho / localizag3o pré-existente.
Recomendado antes de fazer uma sequéncia de operagdes de
movimento onde seja desejada a informagao da localizagdo / lista
do caminho.

Resultado:

Tipo ou Definigdo

Componente

enderecavel:

RV MARK
Comando: RV MARK
Sintaxe de RV MARK
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Comando: RV MARK

comando:

Amostra de Send "SET RV MARK"

Cadigo:
[SET] RV MARK [[TIME] s.ss]

Intervalo: N/D

Descreve: Ativa o RV para fazer uma "marca" com uma caneta no intervalo de
tempo especificado (1 segundo, por defeito, se ndo for
especificado).
Um valor detempo de 0,0 DESLIGA a marcagdo.
A marcagdo acontece APENAS se o Rover se estiver a mover paraa
frente.

Resultado:

Tipo ou Configuragdo (para Rover)

Componente

enderecavel:
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RV Control...

SEND(" Commands

Comandos de roda e outros comandos relevantes para a aprendizagem de bases sobre

o veiculo Rover.

e RV Control.

- Send("

— SET RV.MOTORS
— SET RV.MOTOR.L

. CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

4 1 Actions )

) 2 Check 1 Send 'SET »
i= 3 Define 2 Send 'READ ’
1 Drive RV » »
R | SETRV.MOTORS |
3 RVSettin2 SETRV.MOTOR.L

4 ReadRV 3 SETRV.MOTORR

5 RV Color 4 SETRV.ENCODERSGYRO 0
6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO

: 7 RV.Contf 6 READ RV.GYRO
- SET RV.MOTOR.R 8:READ RV.ETA L3 Send?sz7 READ RV.DONE

— SET RV.ENCODERSGYRO 0

9 Send'DI{8 READ RV.ETA

— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READRV.DONE

— READRV.ETA
SET RV.MOTORS
Comando: SET RV.MOTORS
Sintaxe de SET RV.MOTORS
comando:
Amostra de Send "SET RV.MOTORS"
Cadigo:
[SET] RV.MOTORS [LEFT][CW]|CCW]
<pwm value |BRAKE | COAST>
[RIGHT] [CW|CCW]
<pwm value |BRAKE | COAST>
[DISTANCE ddd [M| [UNITS] |REV|FT]]
| [TIME s.ss]
Intervalo: N/D
Descreve: Define os valores de PWM do lado esquerdo ou direito ou ambos.
Valores negativos implicam CCW e valores positivos implicam CW.
Esquerda CW=movimento paratras. Esquerda CCW=movimento
paraafrente. Direita CW=movimento para a frente, Direita
CCW=movimento para tras. Os valores PWM devem ser numéricos
desde -255 to +255, ou palavras-chave "COAST" (DESLIZE) ou
"BRAKE" (TRAVAO). O valor de 0 é parar (deslize).
A utilizag3o da opg3o DISTANCIA s6 esta disponivel se o RV estiver
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Comando:

SET RV.MOTORS

conectado com todos os sensores. CONECTAR MOTORES RV
significa que nenhum sensor estd disponivel para medir a distancia,
por isso a opgio DISTANCIA é um erro nesta instancia.

Resultado: Ambos os motores ESQUERDO e DIREITO, geridos como um Unico
objeto para uso de controlo direto (avangado).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: em fila.

SET RV.MOTOR.L

Comando: SET RV.MOTOR.L

Sintaxe de SET RV.MOTOR.L

comando:

Amostra de Send "SET RV.MOTOR.L"

Codigo: [SET] RV.MOTOR.L [CW|CCW] <+/-pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV | FT] ]

Intervalo: N/D

Descreve: Define o valor do PWM direto do motor esquerdo. CCW =frente,
CW =tras, valor negativo pwm =frente, positivo =trds. Opgdo de
TEMPO disponivel em todos os modos, opg¢do de DISTANCIA apenas
disponivel quando oRV esta totalmente conectado (ndo a opgdo
MOTORES RV).

Resultado: Motor deroda esquerda e controlo para uso de controlo direto
(avangado).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | am fila.

SET RV.MOTOR.R

Comando: SET RV.MOTOR.R
Sintaxe de SET RV.MOTOR.R
comando:
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Comando:

SET RV.MOTOR.R

Amostra de Send "SET RV.MOTOR.R"

Cadigo:
[SET] RV.MOTOR.R [CW|CCW] <+/—pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV | FT] ]

Intervalo: N/D

Descreve: Define o valor do PWM direto do motor direito. CCW = frente, CW =
tras, valor negativo pwm = frente, positivo = tras. Op¢do de TEMPO
disponivel em todos os modos, opg¢do de DISTANCIA apenas
disponivel quando oRV esta totalmente conectado (ndo a opgdo
MOTORES RV).

Resultado: Motor derodadireita e controlo para uso de controlo direto
(avangado).

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderegavel: em fila.

SET RV.ENCODERSGYRO 0

Comando: SET RV.ENCODERSGYRO 0

Comando SET RV.ENCODERSGYRO 0

Sintaxe:

Amostra de Send "SET RV.ENCODERSGYRO Q0"

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: Repd&e o codificador esquerdo e direito, juntamente com o
giroscopio e informacdes de tempo de operagdo.

Resultado:

Tipo ou Controlo

Componente | Nota: Este comando de controlo do Rover é enviado e executado

enderecavel: | am fila.
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READ RV.ENCODERSGYRO

Comando: READ RV.ENCODERSGYRO

Sintaxe de READ RV.ENCODERSGYRO

comando:

Amostra de Send "READ RV.ENCODERSGYRO"

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: O codificador esquerdo e direito, juntamente com o giroscépio e
informacgdes de tempo de operagdo.

Resultado: Lista de valores do atual codificador esquerdo e direito, juntamente
com giroscopio einformagdes de tempo de operagdo

Tipo ou Controlo

Componente | Ngta: Este comando READ do Rover é executado imediatamente.

enderegavel:

READ RV.GYRO

Comando: READ RV.GYRO

Sintaxe de READ RV.GYRO

comando:

Amostra de Send "READ RV.GYRO"

Codigo:
READ RV.GYRO [ [DEGREES]|RADIANS|GRADIANS]

Intervalo: N/D

Descreve: O giroscopio é usado para manter a posi¢cdo do Rover enquanto
estd em movimento. Também pode ser usado para medir a
mudanga de dngulo durante as viragens.
O giroscopio estd pronto para usar depois do comando CONNECT
RV ser processado.
0 objeto GIROSCOPIO deve ser utilizivel mesmo quando o RV ndo
estiver em movimento.

Resultado: Retorna o desvio angular do sensor de giroscdpio atualde 0,0,
lendo parcialmente o desvio compensado.

Tipo ou Controlo
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Comando: READ RV.GYRO

Componente | Nota: Este comando READ do Rover é executado imediatamente.
enderecavel:

READ RV.DONE

Comando: READ RV.DONE

Sintaxe de READ RV.DONE

comando:

Exemplo de Enviar (“"READ RV.DONE”)

Cadigo:

Exemplo: RV.DONE como identificacdo de RV.WAYPOINT.CMDNUM
Exemplo de Para n,1,16

Cadigo:

Send "RV FORWARD 0.1”
Send “RV LEFT”

EndFor

@ Aguardar que Rover termine condugéo
Send “READ RV.DONE”

Get d

Sendo d=0

Send “READ RV.DONE”

Get d

Wait 0.1

EndwWhile

Enviar “READ RV.PATHLIST”
Obter L

Intervalo: N/D

Descreve: RV.DONE como identificagdo de RV.WAYPOINT.CMDNUM
Para melhorar a utilizagdo de uma nova varidvel de estado, foi

criado o comando denominado RV.DONE. Esta é uma identificagdo
de RV.WAYPOINT.CMDNUM.

Resultado:

Tipo ou Retorna dados
Componente
enderecavel:

Ver também: RV.WAYPOINT.CMDNUM
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READ RV.ETA

Comando: READ RV.ETA

Sintaxe de READ READ RV.ETA

comando:

Exemplo de Enviar ("READ RV.ETA”)

Cadigo:

Exemplo: Aamostra de cddigo abaixo apresenta o tempo estimado para
realizar a coordenada (4,4)

Exemplo de Enviar “RV TO XY 4 4"

Codigo: Enviar “READ RV.ETA”
Obter eta
Exibir eta
Nota: Este valor ndo serd exato. Ird depender da superficie paraum,
mas sera uma estimativa suficientemente proxima para as
aplicagdes esperadas.
O valor serd o tempo em segundos, com uma unidade minima de
100 ms.

Exemplo Se for emitido um comando READ diferente, o valor da varidvel é
substituido com ainformagdo solicitada.

Exemplo de Enviar “RV TO XY 3 4"

Codigo: Enviar "READ BRIGHTNESS"
Obter eta
Nota: eta - ird conter o valor do sensor BRIGHTNESS, ndo a variavel
RV.ETA

Intervalo: N/D

Descreve: Calcula o tempo estimado para concluir cada comando Rover.

Resultado:

Tipo ou Retorna dados

Componente

enderegavel:
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Exemplo de programa:

Definir RGB para vermelho enquanto avanga, verde para voltar.

Exemplo de Para n,1, 4

Codigo: Enviar "RV FORWARD”
Enviar “READ RV.ETA”

Obter eta

Enviar "SET COLOR 255 0 O"
Wait eta

Send “RV LEFT”

Enviar “READ RV.ETA”

Obter eta

Enviar “SET COLOR 0 255 0"
Wait eta

EndFor
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Send "CONNECT RV"
SEND("CONNECT RV") Commands

CONNECT RV - inicializa as conexdes de hardware.

e Conecta o RV e as entradas e saidas incorporadas no RV.
e Redefine o Caminho e a Origem do referencial.
e Define as unidades para metro como predefenidas.

e Send("CONNECT RV") CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP I P

[EDIT MENU: [a1phal [£51
PROGRAM: P
:Send("CONNECT RV") 1 Drive RV
2 Read RV Sensors
3 RV Settings
4 Read RV Path
5 RV Color
6 RV Setup
7 RV Control

2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ

¥CT-Output
»:CT-Input

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

CONNECT RV

Comando: CONNECT RV

Sintaxe de CONNECTRV [MOTORS]

comando:

Amostra de Send "CONNECT RV"

e 8 Send "CONNECT RV MOTORS"

Intervalo: N/D

Descreve: O comando “CONNECT RV” configura o software Tl-Innovator™
Hub paratrabalhar com o TI-Innovator™ Rover.
Estabelece as conexdes para os varios dispositivos no Rover - dois
motores, dois codificadores, um giroscépio, um LED RGB eum
sensor de cor. Também limpa os varios contadores e valores dos
sensores. O parametro 'MOTORS' opcional configura apenas os
motores e permite o controlo direto de motores sem os
periféricos adicionais.

Resultado: Conecta o Veiculo Rover ao Tl-Innovator™ Hub.
Isto estabelece conexdes com o driver do motor, sensor de cor,
giroscopio, sensor ultrassonico e LED RGB.
O Rover estd agora pronto para ser programado

Tipo ou Todos oscomponentes do Rover - dois motores, dois

Componente codificadores, um giroscépio, um LED RGB e um sensor de cor.

enderegavel:
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Send "DISCONNECT RV"
SEND("DISCONNECT RV") Commands
DISCONNECT RV - desconecta todos os periféricos de hardware do Hub.

Formato: Send("DISCONNECT RV")

e Send("DISCONNECT RV") CE Calculadoras TI-Nspire™ CX

NORMAL FLOAT RUTO REAL RADIAN MP )
[EDIT MENU: [aTphal [£51

4 1 Actions »
2 Check 1 Send"SET

PROGRAM: P i= 3 Define 2 Send "READ ,
:Send("DISCONNECT RV") 1 Drive RV » »
2 Read RV Sensors »
3 RV Settings »
4 Read RV Path
5 RV Color » »
6 RV Setup »CT-Output »
7 RV Control »CT=Input »
8 Send "CONNECT RV" »
DISCONNECT RV
Comando: DISCONNECT RV
Sintaxe de DISCONNECT RV
comando:
Amostra de Send "DISCONNECT RV"
Cadigo:
DISCONNECT RV
Intervalo: N/D
Descreve: O comando "DISCONNECT RV" remove as conexdes logicas entre o

TI-Innovator™ Hub e o Tl-Innovator™ Rover.

Também limpa os contadores e os valores dos sensores. Permite o
uso da placa de ensaio do Tl-Innovator™ Hub com outros
dispositivos.

Resultado: O Tl-Innovator™ Hub esta agora desconectado logicamente do TI-
Innovator™ Rover.

Tipo ou N/D
Componente
enderegavel:
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Tl-Innovator™ Rover - Fichas de dados de componentes

programaveis

As Fichas de Dados de Componentes Programdaveis do Tl-Innovator™ incluem o
seguinte: um nome e nimero de produto, uma descrigdo breve, uma imagem do
produto, especificagGes, como o componente se conecta ao Tl-Innovator™ Hub e os
comandos do Rover com amostras de codigo simples.

Dispositivo

Dispositivo Categoria
Rover (RV) Acessorio
Sensores

Sensores Categoria

Codificadores Rotativos

Sensores de movimento e distancia

Giroscépio

Sensores de movimento e distancia

Ranger (sensor de movimento)
ultrassoénico

Sensores de movimento e distancia

Sensor de Cores

Sensor ambiental

Sensor de luz e brilho incorporado (no
Hub)

Sensor ambiental

Dispositivos controlaveis

Dispositivos controlaveis

Categoria

Motores Elétricos

Motores

LED RGB (vermelho-verde-azul)

LEDs e monitores

Coluna incorporada (no Hub)

Saida de som

321 Tl-Innovator™ Rover - Fichas de dados de componentes programdveis



Ti-Innovator™ Rover

Titulo

Fichas de Dados do TlI-Innovator™ Rover

Nome do artigo Tl

TI-Innovator™ Rover

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Rover

Descrigao O Tl-Innovator™ Rover é um veiculo robético programavel
de duas rodas que funciona com o Tl-Innovator™ Hub
com a Tl-Innovator™ Hub com TI LaunchPad™ Board.

Categoria Acessorio

Ligacdo do Hub

Consulte: Conexao do Tl-Innovator™ Rover

Instrugdes de
montagem

Consulte: Explorar o TI-Innovator™ Rover montado

Precaugbes

Consulte: Precaug0es gerais

EspecificacOes

Consulte: Requisitos de instalagdo do Tl-Innovator™
Rover

Comandos do
Rover

Desenhar objeto

RV

Sintaxe de
comando

Amostra de
Codigo:

Acdo desejada

Configure o Hub para
comandos adicionais, tais
como:

RV Forward 2

RV Left

Amostra de cédigo
Send "CONNECT RV"
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Ficha de Dados de Codificadores Rotativos Integrados do TI-
Innovator™ Rover

Rotary
Encoders

Titulo

Codificadores Rotativos do TI-Innovator™ Rover

Nome do artigo Tl

Integrado no Tl-Innovator™ Rover

Quantidade 2 - 1 para cada roda

Incluida em Tl-Innovator™ Rover

Descrigao Calcula a distancia linear, detetando quantas rotagdes as
rodas fazem a medida que o Rover se move. Auxilia no
equilibrio e alinhamento das rodas.

Categoria Sensores de movimento e distancia

Hub Conexao

Rover integrado

Instrugdes de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

Ndo desaperte o invélucro da caixa. Os codificadores tém
extremidades afiadas que ndao devem ser expostas.

Especificacbes

N&o aplicavel
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Ficha de Dados do Giroscopio Incorporado do TI-Innovator™ Rover

Gyroscope

Titulo Giroscopio do Tl-Innovator™ Rover

Nome do artigo Tl Integrado no TI-Innovator™ Rover

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Rover

Descrigdo Calcula o deslocamento angular e a dire¢do enquanto
mantém a orientagdo.

Categoria Sensores de movimento e distancia

Hub Conexao Rover integrado

InstrugGes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugdes Ndo aplicavel

EspecificacOes Ndo aplicavel
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Ficha de Dados de Sensor Ultrassonico Incorporado do TI-
Innovator™ Rover

Ultrasonic
Ranger
Titulo Ranger (sensor de movimento) ultrassénico
Nome do artigo Tl Integrado no Rover
Quantidade 1
Incluida em Tl-Innovator™ Rover
Descri¢do Médulo de medigdo sem contacto que |é a distancia do
obstaculo em metros.
Categoria Sensores de movimento e distancia
Hub Conexdo Integrado no Rover
Instrucbes de Ndo aplicavel
montagem
Precaugdes
Especificacbes Mede distancias de até 4 m
Rover Comandos
Desenhar objeto  RV.RANGER
Sintaxe de Enviar("READ RV.RANGER")
comando
Amostra de
Cédigo: Agdo desejada Amostra de cédigo
Conecta o Rover ao CONNECT RV

TI-Innovator™ Hub.
Isto estabelece
conexdescom o
driver do motor,
sensor decor,
giroscopio, sensor
ultrassénico e
sensores de
proximidade.
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Rover Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

Retorna a distancia READ RV.RANGER
atualda frentedo Get (R)

Rover paraum
obstaculo. Se ndo
houver nenhum
obstaculo detetado, é
referido um intervalo
de 10,00 metros
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Ficha de Dados de Sensor de Cores Integrado do Ti-Innovator™
Rover

Color Sensor

Titulo Sensor de Cores do Tl-Innovator™ Rover

Nome do artigo Tl Integrado no TI-Innovator™ Rover

Quantidade 1
Incluida em Tl-Innovator™ Rover
Descrigao O sensor de cor montado na parte inferior deteta a cor

da superficie. Também pode detetar a escala de
cinzentos de preto (0) a branco (255).

Mede a cor da superficie. Usado para identificar cores e
executar comandos do Hub do Rover com base na cor.

Categoria Sensores relativos ao ambiente

Hub Conexao Rover integrado

Instrugdes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugdes Ndo desconecte o cabo. Se se comegar a soltar, veja o

posicionamento adequado como mostrado acima.

Especificacbes N&o aplicavel

Rover Comandos

Desenhar objeto  RV.COLORINPUT
RV.COLORINPUT.RED
RV.COLORINPUT.GREEN
RV.COLORINPUT.BLUE
RV.COLORINPUT.GRAY

Sintaxe de

327 Tl-Innovator™ Rover - Fichas de dados de componentes programdveis



Rover Comandos

comando

Amostra de J
Cédigo: Agdo desejada Amostra de cédigo

Send "READ
RV.COLORINPUT.RED"

Get (C)
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Ficha de Dados Sensor de luz e brilho incorporado

Light Brightness Sensor =2 QLIS GY

Titulo Sensor de luz e brilho incorporado

Nome do artigo Tl Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigdo Sensor de brilho incorporado localizado no fundo do Hub.
O sensor deteta a intensidade da luz.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo incorporado

Instrugdes de N3o aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificacbes N&o aplicavel

HUB Comandos
Desenhar objeto  BRILHO

Sintaxe de Enviar("READ BRIGHTNESS")

comando

Amostras de B i L

codigo Acao desejada Amostra de cédigo
Leia o sensor de Send ("READ
brilho da luz BRIGHTNESS")
incorporado Get (B)
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Ficha de Dados Motores Elétricos Incorporados do TI-Innovator™

Rover

Motors

Titulo

Motores do Tl-Innovator™ Rover

Nome do artigo Tl

Integrado no TI-Innovator™ Rover

Quantidade 2 - 1 em cada roda com motor elétrico e codificador
rotativo para monitorizar as rotagdes.

Incluida em Tl-Innovator™ Rover

Descrigdo Motores que podem ser programados para mover as
rodas de forma independente e em velocidades varidveis.

Categoria Motores

Hub Conexao

Rover integrado

InstrugGes de Ndo aplicavel
montagem
Precaugdes Ndo aplicavel

EspecificacOes

Ndo aplicavel

Rover Comandos

Enviar "SET RV.MOTORS

Desenhar objeto

RV.MOTORS

Sintaxe de
comando

Tl-Innovator™ Rover - Fichas de dados de componentes programdveis

330



Rover Comandos

Enviar "SET RV.MOTORS

Amostra de
Caodigo:

Agao desejada

Amostra de codigo

Controlo direto de
motores.

Send "SET RV.MOTORS"

[SET] RV.MOTORS [LEFT]
[CW|CCW]
<pwm
value | BRAKE | COAST>
[RIGHT] [CW|CCW]
<pwm
value | BRAKE | COAST>

[DISTANCE ddd
[M| [UNITS] |REV|FT] ]

| [TIME s.ss]
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Ficha de dados de LED RGB (vermelho, verde e azul) Integrado do
TI-Innovator™ Rover

Q

e I
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e £
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RGB LED

=)

o

Titulo LED RGB (vermelho, verde e azul) do Tl-Innovator™
Rover

Nome do artigo Tl Integrado no TI-Innovator™ Rover

Quantidade 1
Incluida em Tl-Innovator™ Rover
Descrigao Diodo emissor de luz com elementos vermelho, verde e

azul ajustaveis de forma independente. Pode produzir
uma variedade de cores.

Categoria LEDs e monitores
Hub Conexdo Rover integrado
InstrugGes de Ndo aplicavel
montagem

Precaugdes N&o aplicavel
EspecificacOes Ndo aplicavel

Rover Comandos

Desenhar objeto  RV.COLOR

Sintaxe de

comando

Amostra de . J

Cédigo: Agdo desejada Amostra de cédigo
Configurar LED Send ("SET RV.COLOR 255
Nota: 0 255")
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Rover Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

RV.COLOR suporta
as mesmas fungbes
que o objeto COR
do Hub
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Ficha de Dados da coluna incorporada

Coluna (na parte traseira de Hub) é identificada como "SOM" nas Hub sequéncias de comando.

Titulo

Coluna incorporada

Nome do artigo Tl

Incorporado no Hub

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Hub

Descrigao Coluna integrada na parte traseira do hub. Converte a
corrente elétrica em som que pode ouvir.

Categoria Saida de som

Hub Conexdo incorporado

InstrugGes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugdes Ndo aplicavel

EspecificacOes

Ndo aplicavel

HUB Comandos

Desenhar objeto

SOM

Sintaxe de
comando

Enviar ("SET SOUND ...")
Frequéncia em Hz ou Nota como C1, CS1, D2, ...
[TIME duration in seconds]

Amostras de
cédigo

Agao desejada

Amostra de cadigo

Reproduzir tom a
261.23 Hz

Send ("SET SOUND
261.23")

Avaliar a expressao

218 (=256) e
reproduzir o tom

Send ("SET SOUND eval
(278)")

Avaliar a expressao

Send ("SET SOUND eval
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

278 (= 256) e (278) TIME .25")
reproduzir o tom
durante 0,25
segundos

Avaliar a expressdo | Send ("SET SOUND eval
279 (=512) e (2729) TIME eval(l/4)")
reproduzir o tom
durante 0,25
segundos
(resultado da
avaliagdo de 1/4)

Desligar a coluna Send ("SET SOUND OFF")
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Fichas de Dados dos Mdédulos 1/0

As Fichas de Dados do Médulo I/O TlI-Innovator™ incluem o seguinte: um nome e
nuimero de produto, uma descrigdo breve, uma imagem do produto, especificagGes,
como o componente se conecta ao Hub Tl-Innovator™ e comandos do Hub com
amostras de cédigo simples.

Resolva problemas com o Tl-Innovator™ madulos 1/0 com estes programas de teste.

LigagGes de topicos

Sensores ambientais

Sensores dos LEDs e monitores
Sensores de movimento e distancia
Motores

Sensores de poténcia e sinal
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Sensores ambientais

LigagGes de topicos

Ficha de Dados do sensor de luz analégico

Ficha informativa do sensor de humidade

Sensor de temperatura

Ficha informativa do sensor de temperatura e humidade

Ficha de dados da bomba de dgua
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Ficha de Dados do sensor de luz analdgico

Titulo Sensor de luz analégico

Nome do artigo TI STEMKT/AC/A

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Pack do Médulo 1/0

Descrigdo Sensor que deteta a intensidade de luz do ambiente.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: IN 1,
IN2,IN3

Instrugdes de N&o aplicavel

montagem

Precaugdes As guias do sensor de luz podem partir-se se forem
dobradas repetidamente

EspecificagOes Tensdo mdaxima: 150, poténcia maxima: 100,
temperatura ambiente: -30~+70, Valor pico do espectro:
540

HUB Comandos

Desenhar objeto  NIVELLUZ

Sintaxe de Enviar("READ LIGHTLEVEL n")

comando

Amostras de " ) o

cédigo Acdo desejada Amostra de cédigo
Configure o Send ("CONNECT

programa para usar | LIGHTLEVEL 1 TO IN 1")
o NIVELLUZ na

portaIN 1

Leia o sensor de luz | Send ("READ LIGHTLEVEL
1")
Get (L)
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Ficha informativa do sensor de humidade

Titulo

Sensor de humidade

Nome do artigo Tl

STEMKT/AC/MM/A

Descrigdo Deteta a humidade do solo e mede a humidade em torno
do sensor. Pode ser usado para decidir se as plantas de
um jardim precisam de ser regadas.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexao

Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: IN 1,
IN2,IN3

Instrugdes de
montagem

Precaugdes

Este sensor ndo é reforgado contra contaminagao ou uma
exposi¢do prolongada a agua e pode ser propenso a
corrosdo eletrolitica nas sondas. Esse efeito serd
atenuado usandoo 3.3VdeIN 1elN 2.

EspecificacOes

Tensdo operacional: 3.3~5V, Corrente operacional: 35maA,
Saida do sensor

Valor em solo seco: 0~ 300~, Valor de saida do sensor
em solo himido: 300~700, Valor de saida do sensor em
agua: 700 ~ 950, Dimensdo PCB: 2,0 cm x 6,0 cm, Tensdo
de funcionamento: 3.3~5V, Corrente operacional: 35mA,
Valor de saida do sensor em solo seco: 0~ 300~, Valor de
saida do sensor em solo humido: 300~700

Estes valores de saida ndao fazem sentido. Podem ser
para um ADC de 10 bit.

HUB Comandos

Objeto do Sketch  HUMIDADE

Sintaxe de

comando

Exemplo de

Codigo: Acdo desejada Amostra de cédigo

Send
1 IN

"CONNECT MOISTURE
1"

Ligue o sensor de
humidade a IN 1
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HUB Comandos

Agao desejada

Amostra de codigo

Configure o
intervalo de
medic¢do para estar
entre 0 e 100. O
intervalo é um
indice e ndo tem
unidades.

Send "RANGE MOISTURE 1
0 100"

Leia o sensor

Send "READ MOISTURE 1"
Get moisture
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Ficha informativa do sensor de temperatura

asae

SIG NC UCCEND

Temperature Sensor
vi2 ‘@

U i |C1
.cl-— -—

Titulo Sensor de temperatura

Nome do artigo TI STEMKT/AC/F

Descrigao Usa um termistor para medir a temperatura ambiente. A
resisténcia do termistor muda com base na temperatura
ambiente. Este valor de resisténcia altera a saida de um
divisor de tensdo que é medido pelo TI-Innovator™ Hub e
convertido num valor de temperatura em graus
centigrados. O intervalo de funcionamento é de -40 a
1252 C, com uma precisdo de 1.52 C. Este sensor ndo é a
prova de agua e ndo pode ser submergido.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexao Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: IN 1,
IN2,IN3

Instrugdes de

montagem

Precaugdes

EspecificacOes Tensdo operacional: 3.3~5V

Resisténcia a poténcia zero do termistor: 100 KQ
Toleradncia a resisténcia: 1%

Termistor: NCP18WF104F03RC (NTC)

Constante B Nominal: 4250 ~ 4299K

Intervalo de temperatura operacional: - 40 °Ca 125 °C
Precisdo: + 1.5°C

HUB Comandos

Objeto do Sketch TEMPERATURA

Sintaxe de
comando
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HUB Comandos

Exemplo de
Cédigo:

Agao desejada

Amostra de codigo

Ligado o sensor de
temperatura a
porta IN 1

Send "CONNECT
TEMPERATURE 1 TO IN 1"

Leia o valor da
temperatura do
sensor em graus
centigrados

Send "READ TEMPERATURE
1"

Get t
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Ficha informativa do sensor de temperatura e humidade

Titulo

Sensor de temperatura e humidade

Nome do artigo Tl

STEMKT/AC/HT/A

Descrigao O sensor de temperatura e humidade que mede a
percentagem de humidade relativa e a temperatura em
graus centigrados.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo

Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: IN 1,
IN2,IN3

Instrugdes de
montagem

Precaugdes

Especificagbes

Tensdo de entrada: 3.3V & 5V
Medigdo de corrente: 1.3 - 2.1 mA
Medigdo do intervalo de humidade: 20% - 90% RH

Medigdo do intervalo da temperatura: 0 - 50 °C graus
centigrados
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HUB Comandos

Objeto do Sketch

DHT

Sintaxe de O sensor pode ndo apresentar leituras corretas durante
comando o periodo inicial de aquecimento.

Exemplo de N i L

Cédigo: Agao desejada Amostra de codigo

Ligue o sensor DHT
a porta IN 2

Send "CONNECT DHT 1 TO
IN 2 "

Leia a temperatura
do sensor DHT

Send "READ DHT 1
TEMPERATURE"

Get temperature

Leia a humidade do
sensor DHT

Send "READ DHT 1
HUMIDITY"

Get humidity
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Ficha de dados da bomba de dgua

Titulo Bomba de agua

Nome do artigo TI STEMKT/AC/WP/A

Descrigdo A bomba de dgua é usada em projetos que utilizam fluxo
de 4gua para irrigagao, etc.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo Liga-se ao Tl-Innovator™ Hub através de um maddulo
MOSFET

Instrugdes de

montagem

Precaugdes

Especificagbes Bomba submersivel

Tubagem de plastico: Comprimento de 18 polegadas
(cerca de 46 cm)

Fios: Comprimento de 18 polegadas (cerca de 46 cm)

HUB Comandos Ver os comandos MOSFET

Objeto do Sketch  N/D
E controlado através de um médulo MOSFET.

Sintaxe de
comando

Exemplo de i .
Codigo: Acdo desejada Amostra de cédigo
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Sensores dos LEDs e monitores
LigagGes de topicos

e Ficha de Dados do LED branco
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Ficha de Dados do LED branco

Titulo LED branca

Nome do artigo TI STEMKT/AC/C

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Pack do Médulo I/O

Descrigao Mddulo do LED branco que dobra para qualquer posigao.
Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao

Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: OUT 1,
OuUT 2,0UT 3

Instrugdes de

Introduza o LED na tomada - a perna (guia) mais

montagem comprida é a positiva (anodo). Se ambas as guias
tiverem o mesmo comprimento, a guia adjacente a
extremidade plana do revestimento do LED é a guia
negativa (cdtodo).

Precaugbes N3o dobre as guias repetidamente; isso enfraquecera os

fios e pode fazer com que quebrem.

Especificagbes

Tensdo operacional: 3.3v/5v, Cor de emissdo: Branco

HUB Comandos

Desenhar objeto

LED

Sintaxe de
comando

Enviar("SET LED 1 TO ON/OFF [[BLINK| TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]")

Amostras de
codigo

Agdo desejada Amostra de cédigo

Send ("CONNECT LED 1 TO
ouT 1")

Configure o
programa para usar
o LED na porta OUT
1
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HUB Comandos

Agao desejada

Amostra de codigo

Ligar LED (ON)

Send ("SET LED 1 ON")

Desligar LED (OFF)

Send ("SET LED 1 OFE")

Ligue o LED exterior
durante 5 segundos

Send ("SET LED 1 TO ON
TIME 5")

Ligue o LED exterior
e faga piscara 2 Hz
(2 vezes por
segundo) durante 5
segundos

Send ("SET LED 1 TO ON
BLINK 2 TIME 5")
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Sensores de movimento e disténcia

LigagOes de topicos

e Ficha informativa do sensor de campo magnético (efeito Hall)
e Ficha de Dados do sensor ultrassénico
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Ficha informativa do sensor de campo magnético (efeito Hall)

Titulo

Sensor de efeito Hall

Nome do artigo Tl

STEMKT/AC/HS/A

Descrigdo Mede o campo magnético em torno do sensor usando o
efeito Hall
O sensor relata um valor baixo na presenga de um campo
magnético e um valor elevado na auséncia de um campo
magnético. Pode ser usado para detetar quando um iman
estd perto do sensor.
--?

Categoria Sensores de movimento e distancia

Hub Conexao

Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: IN 1,
IN2,IN3

Instrugdes de
montagem

Precaugdes

Especificagbes

Dimensdes: 130 mm x 90 mm x 9,5 mm

Peso:GW6g
HUB Comandos
Objeto do Sketch ANALOG.IN
Sintaxe de
comando
Exemplo de
Codigo: Agdo desejada Amostra de cédigo

Send "CONNECT
ANALOG.IN 1 TO IN 3"

Ligue o sensor do
efeito de parede a
porta IN3
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

Leia o valor do Send "READ ANALOG.IN
campo magnético i

relatado pelo Get m

sensor.
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Ficha de Dados do sensor ultrassénico

Titulo Sensor ultrassonico

Nome do artigo TI STEMKT/AC/E

Quantidade 1

Incluida em Médulo do sensor ultrassénico TI-Innovator™

Descrigdo Maddulo de medigdo sem contacto que |é a distancia do
sensor em metros.

Categoria Sensores de movimento e distancia

Hub Conexdo

Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: IN 1,
IN 2

Instrugdes de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

Vendido separadamente, ndo incluido no pacote dos
madulos 1/0

Especificacbes

Tensdo operacional: 3.3~5V, Corrente operacional: 15mA,
Frequéncia ultrassonica: 42 kHz, Alcance da medicdo: 3-
400 cm, Resolugdo: 1 cm, Saida: PWM

HUB Comandos

Desenhar objeto RANGER
Sintaxe de Enviar("READ RANGER n")
comando Obter(R)

Amostras de
codigo

Agdo desejada Amostra de cédigo

Configure o
programa para usar
o RANGER na porta
IN 1

Send ("CONNECT RANGER 1
TO IN 1")

Ler o sensor
ultrassonico

Send ("READ RANGER 1")
Get (R)
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Motores
LigagGes de topicos

e Ficha de Dados do servomotor

e Ficha de Dados do motor de vibragdo
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Ficha de Dados do servomotor

Titulo Servomotor

Nome do artigo TI STEMKT/AC/D

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Pack do Médulo I/O

Descrigao Servomotor de 360 graus, rotagdo continua, com sistema
de velocidades e feedback, usado nos mecanismos de
condugdo de robos.

Categoria Motores

Hub Conexdo

Cabo de 4 pinos apenas para esta porta: OUT 3

Instrugdes de
montagem

Monte uma engrenagem no topo do servomotor usando
um dos parafusos fornecidos.

Precaugdes

Utilizagdao de uma fonte de alimentagdo auxiliar. Nao
segure o eixo do servomotor quando ele estiver a rodar.
Nem rode o servomotor a mao.

Especificagbes

Velocidade operacional: 110RPM (4.8V), 130RPM (6V);
Binario de corte: 1.3 kg.cm/18.09 oz.in (4.8V), 1.5
kg.cm/20.86 oz.in (6V); Tens3o operacional: 4.8V~6V

HUB Comandos

Desenhar objeto

SERVO

Sintaxe de
comando

Enviar("SET SERVO n TO [CW/CCW] speed [[TIME]
seconds] -- velocidade de -100 a 100, CW/CCW
(horério/anti-horario) opcional, se a velocidade <0, CCW,
ou CW caso contrario a palavra-chave CW/CCW ¢é
especificada.

TEMPO opcional, em segundos, predefinido=1 segundo
(para operagdo do servomotor continua)

(CW/CCW exigido se TEMPO/segundos NAO for
especificado.)
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HUB Comandos

Amostras de
cédigo

Agao desejada

Amostra de codigo

Configure o
programa para usar
0 SERVOMOTOR na

Send ("CONNECT SERVO 1
TO OUT 3")

porta OUT 3
Definir Send ("SET SERVO 1 CCW
SERVOMOTOR 100 2™)

para girar no
sentido anti-horario
(CCW) a velocidade
completa (100%)

durante 2

segundos.

Definir Send ("SET SERVO 1 CW
SERVOMOTOR 50")

para girar no
sentido horario
(CW) a meia
velocidade (50%)
durante 1 segundo
(tempo predefinido
se nao for
especificado)

Desligar SERVO
(Off)

Send ("SET SERVO 1
ZERO")
ou

Send ("SET SERVO 1
STOP")
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Ficha de Dados do motor de vibragdo

Titulo Motor de vibragao

Nome do artigo TI STEMKT/AC/B

Quantidade 1

Incluida em Tl-Innovator™ Pack do Médulo I/O

Descrigao Motor de tipo moeda que vibra quando a ldgica de
entrada é ALTA.

Categoria Motores

Hub Conexdo

Cabo de 4 pinos para qualquer uma destas portas: OUT 1,
OUT 2,0UT 3

Instrugdes de N&o aplicavel
montagem
Precaugdes Utilize uma fonte de alimentagdo auxiliar

EspecificacOes

Tensdo operacional: 3.0 V a 5.5 V, Modo de controlo:
Nivel l6gico (Quando a Légica é ALTA, o motor esta
LIGADO). Quando é BAIXA, o motor esta desligado),
Tensdo nominal: 9000 rpm

HUB Comandos

Desenhar objeto

MOTOR.VIB

Sintaxe de
comando

Enviar("SET VIB.MOTOR 1 TO pwm") - pwm de 0 a 255

Amostras de
codigo

Agdo desejada Amostra de cédigo

Send ("CONNECT
VIB.MOTOR 1 TO OUT 1")

Configure o
programa para usar
ANALOG.OUT na
porta OUT 1

Desligar (OFF) o Send ("SET VIB.MOTOR 1
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

motor de vibragdo TO 0")

Ligar o motor de Send ("SET VIB.MOTOR 1
vibragdo na TO 255")

poténcia completa

Ligar o motor de Send ("SET VIB.MOTOR 1
vibragdo a meia TO 128")
poténcia

358 Fichas de Dados dos Médulos I/O



Sensores de poténcia e sinal
LigagGes de topicos

e MOSFET
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Ficha informativa MOSFET

Titulo

MOSFET

Nome do artigo Tl

STEMKT/AC/MOSFET/A

Descrigao

Permite-lhe controlar projetos de alta poténcia com o Tl-
Innovator™ Hub. Tipicamente, é usado para controlar
motores DC e bombas. Ndo pode ser usado com fontes
de alimentacgdo de corrente alterna.

O MOSFET permite a ligagdo de uma fonte de
alimentagdo externa como pilhas AA para alimentar o
motor e permite que o TI-Innovator™ Hub controle a
velocidade do motor.

Isso permite que o Tl-Innovator™ Hub controle um
dispositivo de alta poténcia sem fornecer diretamente
energia ao dispositivo.

O condutor positivo da fonte de alimentagdo esta ligado
ao terminal do parafuso (+) e o condutor negativo ao
terminal do parafuso (-). O condutor positivo do
dispositivo esta ligado ao terminal do parafuso OUT e o
negativo do dispositivo esta ligado ao terminal do
parafuso GND.

Categoria

Hub Conexao

Tensdo de funcionamento: 5V, Vin: 5~ 15V
Modelo MOSFET: CJQ4435

Instrugdes de
montagem

Precaugdes

Suporte do pino indireto.

Especificagbes

HUB Comandos

Objeto do Sketch
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HUB Comandos

Sintaxe de O MOSFET pode ser conectado a OUT 1, OUT 2 ou OUT 3.
comando No entanto, o dispositivo ndo sera desligado
completamente quando usar OUT 3.
Recomenda-se evitar a utilizagdo do OUT 3.
Caodigo
Cédigo: Agao desejada Amostra de cédigo

Ligue o MOSFET a

Send "CONNECT

porta OUT 1 ANALOG.OUT 1 TO oUT 1"
Controle o Send "SET ANALOG.OUT 1
motor/bomba 128 TIME 3"

ligados a 50% da
velocidade durante
3 segundos

Fichas de Dados dos Mddulos I/O 361



Ficha de Dados da placa de ensaio Tl-Innovator™

As Fichas de Dados da placa de ensaio Tl-Innovator™ incluem o seguinte: um nome e
nuimero de produto, uma descrigdo breve, uma imagem do produto, especificagGes,
como o componente se conecta ao Hub TI-Innovator™ Hube amostras de cédigo
simples.

Ligagbes de topicos

Componentes da placa de ensaio e pinos utilizaveis
Sensores ambientais

LEDs e monitores

Motores

Energia e sinais de controlo

Componentes passivos
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Componentes da placa de ensaio e pinos utilizaveis

Segue-se uma lista de todos os componentes da nossa placa de ensaio e dos pinos

utilizaveis para cada componente.

Componente Usada com pinos
1 placa de ensaio N/D

Pack de 10 cabos de ligagdo direta N/D
macho-fémea para placa de ensaio

Pack de 40 cabos de ligagdo direta N/D
macho-macho para placa de ensaio

5 LEDs verdes BB 1-10

10 LEDs vermelhos BB 1-10

2 LED RGB (Vermelho-Verde-Azul) BB 8-10

10 Resisténcias 100 Ohm N/D

10 Resisténcias 1K Ohm N/D

10 Resisténcias 10K Ohm N/D

10 Resisténcias 100K Ohm N/D

10 Resisténcias 10M Ohm N/D

1 diodo BB 1-10

1 termistor BB 5,6,7 (necessario entrada analdgica)

1 Interruptor SPDT deslizante

BB 1-10

1 interruptor SIP DIP de 8 posi¢Ges

BB 1-10 (entrada digital)

1 Resisténcia 8 100 Ohm SIP N/D
1 Potenciometro com botdo BB 5,6,7
1 Condensador 100puF N/D
1 Condensador 10uF N/D
1 Condensador 1uF N/D
1 Monitor de 7 segmentos BB 1-10

1 Pequeno motor de corrente continua

BB 1-10 (usa digital para gerar software
PWM)

2 Poténcia TTL MOSFET

BB 1-10

1 Sensor de temperatura analdgico Tl

BB 5,6,7 (necessario entrada analdgica)

1 Sensor de luz visivel

BB 5,6,7 (necessario entrada analdgica)

1 Suporte para 4 pilhas AA

N/D
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Componente Usada com pinos

1 Recetor de infravermelhos BB 1-10 (entrada digital)

1 Transmissor de infravermelhos BB 1-10 (saida digital)
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Sensores ambientais
LigagGes de topicos
* Ficha de Dados Termistor

e Sensor de temperatura analdgico Tl Ficha de Dados

e Ficha de Dados Sensor de luz visivel
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Ficha de Dados Termistor

£

Titulo Termistor

Nome do artigo TI STEMEE/AC/THERM/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do Tl-Innovator™

Descrigdo A resisténcia cuja resisténcia se altera com base na
temperatura. Usada pero medi¢do e controlo.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Sem polaridade

Precaugdes

Ndo aplicavel

Especificacbes

Resisténcia em Ohms @ 25 °C: 10k, Tolerancia a
resisténcia: +1%, Tolerancia valor B: 1%, Temperatura
operacional: -40 °C ~ 125 °C, Poténcia — Mdax: 7.5mW

HUB Comandos

Desenhar objeto

TERMISTOR

Sintaxe de
comando

Enviar("READ THERMISTOR n")

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de codigo

Configure o
programa para usar
TERMISTOR no
pino BB 1

Send ("CONNECT
THERMISTOR 1 TO BB 1")

Leia o termistor Send ("READ THERMISTOR

lll)
Get (T) :Disp T
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Sensor de temperatura analdgico Tl Ficha de Dados

P

Titulo Sensor de temperatura analdgico Ti

Nome do artigo TI STEMEE/AC/TEMPSN/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Sensor que deteta uma voltagem proporcional a
temperatura ambiente num intervalo de -55 2C a 130 °C.

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

N3o aplicavel

Precaugdes

N3o aplicavel

EspecificacOes

Precisdo a +30 °C £2.5 °C (max)’
Precisdo a +130 °C e -55 °C #3.5 to +3.8 °C (max)’
Intervalo da tensdo de abastecimento +2.4V a +5.5V’

Drenagem atual 10 pA (max), N3o-linearidade £0.4 %
(tip.), Impedancia de saida 160 Q (max), Ajuste da carga
OpA < IL< +16 pA

Consultar: Documentagdo técnica detalhada.

HUB Comandos

Desenhar objeto

TEMPERATURA

Sintaxe de
comando

Enviar("READ TEMPERATURE n")

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de cadigo

Configure o Send ("CONNECT
programa para usar | TEMPERATURE 1 TO BB
TEMPERATURA no i)

pino BB 1
Ler o sensor de Send ("READ TEMPERATURE
temperatura i)

Get (T):Disp T
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Ficha de Dados Sensor de luz visivel

Titulo Sensor de luz visivel

Nome do artigo TI STEMEE/AC/LHTSEN/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™
Descrigdo Sensor que deteta o nivel de luz ambiente.
Categoria Sensores ambientais

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de Ndo aplicavel
montagem
Precaugdes Ndo aplicavel

EspecificacOes

HUB Comandos

Desenhar objeto

LIGHTLEVEL ou ANALOG.IN

Sintaxe de
comando

Enviar("READ LIGHTLEVEL n")

Amostras de
codigo

Agdo desejada Amostra de cédigo

Configure o
programa para usar
o NIVEL LUZ no
pino BB 4

Send ("CONNECT

Leia o sensor de luz
1")
Get (L) :Disp L
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LEDs e monitores

LigagGes de topicos

e Ficha de Dados do LED verde

e Ficha de Dados do LED RGB (vermelho-verde-azul)
e Ficha de Dados do LED Vermelho

e Ficha de Dados do diodo

e Ficha de Dados de Visualizagdo de 7 segmentos

e Ficha de Dados do recetor de infravermelhos

e Ficha de Dados do transmissor de infravermelhos
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Ficha de Dados do LED verde

Titulo LED verde

Nome do artigo TI STEMEE/AC/LED/A

Quantidade 5

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Diodo emissor de luz que emite luz verde quando a
corrente passa por ele.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

A perna mais comprida (guia) é positiva (anodo). Se
ambas as guias tiverem o mesmo comprimento, a guia
adjacente a extremidade plana do revestimento do LED é
a guia negativa (catodo).

Precaucgdes

Ndo introduza as guias dos LEDs diretamente no conector
da placa de ensaio do Hub. Monte os componentes da
placa de ensaio e use os cabos de ligacdo direta para
conectar a placa de ensaio ao Hub.

Especificacbes

Tensdo - Direta (Vf) (Tip): 2.1V, Corrente — Teste: 10 mA,
Angulo de visdo: 369, tipo de montagem: através do
orificio.

HUB Comandos

Desenhar objeto

LED OU DIGITAL.OUT

Sintaxe de
comando

Enviar("SET LED i [TO] 0-255 [[BLINK| TOGGLE]
frequency] [[TIME] seconds]")

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de codigo

Send ("SET LED 1 TO
ON")

Send ("SET LED 1 TO
OFE™)

Send ("SET LED 1 TO ON
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

TIME 5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON")
Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO OFF")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON TIME 5")
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Ficha de Dados do LED RGB (vermelho-verde-azul)

Titulo LED RGB (vermelho-verde-azul)

Nome do artigo TI STEMEE/AC/LED/B

Quantidade 2

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigdo Diodo emissor de luz com elementos vermelho, verde e
azul ajustaveis de forma independente. Pode produzir
uma ampla variedade de cores.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instruges de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

N3o introduza as guias dos LEDs diretamente no conector
da placa de ensaio do Hub. Monte os componentes da
placa de ensaio e use os cabos de ligagdo direta para
conectar a placa de ensaio ao Hub.

Especificagbes

N3o aplicavel

HUB Comandos

Desenhar objeto

RGB

Sintaxe de
comando

Enviar("SETRGB 1 TOrg b") - r = valor vermelho, g =
valor verde, b = valor azul

Enviar("SET RGB 1 TO r g b [[BLINK| TOGGLE] frequency]
[[TIME] seconds]")

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de cédigo

Send ("SET RGB 1 ON ON
OFF")

Send ("SET RG 1 255 128
0")

Send ("SET RGB 1 255
128 0 TIME 10")

Configurar LED
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

Send ("SET RGB 1 255
128 0 BLINK 20 TIME
lon)

Send ("SET RED 1 0")

Send ("SET GREEN 1 128
BLINK 2 TIME 10")
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Ficha de Dados do LED Vermelho

e
Titulo LED vermelho
Nome do artigo TI STEMEE/AC/LED/C
Quantidade 10
Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™
Descrigdo Diodo emissor de luz que emite luz vermelha quando a
corrente passa por ele.
Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instruges de

A perna mais comprida (guia) é positiva (anodo). Se

montagem ambas as guias tiverem o mesmo comprimento, a guia
adjacente a extremidade plana do revestimento do LED é
a guia negativa (catodo).

Precaugbes N3o introduza as guias dos LEDs diretamente no conector

da placa de ensaio do Hub. Monte os componentes da
placa de ensaio e use os cabos de ligagdo direta para
conectar a placa de ensaio ao Hub.

Especificagbes

Tensdo - Direta (Vf) (Tip): 2V, Corrente — Teste: 10 mA,
Angulo de visdo: 609, tipo de montagem: Através do
orificio

HUB Comandos

Desenhar objeto

LED OU DIGITAL.OUT

Sintaxe de
comando

Enviar("SET LED n ...")

Amostras de
cédigo

ON/OFF
[BLINK frequency]
[TIME duration]
Agao desejada Amostra de codigo
Configurar LED Send ("SET LED 1 TO
ON")
Send ("SET LED 1 TO
OFF™)
Send ("SET LED 1 TO
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

BLINK 2 TIME 5")

Send ("SET LED 1 TO ON
TIME 5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO OFE")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO BLINK 2 TIME 5")
Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON TIME 5")

Ficha de Dados da placa de ensaio Tl-Innovator™ 375



Ficha de Dados do diodo

ﬁ:ikl »

Titulo Diodo

Nome do artigo TI STEMEE/AC/DIO/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Componente que permite que uma corrente elétrica
passe numa diregdo, enquanto bloqueia a corrente na
diregdo oposta.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

A guia préoxima da banda cinzenta é o catodo (pino
negativo)

Precaugdes

Ndo aplicavel

EspecificagOes

Tensdo - Corrente continua inversa (Vr) (Max.): 100 V,
Corrente - Média Retificada (lo): 200 mA, Tenséo -
Frente (Vf) (Max) @ Se: 1V @ 10mA, Velocidade: Sinal
pequeno =< 200mA (lo), qualquer velocidade, corrente -
fuga inversa @ Vr: 5uA @ 75V, Capacitancia @ Vr, F: 4pF
@ 0V, 1MHz, Temperatura operacional — Jungdo: -65 °C~
175 °C
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Ficha de Dados de Visualizagdo de 7 segmentos

Titulo

Monitor de 7 segmentos

Nome do artigo TI STEMEE/AC/DISP/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Matriz de LEDs dispostos para exibir nimeros e alguns
caracteres alfabéticos. Também tem um LED para ponto
decimal.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

Ndo aplicavel

Especificagbes

20mA max por segmento, Vf:2V

HUB Comandos

Desenhar objeto

DIGITAL.OUT

Sintaxe de
comando

Enviar("SET DIGITALOUTnON")-n=1a7

Amostras de
cédigo

Acao desejada

Amostra de codigo

Configure o

programa para usar
7 DIGITAL.OUT nos

pinos BB 1-7

Para (N, 1, 7)

Send ("CONNECT
DIGITAL.OUT eval (N) TO
BB eval (N)")

Send ("SET DIGITAL.OUT
eval (N) ON")
End
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Ficha de Dados do recetor de infravermelhos

i

Titulo Recetor de infravermelhos

Nome do artigo TI STEMEE/AC/REC/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do Tl-Innovator™

Descrigao LED infravermelho de emissdo lateral, projetado para ser
emparelhado com o Foto-transistor LTR-301.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Ndo aplicavel

Precaucgdes

Ndo aplicavel

Especificagbes

Dissipacdo de energia: 100 mW, Corrente direta de pico:
3A com 300 x 1ps impulsos por segundo, tensdo direta
continua: 50 mA, Tensdo inversa: 5V, tensdo direta: 1.2V,
intervalo de temperatura operacional: -55 °C - 100 °C,
pico do comprimento de onda: 940 nM, angulo de visdo:
40°

HUB Comandos

Desenhar objeto

DIGITAL.IN

Sintaxe de
comando

Enviar("READ DIGITAL.IN n")

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de codigo

Send ("CONNECT
DIGITAL.IN 1 TO BB 2")

Send ("READ DIGITAL.IN
l")
Get (D) :Disp D
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Ficha de Dados do transmissor de infravermelhos

Titulo Transmissor de infravermelhos

Nome do artigo TI STEMEE/AC/TRANS/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do Tl-Innovator™

Descrigao Foto-transistor de infravermelhos com sensibilidade
lateral, projetado para ser emparelhado com o emissor
de infravermelhos LTE-301.

Categoria LEDs e monitores

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

N3o aplicavel

Precaugdes

N3o aplicavel

EspecificacOes

Dissipacdo de energia: 100 mW, tensdo do coletor-
emissor: 30 V, tensdo do coletor-emissor: 5V,
Temperatura de funcionamento: -40 °Ca 85 °C,
Temperatura de armazenamento: -55 °C a 100 °C

HUB Comandos

Desenhar objeto

DIGITAL.OUT

Sintaxe de
comando

Enviar("SET DIGITAL.OUT n ON")

Amostras de
codigo

Agdo desejada

Amostra de cédigo

Send ("CONNECT
DIGITAL.OUT 1 TO BB
5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 ON")
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Motores

Ficha de Dados Pequeno motor de corrente continua

Titulo Pequeno motor de corrente continua

Nome do artigo TI STEMEE/AC/MOTOR/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Motor que converte energia elétrica de corrente continua
em energia mecanica.

Categoria Motores

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

InstrugGes de Ndo aplicavel
montagem
Precaugdes Ndo aplicavel

EspecificacOes

Tensdo nominal: 4.7V, tensdo operacional: 2.0-5.5V, Sem
velocidade de carga: 19900 r/min, Sem corrente de
carga: 0.11A, na eficiéncia maxima do binario: 0.14mN.m
(1.4g.cm), na eficiéncia maxima da saida: 0.23W, binario
de corte: 0.7mN.m(7.1g.cm), interrupgdo da corrente:
0.42A

HUB Comandos

Desenhar objeto

MOTOR DC

Sintaxe de
comando

Enviar("SET DCMOTOR n TO frequency [duty [TIME]
seconds]")

frequéncia - 1 a 500Hz duty - 1 a 99%
ciclo de funcionamento (predefinido: 50%)
segundos = 1 s de predefinigdo
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HUB Comandos

Amostras de ~ . T
cédigo Agdo desejada Amostra de cédigo

Send ("SET DCMOTOR 1 TO
50 TIME 5")
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Energia e sinais de controlo

LigagGes de topicos

e Ficha de Dados Interruptor SPDT deslizante

e Ficha de Dados do interruptor DIP de 8 posi¢oes

e Ficha de Dados do pack SIP da resisténcia de 8 100 Ohm
e Ficha de Dados poténcia TTL MOSFET
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Ficha de Dados Interruptor SPDT deslizante

Titulo Interruptor SPDT deslizante

Nome do artigo TI STEMEE/AC/SWIT/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigdo Interruptor de polo Unico, interruptor duplo. Deslize o
botdo interruptor para frente e para tras para abrir e
fechar contactos.

Categoria Energia e sinais de controlo

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de

N3o aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel
Especificacbes 30V, 200mA
HUB Comandos

Desenhar objeto  INTERRUPTOR

Sintaxe de
comando

Enviar("READ SWITCH n")

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de cadigo

Send ("CONNECT SWITCH 1
TO BB 1")

Send ("READ SWITCH 1")
Get (T) :Disp T

Configure o
programa para usar
o INTERRUPTOR na
porta BB 1
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Ficha de Dados do interruptor DIP de 8 posigcoes

Titulo Interruptor DIP de 8 posigoes

Nome do artigo TI STEMEE/AC/SWIT/B

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Conjunto de oito interruptores deslizantes usados para
personalizar o comportamento dos componentes do
circuito em situagdes especificas.

Categoria Energia e sinais de controlo

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instruges de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

N&o aplicavel

Especificagbes

'0.100", 100mA, 20VDC

HUB Comandos

Desenhar objeto  DIGITAL.IN
Sintaxe de Enviar("READ DIGITALIN n")-n=1a 8
comando ou

Enviar("READ SWITCHN")-n=1a 8

Amostras de
cédigo

Agdo desejada Amostra de cédigo

Para (N, 1, 8)

Send ("CONNECT SWITCH
eval (N) TO BB eval (N)
")

Send ("READ SWITCH eval
(N) ™)

Configure o
programa para usar
8 INTERRUPTORES
nos pinos BB 1-8
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

Get (S) :Disp S
End
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Ficha de Dados Pacote SIP de resisténcia 8 100 Ohm

Fa o
—

Titulo Pacote SIP de resisténcia 8 100 Ohm

Nome do artigo TI STEMEE/AC/RES/E

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do Tl-Innovator™

Descrigao Pacote SIP de resisténcia 8 100 ohm para uso com
Interruptor DIP de oito posigdes.

Categoria Energia e sinais de controlo

Hub Conexao circuito da placa de ensaio

Instrugdes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificacbes Gama transportada
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Ficha de Dados poténcia TTL MOSFET

i
N

. 5
v D

Titulo Poténcia TTL MOSFET

Nome do artigo TI STEMEE/AC/MOSFET/A

Quantidade 2

Incluida em Pack de placas de ensaio do Tl-Innovator™

Descrigao Transistor usado para amplificar ou alternar sinais
eletrénicos.

Categoria Energia e sinais de controlo

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de

Conecte o G-GATE ao pino BB do Tl-Innovator™ Hub, o D-

montagem DRAIN a carga a ser controlada (ex. motor DC) e o S-SINK
a terra.
Precaugbes Se a placa de metal do MOSFET ficar quente durante a

utilizagdo, desconecte imediatamente a bateria e volte a
verificar todas as ligagGes.

Especificacbes

suporta 100A

HUB Comandos

Desenhar objeto

RELE
ou
ANALOG.OUT

Sintaxe de
comando

Enviar("SET RELAY n TO ON/OFF [[TIME] seconds]")
ou

Enviar("SET ANALOG.OUT n TO 0-255/0ON/OFF [[BLINK]
frequency] [[TIME] seconds]")

Amostras de
cédigo

Nota: pode ser usado um MOSFET como controlo
ON/OFF (RELE) ou para um controlo mais preciso
(ANALOG.OUT)
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HUB Comandos

Agao desejada Amostra de codigo

Send ("CONNECT RELAY 1
TO BB 7")

Send ("SET RELAY 1 ON")

Send ("CONNECT
ANALOG.OUT 1 TO BB 7")

Send ("SET ANALOG.OUT 1
127")
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Componentes passivos

LigagGes de topicos

Acessorios
Placa de ensaio
Condensadores

Resisténcias
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Acessorios

Ficha de Dados Pack de 40 cabos de ligacdo direta Macho-Macho para placa de ensaio

Titulo

Pack de 40 cabos de ligagao direta Macho-Macho para
placa de ensaio

Nome do artigo TI STEMEE/AC/CABKT/A

Quantidade 40

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigdo Use cabos de ligagdo macho-macho para conectar
componentes na placa de ensaio.

Categoria Acessorios

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

A guia do cabo pode partir-se se for dobrada
repetidamente

EspecificagOes

Macho a macho
Pacote de 40, 20 cm

Ficha de Dados Pack de 10 cabos de liga¢do direta Macho-Fémea para placa de ensaio
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Titulo Pack de 10 cabos de ligagdo direta Macho-Fémea para
placa de ensaio

Nome do artigo TI STEMEE/AC/CABKT/B

Quantidade 10
Incluida em Pack de placas de ensaio do Innovator™
Descrigao Use cabos de ligagdo macho-fémea para conectar

componentes na placa de ensaio.

Categoria Acessorios

Hub Conexao circuito da placa de ensaio

InstrugGes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugdes A guia do cabo pode partir-se se for dobrada

repetidamente

EspecificacGes Macho a fémea
Pacote de 10, 20 cm

Ficha de Dados do suporte para 4 pilhas AA

|- Al vy

Titulo Suporte para 4 pilhas AA

Nome do artigo TI STEMEE/AC/BATHLD/A

Quantidade 1
Incluida em Pack de placas de ensaio do Innovator™
Descrigdo Suporte para 4 pilhas AA com guias estanhadas sdélidas

para facilitar a introdugdo na placa de ensaio.

Categoria Acessorios
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Titulo Suporte para 4 pilhas AA

Hub Conexdo circuito da placa de ensaio
Instrugdes de Ndo aplicavel

montagem

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificagbes BHC-341-1A com fios guia, 150 mm, Strip & Tin: 5Smm+/-
1mm, UL1007, AWG 26
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Ficha de dados da placa de ensaio

Titulo Placa de ensaio

Nome do artigo TI STEMEE/AC/BRDBD/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigdo Plataforma para conectar componentes eletrénicos de
um projeto inserindo guias de componentes e cabos de
ligagdo direta em pinos.

Categoria Placa de ensaio

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Ndo aplicavel

Precaugdes

Ndo conecte os polos positivo e negativo de uma fonte
de alimentag¢do ao mesmo grupo de cinco pinos na placa
de ensaio. Fazé-lo pode danificar a placa de ensaio e a
fonte de alimentagdo. Observe a polaridade correta: Ao
conectar a placa de ensaio ao Hub. Ao conectar
componentes que sdo sensiveis a polaridade, tais como
LEDs e poténcia TTL MOSFET.

Ver também: Portas do Hub TI-Innovator™ e pinos
utilizaveis da placa de ensaio

Especificagbes

Ponto de ligagdo 170 de 45,7 x 35,6 x 9,4 mm, em
plastico POM (150 2C) com orificio redondo, com
parafusos (2)
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Condensadores

Ficha de Dados do condensador 100uF

Titulo Condensador 100uF

Nome do artigo TI STEMEE/AC/CAP/A

Quantidade 1
Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™
Descrigao Condensador que armazena temporariamente uma carga

elétrica de até 100uF.

Categoria Condensadores

Hub Conexdo circuito da placa de ensaio

Instrugdes de A perna mais comprida (guia) é positiva (anodo). Se
montagem ambas as guias tiverem o mesmo comprimento, a guia

adjacente a correia colorida do revestimento é a guia
negativa (cdtodo).

Precaugbes Ndo aplicavel
Especificagbes Capacitancia: 100uF, Tolerancia: +20%, Classificagdo da
tensdo: 16V

Ficha de Dados do condensador 10uF

L 4

Titulo Condensador 10puF

Nome do artigo TI STEMEE/AC/CAP/B

Quantidade 1
Incluida em Pack de placas de ensaio do Innovator™
Descrigdo Condensador que armazena temporariamente uma carga

elétrica de até 10uF.
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Titulo

Condensador 10puF

Categoria

Condensadores

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de

A perna mais comprida (guia) é positiva (anodo). Se

montagem ambas as guias tiverem o mesmo comprimento, a guia
adjacente a correia colorida do revestimento € a guia
negativa (catodo).

Precaugbes Ndo aplicavel

Especificagbes

Capacitancia: 10uF, Tolerancia: £20%, Classifica¢do da
tensdo: 16V

Ficha de Dados do condensador 1uF

>

Titulo Condensador 1uF

Nome do artigo TI STEMEE/AC/CAP/C

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do Innovator™

Descrigao Condensador que armazena temporariamente uma carga
elétrica de até 1puF.

Categoria Condensadores

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de

A perna mais comprida (guia) é positiva (anodo). Se

montagem ambas as guias tiverem o mesmo comprimento, a guia
adjacente a correia colorida do revestimento é a guia
negativa (cdtodo).

Precaugdes N3o aplicavel

Especificagbes

Capacitancia: 1uF, Tolerancia: +20%, Classificagao da
tensdo: 16V
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Resisténcias

Ficha de dados da resisténcia 100 Ohm

-

Titulo Resisténcia 100 Ohm

Nome do artigo TI STEMEE/AC/RES/A

Quantidade 10

Incluida em Pack de placas de ensaio do Tl-Innovator™

Descrigdo Resisténcia que proporciona 100 Ohms de resisténcia
num circuito. Valor de cddigo de cor: castanho, preto,
castanho.

Categoria Resisténcias

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Sem polaridade

Precaugbes

N3o aplicavel

Especificagbes

'Resisténcia (Ohms): 100, tolerdncia: +5%, Poténcia
(Watts): 0.5W, 1/2W, Coeficiente de temperatura: 0/ -
400ppm/°C, temperatura operacional: -55 °C ~ 155 °C

Ficha de dados da resisténcia 1K Ohm
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Titulo

Resisténcia 1K Ohm

Nome do artigo TI STEMEE/AC/RES/B

Quantidade 10

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Resisténcia que proporciona 1K Ohms de resisténcia num
circuito. Valor de cédigo de cor: castanho, preto,
vermelho.

Categoria Resisténcias

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Sem polaridade

Precaucgdes

Ndo aplicavel

Especificagbes

'Resisténcia (Ohms): 1K, Tolerdncia: £5%, Poténcia
(Watts): 0.5W, 1/2W, Coeficiente de temperatura: 0/ -
400ppm/°C, temperatura operacional: -55 °C ~ 155 °C

Ficha de Dados Resisténcia 10K Ohm

i

&

%

Titulo Resisténcia 10K Ohm

Nome do artigo TI STEMEE/AC/RES/C

Quantidade 10

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Resisténcia que proporciona 10K Ohms de resisténcia
num circuito. Valor de cédigo de cor: castanho, preto,
laranja.

Categoria Resisténcias
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Titulo

Resisténcia 10K Ohm

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Sem polaridade

Precaucgdes

N3&o aplicavel

Especificagbes

'Resisténcia (Ohms): 10K, Tolerancia: +5%, Poténcia
(Watts): 0.5W, 1/2W, Coeficiente de temperatura: 0/ -
400ppm/°C, temperatura operacional: -55 °C ~ 155 °C

Ficha de dados da resisténcia 100K Ohm

2

®

T g,

Titulo Resisténcia 100K Ohm

Nome do artigo TI STEMEE/AC/RES/D

Quantidade 10

Incluida em Pack de placas de ensaio do Tl-Innovator™

Descrigdo Resisténcia que proporciona 100K Ohms de resisténcia
num circuito. Valor de cddigo de cor: castanho, preto,
amarelo.

Categoria Resisténcias

Hub Conexao

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Sem polaridade

Precaugbes

N3o aplicavel

Especificagbes

'Resisténcia (Ohms): 100K, Tolerdncia: £5%, Poténcia
(Watts): 0.5W, 1/2W, Coeficiente de temperatura: 0/ -
400ppm/°C, temperatura operacional: -55 °C ~ 155 °C
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Ficha de dados da resisténcia 10M Ohm

“e

Titulo Resisténcia 10M Ohm

Nome do artigo TI STEMEE/AC/RES/F

Quantidade 10

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™

Descrigao Resisténcia que proporciona 10M Ohms de resisténcia
num circuito. Valor de cédigo de cor: castanho, preto,
azul.

Categoria Resisténcias

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de
montagem

Sem polaridade

Precaugdes

Ndo aplicavel

Especificagbes

'Resisténcia (Ohms): 10M, Tolerancia: £5%, Poténcia
(Watts): 0.5W, 1/2W, Coeficiente de temperatura: 0/ -
400ppm/°C, temperatura operacional: -55 °C ~ 155 °C

Potenciometro com botao Ficha de Dados

Titulo Potenciémetro com botdao

Nome do artigo TI STEMEE/AC/POTEN/A

Quantidade 1

Incluida em Pack de placas de ensaio do TI-Innovator™
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Titulo Potenciémetro com botdo

Descrigdo Resisténcia varidvel com botdo para alterar a resisténcia
de um circuito.

Categoria Resisténcias

Hub Conexdo

circuito da placa de ensaio

Instrugdes de

Ndo aplicavel

montagem

Precaugbes N3ao aplicavel
Especificacbes 1 volta, 10K

HUB Comandos

Desenhar objeto  POTENCIOMETRO

Sintaxe de
comando

Enviar("READ POTENTIOMETER n")

Amostras de
cédigo

Agao desejada Amostra de codigo

Ler potenciometro Send ("READ
POTENTIOMETER 1")

Get (P) :Disp P

400 Ficha de Dados da placa de ensaio Tl-Innovator™



Adaptador do TI-SensorLink

O que é o adaptador do TiI-SensorlLink?

O adaptador do TI-SensorLink é um acessorio para o Tl-Innovator™ Hub que suporta a

utilizagdo de sensores andlogos do Vernier com o Hub. O TI-SensorLink expande as

possibilidades do projeto STEM ligando sensores Vernier selecionados ao TI-SensorLink

e, depois, ao Tl-Innovator™ Hub.

Nota: O TI-SensorLink ndo é uma solugdo de recolha de dados. As sondas ligadas por
USB ou TI-Nspire™ Lab Cradle mantém-se como uma solugdo superior para a recolha e

andlise pura de dados.

TI-SensorlLink - Design industrial e marcagoes

Vista superior do Adaptador TI-SensorLink.

TI-Sensorkirik

K3 Texas INSTRUMENTS

Vista frontal - Porta para ligar sondas e sensores

Vista traseira - Porta para ligar ao Hub

Vista inferior - rétulo de identificagdo.

education.ti.com

€/

HECHO EN FILIPINAS

MADE IN PHILIPPINES
FABRICADO NAFILIPINAS
FABRIQUE AUX PHILIPPINES

Adaptador do TI-SensorLink

401



Sensores analogos Vernier suportados

Suportamos oficialmente estes quatro sensores Vernier analogos com o TI-SensorLink.

Codigo de exemplo para o Tl-
SensorLink

Maoédulo Portas
Sensor de TI-SensorLink
temperatura

Ligar a:

Send "CONNECT VERNIER
1 TO IN1 AS
TEMPERATURE"

Send "READ VERNIER 1"
Get T

Ligar a:

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS PH"

Send "READ VERNIER 2"
Get P

Sensor de TI-SensorLink
pressdao

Ligar a:
Send "CONNECT VERNIER
1 TO IN1 AS PRESSURE"
Send "READ VERNIER 1"
Get P

Sensor de TI-SensorLink
forga

Ligar a:

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCE"

or

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCES5S0"

Send "READ VERNIER 2"
Get F

Acelerémetro TI-SensorLink
de uma
dire¢do (Low-
8)

Ligar a:

Send "CONNECT VERNIER
1 TO IN 1 AS ACCEL"
Send "READ VERNIER 1"

Sensor de TI-SensorLink
luminosidade

Ligar a:

Send "CONNECT VERNIER
1 TO IN 1 AS LIGHT"
Send "READ VERNIER 1"
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Médulo Portas Imagem Cadigo de exemplo para o Tl-

SensorLink
Sensor de Ligar a:
ener_gia Send "CONNECT VERNIER
Vernier 1 TO IN 1 AS ENERGY"

Send "READ VERNIER 1"

Requisitos do adaptador Vernier:
Hardware:

e Adaptador TI-SensorLink acessorio para o Tl-Innovator™ Hub
e Suporta um sensor analogo Vernier Unico
e Funciona em todas as trés portas IN do Hub

- Autilizacdo com a porta IC2 nas portas OUT NAO é suportada - o desenho
indicard um erro

e S3o suportados os sensores seguintes
- Sensor de temperatura
- Sensor de pH
- Sensor de pressao
- Sensor de forga
- Acelerémetro de uma diregdo (Low-g)
- Sensor de luminosidade
- Ficha de informacgdo de sensor de energia Vernier
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Ligar o adaptador TI-SensorLink

Siga este conjunto de passos nesta ordem para ligar e usar o adaptador TI-SensorLink.

Ligue o Adaptador TI-SensorLink acessorio ao TI-Innovator™ Hub

Adaptador do TI-

L Cabo fornecido Tl-Innovator™ Hub
SensorLink

ETAPAS

1. Ligue uma extremidade do cabo fornecido a porta TI-SensorLink com a
identificagdo HUB.

2. Ligue a outra extremidade do cabo a porta no Hub com a etiqueta IN1.

Nota: também pode introduzir o cabo em IN2 ou IN3.

Conecte o TI-Innovator™ Hub a uma calculadora grdfica

A Tl-Innovator™ Hub conecta por um cabo USB a calculadora de gréaficos ou
computador. A conexdao permite ao Hub receber alimentagdo e trocar dados com o
host.

Ver informagdo completa (pagina 5).

Ligue o adaptador TI-SensorlLink a um sensor Vernier

Adaptador do TI-SensorLink Sensor Vernier

Tl S

~—

Ligue o TI-Sensor Link a um dos quatro sensores andlogos suportados, usando o
conector ligado ao sensor andlogo.
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ETAPAS

1.

2.

Ligue o sensor Vernier ao TI-SensorLink (este exemplo usa a sonda de temperatura
em aco inoxidavel)

A partir da calculadora grafica conectada, introduza o cédigo seguinte:
Send "CONNECT VERNIER 1 TO IN1 AS TEMPERATURE"
Send "READ VERNIER 1"

Get T

Nota: Os novos comandos e palavras-chave ndo devem ser introduzidos NEM
copiados de um programa existente. Note que quaisquer erros tipograficos nas
palavras-chave resultardo na indicagdo de um erro no desenho.

Ver amostras de codigos para:

Sensor de forga

Sensor de pressdo

Sensor de pH

Sensor de temperatura

Sensor de acelerémetro Low-g (uma diregdo)
Sensor de sensor de luz

Sensor de sensor de energia Vernier

Precaugées com o adaptador TI-SensorLink e Sensores Vernier

Adaptador do TI-SensorLink

O TI-SensorLink ndo é uma solugdo de recolha de dados. As sondas ligadas por USB
ou Lab Cradle mantém-se como uma solugdo superior para a recolha e andlise pura
de dados.

O Hub comanda o TI-SensorlLink com os sensores analogos Vernier que ndo fazem
atualmente parte da aplicagao Hub (familia CE) ou do menu Hub (TI-Nspire™ CX).

Os novos comandos e palavras-chave ndo devem ser introduzidos NEM copiados de
um programa existente. Note que quaisquer erros tipograficos nas palavras-chave
resultardo na indicagdo de um erro no desenho.

Sensores Vernier

Sensor de pressdo de gas - O elemento do sensor de pressdo de gas fica danificado
com contacto direto com liquido.

Sensor de pH - Cologue o elétrodo numa solugdo tampdo de pH 4 ou pH 7. Nunca
deve ser guardada em 4gua destilada. Se o elétrodo for guardado
inadvertidamente a seco durante um periodo de tempo curto, imerja a ponta na
solugdo de armazenamento tampdo/KCl com pH4 durante um minimo de 8 horas
antes da utilizagdo.

Sonda de temperatura em ago inoxidavel -
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- Torcer o cabo. Por vezes, os estudantes dobram ou marcam o fio perto da pega
do sensor. Com o tempo, isso pode fazer com que os fios fiquem soltos e com
que o sensor pare de funcionar.

- Sobreaquecimento do sensor. Quando usado em laboratdrios de quimica, os
estudantes deitam por vezes o sensor num prato quente e efetivamente
“cozinham” a unidade.

- Aunidade ndo é a prova de dgua! A dgua pode entrar para o punho do sensor e
danificar a parte eletrdnica. Apenas deve submergir a parte em ago inoxidavel
do sensor em agua quando esta a recolher dados.
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Fichas de informag¢ao do Adaptador TI-SensorLink e
Sensor Vernier

As fichas de dados do adaptador TI-SensorlLink e as fichas de dados do sensor Vernier
incluem o seguinte: um nome e niumero de produto, uma descrigdo breve, uma
imagem do produto, especificagdes, como o componente se conecta ao Hub TI-
Innovator™ e comandos do Hub com amostras de codigo simples.

LigagGes a topicos

e Ficha de informagdo do adaptador TI-SensorLink
¢ Fichas de informacgao do sensor Vernier

Nota:

Ficha de dados da sonda de temperatura em ago inoxidavel
Ficha de informagdo do sensor de pH

Ficha de informacdo do sensor de forga de duas vias

Ficha de informagdo do sensor de pressdo de gas

Ficha de informacdo do acelerémetro Low-g (uma diregdo)
Ficha de informagdo do sensor de luz

Ficha de informacdo de sensor de energia Vernier

e O TI-SensorlLink ndo é uma solugao de recolha de dados. As sondas ligadas por USB
ou Lab Cradle mantém-se como uma solugdo superior para a recolha e andlise pura
de dados.

* O Hub comanda o TI-SensorLink com os sensores analogos Vernier que ndo fazem
atualmente parte da aplicagdo Hub (familia CE) ou do menu Hub (TI-Nspire™ CX).

e Os novos comandos e palavras-chave nao devem ser introduzidos NEM copiados de
um programa existente. Note que quaisquer erros tipograficos nas palavras-chave
resultardo na indicagdo de um erro no desenho.
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Ficha de informagdo do adaptador TI-SensorLink

rﬂ“ﬁﬁ

SENSOR

Titulo Adaptador do TI-SensorLink
Nome do artigo TI STEMKT/AC/SL/A
Incluida em Adaptador do TI-SensorLink
Quantidade 1
Descrigao E um acessdrio para o Tl-Innovator™ Hub que suporta a
utilizagdo de sensores andlogos do Vernier com o Hub.
Nota: N3o é uma solugdo de recolha de dados
— As sondas ligadas por USB ou Lab Cradle
mantém-se como uma solugdo superior para a
recolha e analise de dados puros
Categoria Adaptador

Hub Conexdo

SENSOR

Instrugdes de
montagem

N/D

Precaugdes

EspecificacOes
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Ficha de dados da sonda de temperatura em ago inoxiddvel

—

Titulo Sonda de temperatura em ago inoxidavel Vernier

Nome do artigo TI N/D

Codigo de TMP-BTA

encomenda

Vernier

Incluida em Sensor de temperatura

Quantidade 1

Descrigao A sonda de temperatura em ago inoxidavel é um sensor
de temperatura resistente de utilizagdo geral que pode
ser usado em liquidos organicos, solugdes salinas, acidos
e bases. Use como se fosse um termdmetro em
experiéncias de quimica, fisica e biologia, geologia e
ciéncias ambientais.
Ver também: Manual do utilizador

Categoria Sensor ambiental

Hub Conexao

Adaptador TI-SensorLink para o Tl-Innovator™ Hub

Instrugdes de
montagem

N/D

Precaugdes

1. Torcer o cabo. Por vezes, os estudantes dobram ou
marcam o fio perto da pega do sensor. Com o tempo,
isso pode fazer com que os fios fiquem soltos e com
que o sensor pare de funcionar.

2. Sobreaquecimento do sensor. Quando usado em
laboratdrios de quimica, os estudantes deitam por
vezes o sensor num prato quente e efetivamente
“cozinham” a unidade.

3. A unidade ndo é a prova de agua! A dgua pode entrar
para o punho do sensor e danificar a parte eletrénica.
Apenas deve submergir a parte em ago inoxidavel do
sensor em agua quando esta a recolher dados.
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Titulo Sonda de temperatura em ago inoxidavel Vernier

Especificagbes Intervalo de temperatura: —40 a 135°C (—40 a 275°F)
Temperatura maxima que o sensor pode tolerar sem
danos: 150°C
Resolugdo tipica:

e 0.17°C(-40a 0°C)

e 0.03°C (0 a 40°C)

e 0.1°C(40a 100°C)

e 0.25°C (100 a 135°C)

Ver também: Encontre aqui as especificagdes completas.

HUB Comandos

Objeto do Sketch  VERNIER

Sintaxe de
comando
Caodigo » ) P
Cédigo: Agdo desejada Amostra de cédigo
Leia a temperatura Send "CONNECT VERNIER
do sensor Vernier 1 TO IN1 AS
ligado TEMPERATURE"
Send "READ VERNIER 1"
Get T
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Ficha de informagdo do sensor de pH

Titulo Sensores Vernier de pH

Nome do artigo TI N/D

Cédigo de PH-BTA

encomenda

Vernier

Incluida em Sensor de pH

Quantidade 1

Descrigdo Use o sensor de pH da mesma forma que usaria um
medidor de pH tradicional com as vantagens adicionais
de recolha de dados automatica, realizagdo de graficos e
andlise de dados.
Ver também: Manual do utilizador

Categoria Sensores ambientais

Hub Conexao

Adaptador TI-SensorLink para o Tl-Innovator™ Hub

Instrugdes de
montagem

N/D

Precaugdes

Coloque o elétrodo numa solugdo tampéao de pH 4 ou pH
7. Nunca deve ser guardada em agua destilada. Se o
elétrodo for guardado inadvertidamente a seco durante
um periodo de tempo curto, imerja a ponta na solugdo de
armazenamento tampao/KCl com pH4 durante um
minimo de 8 horas antes da utilizagao.

EspecificacOes

¢ Tipo: Vedado, cheio de gel, corpo de époxi, Ag/AgCl

e Tempo de resposta: 90% da leitura final em 1
segundo

e Intervalo de temperatura: 5 a 802C (leituras sem
compensagao)

e Intervalo: pH 0-14

e Precisdo: +/- 0.2 pH

e pHisopotencial: pH 7 (ponto em que a temperatura
ndo tem nenhum efeito)

e Valores predefinidos de calibragdo: inclinagdo: —
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Titulo Sensores Vernier de pH

3.838, intercegao: 13.720
e Diametro do eixo: 12 mm OD

Ver também: Encontre aqui as especificagdes completas.

HUB Comandos

Objeto do Sketch  VERNIER

Sintaxe de
comando
Codigo N i L.
Cédigo: Agao desejada Amostra de cédigo
Leia o pH do sensor | Send "CONNECT VERNIER
Vernier ligado 2 TO IN2 AS PH"
Send "READ VERNIER 2"
Get P

412  Fichas de informagdo do Adaptador TI-SensorLink e Sensor Vernier


https://www.vernier.com/products/sensors/ph-sensors/ph-bta/

Ficha de informagdo do sensor de pressdo de gds

Gas Pressure
Sensor

VERNIR SOITMARE & TeChuoL0gy

Titulo Sensor de pressao de gas Vernier

Nome do artigo TI N/D

Codigo de GPS-BTA

encomenda

Vernier

Incluida em Sensor de pressao

Quantidade 1

Descrigao Usado para monitorizar as alteragbes de pressao num
gas. O intervalo é suficientemente grande para executar
a lei de Boyle e ainda assim é suficientemente sensivel
para fazer experiéncias vapor-pressdo ou pressdo-
temperatura. Os professores de biologia podem usar o
sensor de pressdo de gas para monitorizar a transpiragao
ou respiragdo num ambiente fechado.
Ver também: Manual do utilizador

Categoria Sensor ambiental

Hub Conexdo

Adaptador TI-SensorLink para o Tl-Innovator™ Hub

Instrugdes de
montagem

N/D

Precaucgdes

O elemento do sensor de pressdo de gas fica danificado
com contacto direto com liquido.

EspecificacOes

e Intervalo de pressdo: 0 a 210 kPa (de 0 a 2,1 atm ou
de 0 a 1600 mm Hg)

e Precisdo: +4 kPa

* Pressdo maxima que o sensor pode tolerar sem
danos permanentes: 4 atm

e Elemento do sensor: Honeywell SSCMRNNO30PAAAS

Nota: Existem duas variantes do sensor de pressdo de
gas.

A Versdo 1.3 do desenho do Tl-Innovator™ Hub inclui as
constantes de calibragdao de uma das duas variantes.
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Titulo Sensor de pressdo de gas Vernier

Os programas de referéncia mostram como usar o
comando de CALIBRAR para usar o outro tipo de sensor
de pressdo de gas.

Ver também: Encontre aqui as especificagdes completas.

HUB Comandos
Objeto do Sketch  VERNIER

Sintaxe de
comando
Codigo . .
Codigo: Agdo desejada Amostra de cédigo
Leia a pressdo do Enviar "CONNECT
gas do sensor VERNIER 1 TO IN1 AS

Vernier conectado PRESSURE"

Enviar "READ VERNIER
l n

Obter P

Novidades no Sketchv 1.4

Existe uma variante adicional do sensor de pressdo a gas Vernier com constantes de
calibragem diferentes.

Nova palavra-chave: PRESSURE2

As constantes de calibragem sdo: 51.71 -25.86

Exemplo de Enviar “CONNECT VERNIER 1 TO IN 1 AS
Cadigo: PRESSURE2"

Enviar “READ VERNIER 1"
Obter P
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Ficha de informagdo do sensor de forca de duas vias

Titulo Sensor de forca de duas vias Vernier

Nome do artigo TI N/D

Cédigo de DFS-BTA

encomenda

Vernier

Incluida em Sensor de forga de duas vias Vernier

Quantidade 1

Descrigao Sensor de utilizagdo geral para medir as forgas de
empurrar e puxar. Dois intervalos permitem medir forgas
tdo pequenas como 0,01 newtons e tdo grandes como 50
newtons.
Ver também: Manual do utilizador

Categoria Sensor ambiental

Hub Conexao

Adaptador TI-SensorLink para o TI-Innovator™ Hub

Instruges de

Criado para ser montado num suporte anular, carrinho,

montagem carril ou mesa de forga de varias formas diferentes. Use
uma haste de 13 mm alargada através do orificio no
sensor de forga de intervalo duplo. Aperte o parafuso
manual incluido.

Precaugdes N/D

Especificagbes

+ 10 N Resolugdo do intervalo: 0.01 N
+ 50 N Resolugdo do intervalo: 0.05 N
Nota: Ha um interruptor neste sensor para permitir a
medigdo:
- +10N
- *50N

Ver também: Encontre aqui as especificagdes completas.
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HUB Comandos

Objeto do Sketch  VERNIER

Sintaxe de
comando

Cédigo
Codigo: Acdo desejada

Amostra de codigo

Leia a forga do
sensor Vernier
ligado na
configuragdo de 10
N.

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCE"

Send "READ VERNIER 2"
Get F

Leia a forga do
sensor Vernier
ligado na
configuragdo de 50
N

(Note que o
comando LIGAR
inclui FORCA50)

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCES50"

Send "READ VERNIER 2"
Get F
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Ficha de informagdo do acelerémetro Low-g (uma direg¢éo)

(Cddigo de encomenda - LGS-BTA)

Titulo

Aceleréometro de uma diregdo (Low-g)

Nome do artigo TI N/D

Cédigo de LGA-BTA

encomenda

Vernier

Incluida em Acelerémetro de uma dire¢do (Low-g)

Quantidade 1

Descrigdo Pode utilizar o Acelerémetro Low-g para varias
experiéncias e demonstrag0es, no interior e no exterior
do laboratério.
Consulte:Manual do Utilizador

Categoria Sensor ambiental

Hub Conexdo

Adaptador TI-SensorLink para o TI-Innovator™ Hub

Instrugdes de
montagem

N/D

Precaugdes

Especificacbes

Consultar: Encontre aqui as especificagdes completas.
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Ficha de informagdo do sensor de luz

(Codigo de encomenda - LS-BTA)

Titulo Sensor de luminosidade

Nome do artigo TI N/D

Codigo de LS-BTA

encomenda

Vernier

Incluida em Sensor de luminosidade

Quantidade 1

Descrigao O sensor de luz pode ser usado para medir a intensidade
da luz em diversas situagdes.
Consulte:Manual do Utilizador

Categoria Sensor ambiental

Hub Conexdo

Adaptador TI-SensorLink para o Tl-Innovator™ Hub

Instrugdes de
montagem

N/D

Precaugdes

O sensor de luz é suficientemente sensivel para captar
oscilagbes de 60 ou 120 Hz de |lampadas fluorescentes
superiores, que poderd interferir com a experiéncia de
luz. Se pensa que podera ocorrer tal interferéncia,
experimente o seguinte:

e Em primeiro lugar, elimine todas as fontes de luz
artificial (exceto lanternas com pilhas) e faca a
experiéncia novamente.

e De seguida, teste o sensor de luz posicionado da
forma que planeia usa-lo. Defina a amostra para
1000 pontos/segundo para 0,1 segundos. Se a
oscilagdo for o problema, vera uma variagdo drastica
na intensidade da luz com um periodo de 60 ou 120
Hz.

e Se a oscilagdo superior for um problema, defina a
taxa de amostra para um nimero que ndo seja um
fato de 60. Por exemplo, usando amostras de 30, 20
ou 10 é pior do que usar amostras 17, 23, 27.
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Titulo

Sensor de luminosidade

Especificagbes

Consultar: Encontre aqui as especificagbes completas.

Valores predefinidos de 0-600 lux
calibragdo declive: 154 lux/V
intercetar: 0 lux
0-6000 lux

declive: 1692 lux/V
intercetar: 0 lux
0-150000 lux
declive: 38424 lux/V
intercetar: 0 lux
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Ficha de informagdo de sensor de energia Vernier

(Cddigo de encomenda - VES-BTA)

Titulo Sensor de energia Vernier

Nome do artigo TI N/D

Cédigo de VES-BTA

encomenda

Vernier

Incluida em Sensor de energia

Quantidade 1

Descrigao O sensor de energia Vernier permite que os alunos
mecam facilmente a corrente e voltagem. Os terminais
da fonte sdo ligados as fontes de saida de energia, como
turbinas edlicas modelo ou painéis solares, e os
terminais de carga sdo ligados a cargas como LED,
bombas de dgua, resistores ou cargas variaveis.
Consulte:Manual do Utilizador

Categoria Sensor ambiental

Hub Conexdo

Adaptador TI-SensorLink para o Tl-Innovator™ Hub

Instrugdes de
montagem

N/D

Precaucgdes

Especificagbes

Consultar: Encontre aqui as especificagdes completas.
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TI-RGB Array

O que é a TI-RGB Array?

A TI-RGB Array é um acessorio do TI-Innovator™ Hub.
A TI-RGB Array possui 16 LED RGB programaveis.
Vdrias aplicagGes

e Estufa inteligente

e Contador binario

e Projetos STEAM

e Aulas de codificagdo

TI-RGB Array - Design industrial e marcagoes

Vista superior da TI-RGB Array. D

TI-RGB Array B
L8 l L8 I I |

Vista inferior - rétulo de identificagao.
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Requisitos da TI-RGB Array:
Hardware:
Add-on TI-RGB Array para Tl-Innovator™ Hub

Use Hub Sketch v1.4 ou posterior

Conectar a TI-RGB Array

Siga este conjunto de passos nesta ordem para ligar e usar a TI-RGB Array.

Ligue a TI-RGB Array ao TI-Innovator™ Hub

TI-RGB Array Cabo fornecido Tl-Innovator™ Hub
® = —

TI-RGB Array R —
EREReEann
7ot bt e it

BREADBOARD (68)

15 14 13 12 o
- — - PWR 12345678910

Ll

ETAPAS

1. Ligue uma extremidade do cabo fornecido a porta da TI-RGB Array com a
identificagao:

5V
BBS
BB2
-
2. Conecte os fios correspondentes aos pinos utilizaveis no hub rotulado:
Vermelho: 5 V - energia
Azul: BB5 - saida analdgica

Amarelo: BB2 - Sinal SPI

Preto: I GND - terra

BREADBOARD ()
PWR 12345678910

3.3V 5V

R
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Conecte o TI-Innovator™ Hub a uma calculadora grdfica

A Tl-Innovator™ Hub conecta por um cabo USB a calculadora de graficos ou
computador. A conexdao permite ao Hub receber alimentagdo e trocar dados com o
host.

Ver informagdo completa ( page 5).
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Comandos da TI-RGB Array
Pré-requisitos: Use o comando Send "Connect RGB" em primeiro
lugar

O comando "CONNECT RGB" tem de ser usado em primeiro lugar quando usar a TI-
RGB Array O comando "CONNECT RGB" configura o software TI-Innovator™ Hub para
trabalhar com a TI-RGB Array

Este estabelece as conex&es para as varias ranhuras binarias do LED na TI-RGB Array -
LED RGB 0 a 15. Também limpa os vdrios contadores e valores dos sensores.

Para mais comandos, consulte: education.ti.com/eguide

Amostra de cédigo
CONNECT RGB

Comando: CONNECT RGB

Sintaxe de CONNECTRGB

comando:

Exemplo de Send "CONNECT RGB"

Cadigo:

Intervalo: N/D

Descreve: O comando "CONNECT RGB" configura o software Tl-Innovator™

Hub paratrabalhar com a TI-RGB Array.

Resultado: Liga a TI-RGB Array ao Tl-Innovator™ Hub.
ATI-RGB Array estd agora pronta a ser programado

Tipo ou Todos oscomponentes da TI-RGB Array
Componente
enderegavel:

Comando: CONNECT RGB AS LAMP

Sintaxe de CONNECT RGB AS LAMP

comando:

Exemplo de Enviar "CONNECT RGB AS LAMP"

Codigo:

Intervalo: N/D

Descreve: Este comando ativao modo "luminosidade elevada" do TI-RGB

Array desde que uma fonte de alimentagdo externa (como bateria
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Comando: CONNECT RGB AS LAMP

USB) esteja conectada a porta PWR.
Nota: Deverd digitar "AS LAMP".

Resultado: O TI-RGB Array esta agora configurado para estar no modo de
luminosidade elevada.

Caso a fonte de alimentagdo externa ndo esteja ligada, “AS LAMP”
ndo tem efeito - ou seja, a luminosidade ficara no seu nivel padréo.
Tenhaem conta que um erro sera indicado por um sinal sonoro.

Tipo ou Todos os componentes da TI-RGB Array.
Componente | consulte também:Novos comandos para usar com TI-RGB Array
enderegavel:
SET RGB
Comando: SETRGBnrgbhb
Comando SETRGBnrghb
Sintaxe: SETRGB eval(n)rgb
Exemplo de Send "SET RGB 1 255 0 255"
Cadigo:
Intervalo: 0-15 para'n’, 0-255 parar,g,b
Descreve: O comando SETRGB controla o brilho ea cor de cada LED RGB na
TI-RGB Array
Resultado: O LED especifico acende-se com a cor especificada
Tipo ou Todososcomponentes da TI-RGB Array
Enderecavel Ver também: Novos comandos para usar com a TI-RGB Array
Componente: | yor também: SETRGB ALL

SET RGB ALL

Comando: SETRGB ALLrgb

Comando SETRGB ALLrgb

Sintaxe:

Exemplo de SET RGB ALL 255 0 255
Cadigo:
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Comando:

SETRGB ALLrgb

SET RGB ALL 255 0 0

SET RGB ALL eval (R) eval (G) eval (B)

SET RGB ALL 0 0 O

Intervalo:

Descreve: Para controlar todos os LEDs num Unico comando: SETRGB ALLr g
b

Resultado: Controlar todos os LEDs num Unico comando

Tipo ou Todos os componentes da TI-RGB Array

Enderegével

Componente:

READ RGB

Comando: READ RGB

Comando Send "READ RGB"

Sintaxe:

Exemplo de Send "READ RGB"

Cadigo:
Obter c¢

Intervalo: 0-15para'n', 0-255 parar,g,b

Descreve: Apresenta o valor da corrente consumida pela TI-RGB Array em
mA

Resultado:

Tipo ou Todos os componentes da TI-RGB Array

Enderegével

Componente:

Precaugdes gerais

TI-RGB Array

* N&o exponha a bateria a TI-RGB Array temperaturas acima dos 60 °C (140 °F).

e Use apenas cabos de fita fornecidos com o TI-RGB Array.
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Ao inserir o cabo de fita nos conectores TI-RGB Array, verifique se o pino de fio
vermelho (escuro) esta inserido no orificio de 5 volts.

Use o TI-RGB Array ndo mais perto do que 20 cm polegadas dos seus olhos.

Descanse os olhos periodicamente concentrando-se num objeto a pelo menos
1,5 m de distancia.
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Folha de dados da TI-RGB Array

A folha de dados da TI-RGB Array inclui o seguinte: um nome e nimero de produto,
uma descrigdao breve, uma imagem do produto, especificagdes, como o componente se
conecta ao Tl-Innovator™ Hub e comandos do hub com amostras de cédigo simples.

LigagGes a topicos

e Folha de dados da TI-RGB Array
e Cabo de placa de ensaio para a TI-RGB Array
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Folha de dados da TI-RGB Array

® .\ rcs Array % Tous b

O O O O O B
A i

5 w13
EmEEEEREER

a2z B §

Titulo TI-RGB Array

Nome do artigo TI STEMRGB/BK/A

Incluida em TI-RGB Array

Quantidade 1

Descrigdo Acessorio do Tl-Innovator™ Hub.

e 16 LED RGB programados individualmente
e 0O cabo M-M conecta a matriz a porta da placa de
ensaio do hub

— Vermelho: 5V - energia
— Azul: BB5 - saida analdgica
— Amarelo: BB2 - Sinal SPI
— Preto: GND - terra
e O hub mede o consumo atual dos LED

Categoria Acessorio

Hub Conexao

¥ 11-RGB Array
oa'm

Instrugbes de N/D
montagem

Precaugdes Consulte: Precaugdes gerais da TI-RGB Array

Especificagbes Consulte: TI-RGB Array
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HUB Comandos

Objeto do Sketch RGB Array

Sintaxe de Send "CONNECT RGB"

comando

Exemplo de ~ i .

Codigo: Acdo desejada Amostra de cédigo
Ligue a TI-RGB Array Send "CONNECT RGB"
ao Tl-Innovator™
Hub.

ATI-RGB Array esta
agoraprontaaser
programado
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Folha de dados do cabo de placa de ensaio para a TI-RGB Array

Titulo Cabo de placa de ensaio para a TI-RGB Array
Nome do artigo TI STEMRGB/CA/A

Incluida em TI-RGB Array
Quantidade 1
Descrigdo e 0O cabo M-M conecta a matriz a porta da placa de

ensaio do hub

— Vermelho: 5V - energia

— Azul: BB5 - saida analdgica
— Amarelo: BB2 - Sinal SPI

— Preto: GND - terra

Categoria Acessorio

Hub Conexdo § . \

* T1-RGB Array

Instrugdes de N/D
montagem

Precaugdes Consulte: Precaugdes gerais da TI-RGB Array

EspecificacOes Consulte: TI-RGB Array
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Resoluc¢ao de problemas

Esta secgdo descreve alguns dos problemas que pode encontrar e apresenta sugestoes
para a sua resolugdo.

Se precisar de mais assisténcia, contacte a TI-Cares.

Resolugdo de Problemas do TI-Innovator™ Hub

A calculadora grdfica TI CE ou a Unidade portdtil TI-Nspire™ CX ndo reconhecem o TI-
Innovator™ Hub, o que posso fazer? Ndo vejo o LED verde quando conecto a minha
calculadora grdfica Tl CE ou a Unidade portatil TI-Nspire CX ao Hub TI-Innovator™ ?

Certifique-se de que a calculadora estd ligada.

Se estiver a usar um cabo USB unidade-a-unidade (mini-A a mini-B) para se
conectar a uma calculadora, assegure que faz a liga¢do da extremidade “B” do

cabo a porta de “DADOS % B” no fundo do Hub. Reverter o cabo evita que o
Hub receba alimentagdo.

Assegure que a sua calculadora tem o sistema operativo mais recente.

Certifique-se de que a extremidade do Cabo USB conectado a calculadora esta
totalmente inserido.

Desconecte o cabo USB do TI-Innovator™ Hub aguarde 3 segundos e volte a
ligar o cabo USB.

O software de computador TI-Nspire™ CX ndo reconhece o TI-Innovator™ Hub, o que
posso fazer?

Assegure que estd a usar a versdo mais recente do software TI-Nspire™ CX. A
versao mais recente instala um controlador que permite ao computador
reconhecer o TI-Innovator™ Hub.

Assegure que estd a conectar-se ao Tl-Innovator™ Hub usando a porta “DADOS
Y B”na porta Tl-Innovator™

Desconecte o cabo USB do Tl-Innovator™ Hub aguarde 3 segundos e volte a
ligar o cabo USB.

Se ndo estiver a usar o cabo USB fornecido com o Tl-Innovator™ Hub, o cabo
pode ser apenas um cabo USB de alimentagdo em vez de um cabo de
alimentacgdo e dados. Experimente um cabo USB diferente.

Como desligo o Hub?

Desligue a calculadora ou computador host.
—ou—

Desconecte o cabo USB.
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O que significa quando o LED de erro pisca e a coluna emite um som?

Se o LED piscar e a coluna emitir um sinal sonoro, ha um erro nos comandos enviados
ao Tl-Innovator™ Hub. Analise os exemplos de comandos para os mddulos
incorporados, I/O e os componentes da placa de ensaio para obter ideias sobre como
modificar o seu programa.

Porque é que tenho um controlador para o Silicon Labs CP210x instalado no meu
computador quando ligo o TI-Innovator™ Hub?

O TI-Innovator™ Hub usa o chip Silicon Labs para o interface USB. E necessério o driver
para que o software do computador comunique com o hub. Isto acontece na primeira
vez que ligar o Tl-Innovator™ Hub ao computador.

p

| x alicon Labs CP210x LS8 to LART Bridge (COMI5) ™
= Devce driver sottwane intailed maoesifully -

Resolugdo de problemas dos componentes incorporados no Hub

O meu programa néo estd a funcionar com o componente incorporado, como sei que o
componente incorporado ndo estad partido?

- Transfira o programa de teste e execute-o para testar o seu componente
incorporado.

- Assegure que o seu programa esta a usar valores alinhados com os intervalos
suportados pelos componentes incorporados

- RGB: Nivel de intensidade de 0 a 255
- Coluna: 40 a 4000 Hz

Porque é que o RGB incorporado se desliga sempre que reproduzo um sinal sonoro na
coluna? Porque ndo consigo controlar o RGB incorporado quando o som estd a ser
reproduzido?

Os comandos incorporados COR/RGB e os comandos SOM/COLUNA n3o podem ser
usados ao mesmo tempo. Os programas do utilizador devem aguardar a conclusdo do
comando SOM/COLUNA antes de enviar o comando COR/RGB ao TI-Innovator™ Hub.

O sensor de luz e brilho incorporado dd-me leituras diferentes apesar de a minha fonte
de luz ndo estar a mudar. Porqué? As minhas leituras do brilho da luz alternam entre
os valores minimo e mdaximo, quando devo esperar um valor constante?

As fontes de luz LED cintilam a altas velocidades. Apesar de o olho humano nao
conseguir detetar esta cintilagdo, o sensor de brilho regista-a e reporta os valores que
1é.
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Resolugdo de problemas do Rover Ti-Innovator™
O meu Rover ndo estd a funcionar como pretendido. Porqué?

- Certifique-se de que ele esta carregado
- Certifique-se se ele esta ligado.
- Certifique se todos os cabos estdo conectados.

- Certifique-se de que o cabo da placa de ensaio esteja na configuragdo
correta (fio vermelho no lado correto)

- Certifique-se de que todos os pinos da placa de ensaio estdo direitos.
- Certifique-se se tem a ultima versdo do sketch
- Certifique-se se tem o SO mais recente
- Experimente o programa de teste
- Ndotem nada além da calculadora no topo do Rover.
O meu Rover ndo estd a deslocar-se, ou ndo se desloca corretamente. Porqué?
- Se estiver a usar o suporte da caneta, certifique-se de que a caneta nao esteja
inserida enquanto estiver a levantar o Rover.
- Rodizios limpos
- Use em superficie lisa e plana para obter melhores resultados
- Verifique se a orientagdo corresponde as expetativas do seu programa.
O Rover ndo desenhou a forma que eu esperava. Porqué?
- O Rover ndo é uma ferramenta de desenho de precisdo. Deve esperar um nivel
de imprecisdo com formas especificas.

- Quando faz uma curva, o Rover pode ter uma varia¢do de +/- 0,5 graus. Quanto
maior o nimero de segmentos (ou curvas), maior a variagdo composta.

- A melhor superficie para usar o Rover é uma superficie plana e lisa (e ndo
carpete ou azulejos)

Qual é o nimero de segmentos ou curvas recomendado para desenhar a forma
esperada?

Ha dois métodos de desenhar formas (ou fungdes) com o Rover.

Tém niveis diferentes de precisdo e podem dar resultados diferentes, mesmo para a
mesma forma geral (ex. octagono).

Método 1 Usar AVANCAR/RETROCEDER/ESQUERDA/DIREITA - esses comandos
deslocam o Rover pela distancia e angulo especificados. O movimento angular pode
ndo ser preciso e depende da superficie bem como da presenga do marcador.

Método 2: Usar “PARA XY”, “PARA POLAR” - esses comandos deslocam o Rover para
coordenadas especificas com voltas mais precisas. Mesmo com esses comandos,
acumulam-se pequenos erros depois de segmentos multiplos. Fungdes e formas que
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usam uma dimens&o grande de grelha e/ou mais de 18 segmentos podem resultar

num desenho que ndo corresponde a forma esperada.

O meu Rover estd a virar mais ou menos do que esperava. Porqué?

Existem dois comandos diferentes relacionados com a viragem do Rover.

- Comandos RV ESQUERDA/RV DIREITA: Esses comandos dizem ao Rover para
virar no angulo especifico relativo a posi¢cdo atual do Rover.

- RV PARA ANGULO - Esse comando desloca-o para o angulo especifico no

circulo da unidade
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Exemplos:

RV ESQUERDA 30
RV ESQUERDA 45

oy A

Resultard no Rover com um angulo de 75 graus

Por comparagao
RV PARA O ANGULO 30
RV PARA O ANGULO 45

Resultard no Rover com um angulo de 45 graus

Assegure que o seu programa estd a usar o comando de virar que corresponde as suas

expetativas de movimento do Rover.

Estes comandos usam graus como unidade predefinida mesmo que as defini¢des da

calculadora estejam em raios.
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Pode especificar RADIANOS ou GRAUS para as voltas do Rover no comando através do
menu “Hub -> Rover (RV) -> Defini¢des RV”

O Rover ndo estd a deslocar-se a distdncia que se esperava. Porqué?

O Rover usa uma unidade predefinida de 10 cm.

Entdo, o comando - RV FRENTE 1 - leva o Rover a avangar 10 cm

E equivalente aos comandos “RV FRENTE 1 UNIDADE” e “RV FRENTE 0,1 M”

Para deslocar o Rover distancias especificas, pode usar a defini¢cdo “M” para
especificar metros.

O meu marcador estd instdvel no suporte do marcador. Porqué?

O suporte do marcador suporta marcadores finos ou marcadores de apagar a seco. O
suporte do marcador foi criado para deixar a gravidade fazer o trabalho de manter o
marcador no lugar. A ponta do marcador mantém-se no local devido, mesmo que haja
algum movimento na outra extremidade do marcador.

Para que diregdo estd o Rover a apontar quando inicio um programa?

A posigdo predefinida do Rover é na origem de um ponto da grelha cartesiana, para
baixo na diregdo do eixo X positivo.

A orientagdo original é: posi¢do (0,0); a 0 graus (este - a apontar para o eixo x
positivo).

PARA XY vira primeiro para o angulo adequado e depois, para o ponto.
Exemplo:

PARA XY 1 1 vira 45 graus para a esquerda e depois, move-se unidades sqrt(2) (@
10cm/unidade = 14,14 cm).

Ver também Rover>Instalar>Config. POSICAO.RV
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Que comandos interessantes existem para XY ou Polar, para comegar?

Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send
Send

"CONNECT RV"

"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV
"RV

TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO
TO

XYy 0

XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY
XY

O U1 OO WNhOOHFrH OO o u

on
on
on
5w
on
on
5w
v
on
on
3n
on
on
on
v

Table 1: Exemplo 1:

Porque é que o meu programa Rover estd a ser executado sem ordem?

Os comandos do Rover dividem-se em duas categorias:

1. Execugéo’em fila: Todos os comangos de movimento Rover — PARA A FRENTE,
PARA TRAS, ESQUERDA, DIREITA, ANGULO - estdo em fila no Tl-Innovator Hub.
Podem ser executados no futuro.

2. Execugdo imediata: Outros comandos — como aqueles para ler os sensores ou
definir o LED RGB no Rover — sdo executados imediatamente.

Isto significa que certas instrugbes no seu programa serdo executadas antes de
instrugdes que aparegam no inicio do programa, especialmente se os ultimos
comandos forem parte da familia em fila.

Por exemplo, no programa abaixo, o LED RGB mudara para VERMELHO antes do Rover

parar:

Send
Send
Send
Send

Send

"SET RV.COLOR 255 0 255" —immediately executed
"RV FORWARD 5" — queued command

"RV LEFT 45" —queued command

"RV RIGHT 90" —queued command

"SET RV.COLOR 255 0 0" -immediately executed
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Porque é que o meu Rover ainda estd a funcionar, mesmo que a minha calculadora
diga “Concluido”?

Isto pode acontecer se os comandos estiverem em fila de espera. A calculadora diz
“Concluido” porque os programas terminaram de enviar todos os comandos para o Tl-
Innovator Hub. O Hub executara os comandos para controlar o Rover, mesmo que o
programa da calculadora esteja completo.

Quando ligo o meu Rover, vejo o sinal de “sem bateria”. Porqué?

Embora, normalmente, o estado de carga da bateria seja mostrado imediatamente,
pode demorar um minuto para mostrar o estado da bateria.

O meu Rover parou de funcionar e ndo volta a ligar. O que devo fazer?

Carregue o Rover por alguns minutos e aguarde até que o estado da bateria seja
exibido.

Desliguei o Rover, mas o programa ainda estd em execugdo, ou itens no Rover ainda
estdo a funcionar. Porqué?

Para desativar completamente o Rover, desligue o interruptor de alimentagdo e
desligue o cabo USB da calculadora grafica.

Porque é que o meu Rover ndo anda em linha reta?

Isto pode acontecer se os dois motores nao possuirem calibragdo interna similar.
Estamos cientes deste problema e estamos a trabalhar numa solugdo através de uma
atualizacdo ao sketch do Hub.

A minha calculadora grdfica néo cabe no Rover.

Certifique-se de que esta a usar a orientagdo correta das guias. As guias tém gravuras
“CE” e “CX” para a familia TI84Plus CE e a familia de calculadoras TI-Nspire CX,
respetivamente.

O meu sensor incorporado ndo estd a funcionar? Ndo da resultados esperados ou ndo
fornece dados

Consulte os programas de teste.
Procurar conexdes soltas.
O meu aluno desconectou todos os cabos, o que fago?

Consulte o diagrama de cablagem abaixo para referéncia.
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O meu Rover estd a mover-se mais devagar ou a virar-se estranhamente?

- Procure por detritos no rodizio
- Use ar comprimido para limpar.

- Os pneus podem ter saido. Verifique se estdo completamente encaixados na
roda.

- Recomenda-se uma superficie plana e lisa.
Os meus pneus sairam

- Como verificar se eles estdo totalmente encaixados na roda.
Os meus pinos da placa de ensaio parecem curvados? Posso continuar a usar?
Realinhe os pinos na configuragdo original antes de os anexar ao Hub.

O que é que os comandos TO XY e TO POLAR fazem? Quando os uso, nGo acontece
nada ao meu Rover.

Estes comandos serdo implementados numa versdo futura do sketch do Hub.

Resolugdo de problemas 439



Como posso comegar? Ver o que o Rover pode fazer?

- Demo: Programas para fazer coisas. Leve-o para um test drive.

- Programas de teste: tente um componente de cada vez. Certifique-se de que
funcionam.

Resolugéio de problemas com o médulo I/0
O meu médulo 1/0 de LED branco nédo estd a funcionar. O que devo fazer?

Os seguintes passos da resolucao de problemas ajudardao a determinar se houver algo
de errado com o médulo I/0 do LED branco.
- Assegure que o LED estad devidamente introduzido na tomada.

- Introduza o LED na tomada - a perna (guia) mais comprida é a positiva
(4nodo). Se ambas as guias tiverem o mesmo comprimento, a guia
adjacente a extremidade plana do revestimento do LED é a guia negativa
(catodo).

- Transfira o programa de teste e execute-o para testar o componente do
madulo do LED branco.

- Assegure que conectou o mddulo I/O a porta correta requerida pelo programa
O meu médulo 1/0 do sensor de luz analégico néo estd a funcionar. O que devo fazer?

Os passos de resolugdo de problemas seguintes irdo ajudar a determinar se houver
algo de errado com o médulo I/0 do sensor de luz analdgico.

- Transfira o programa de teste e execute-o para testar o componente do seu
madulo 1/0 do sensor de luz analdgico.

- Assegure que conectou o médulo I/O a porta correta requerida pelo programa
O meu mdédulo I/0 do motor de vibragédo néo estd a funcionar. O que devo fazer?

Os passos de resolugdo de problemas seguintes irdo ajudar a determinar se houver
algo de errado com o mddulo I/0 do motor de vibragdo.

- Transfira o programa de teste e execute-o para testar o componente do seu
modulo I/0 do seu motor de vibragdo.
- Assegure-se de que conectou o médulo I/O a porta correta conforme exigido
pelo programa.
O médulo I/0 do meu servomotor néo estd a funcionar, o que devo fazer?

Os passos de resolugdo de problemas seguintes irdo ajudar a determinar se houver
algo de errado com o médulo I/0 do seu servomotor.

- Transfira o programa de teste e execute-o para testar o componente do seu
madulo I/0 do seu servomotor.

- Assegure-se que conectou o modulo I/0 a OUT3 e que o programa que esta a
usar chama o OUT3.
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- 0 servomotor requer que o Hub TI-Innovator™ tenha poténcia externa. O
conector PWR do Hub permite que conecte uma fonte de alimentacdo auxiliar.
Pode usar o carregador de parede Tl ou a bateria externa. E necessaria
alimentagdo externa se o Tl-Innovator ™ Hub estiver a ser usado com uma
calculadora grafica ou com o software de computador TI-Nspire™ CX.

- Com o tempo, o servomotor pode ter de ser recalibrado. Passos para recalibrar:
- Conecte a fonte externa de alimentagdo ao Tl-Innovator HUB
- Conecte o servomotor a OUT3
- Envie o comando "CONNECT SERVO 1 TO OUT3"

- Envie o comando "SET SERVO 1 CW 0 TIME 100" (Define a velocidade para
zero, o valor temporal pode ser aumentado se necessario)

- Se o servomotor ndo se movimentar, entdo ja esta calibrado. Se o
servomotor estiver em movimento, use uma aparafusadora para
movimentar o potencidmetro na parte traseira do motor até parar.

O meu médulo 1/0 sensor ultrassénico néo estd a funcionar. O que devo fazer?

Os seguintes passos de resolugdo de problemas ajudardo a determinar se ha algum
problema com o sensor ultrassénico do modelo I/0.

- Transfira o programa de teste e execute-o para testar o seu componente do
madulo I/O do sensor ultrassoénico.

- Assegure-se de que conectou o médulo I/O a porta correta conforme exigido
pelo programa.

O sensor de luz e brilho incorporado e o médulo 1/0 do sensor de luz analégico déo
leituras ligeiramente diferentes. Porqué?

A posicdo do sensor incorporado no Tl-Innovator™ Hub pode causar uma leitura
ligeiramente diferente daquelas do sensor de luz analdgico.

Resolugdo de problemas no TI-SensorLink

e O TI-SensorlLink ndo é uma solugao de recolha de dados. As sondas ligadas por USB
ou Lab Cradle mantém-se como uma solugdo superior para a recolha e andlise pura
de dados.

* O Hub comanda o TI-SensorLink com os sensores analogos Vernier que ndo fazem
atualmente parte da aplicagdo Hub (familia CE) ou do menu Hub (TI-Nspire™ CX).

e Os novos comandos e palavras-chave nao devem ser introduzidos NEM copiados de
um programa existente. Note que quaisquer erros tipograficos nas palavras-chave
resultardo na indicagdao de um erro no desenho.
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Resolugdo de problemas Programagdo com TI-Basic
Por que meu programa dd erro de sintaxe?

- Se colou cédigo de uma fonte ou editor de texto externo, ele pode conter aspas
curvas (“...”) em lugares que exigem aspas retas ("..."). Pode ser preciso
substituir algumas ou todas as aspas curvas.

- Asregras de sintaxe sdo ligeiramente diferentes entre a calculadora grafica Tl
CE e a tecnologia TI-Nspire™ CX. Cédigo originalmente criado para uma
plataforma pode precisar ser modificado para funcionar na outra.

- Na calculadora grafica Tl CE, certifique-se de ndo deixar um caractere de
espaco no final de uma linha de cddigo. Para encontrar esses espagos numa
linha, desloque o cursor para a linha e pressione o [22] e em seguida, a seta
para a direita. Espacos adjacentes no cddigo também podem causar um erro
de sintaxe.

Como paro um programa que ndo responde?

- Calculadora grafica Tl CE: Prima a tecla ON.

- Unidade portatil TI-Nspire™ CX: Prima continuamente a tecla Home/ON e
prima repetidamente ENTER.

- Windows®: Prima continuamente a tecla F12 e prima repetidamente Enter.

- Mac®: Prima continuamente a tecla F5 e prima repetidamente Enter.
O TI-SmartView CE ndo mostra os comandos do Hub no menu de programagdo?

Assegure que estd a usar a versdo mais recente do software TI-Smartview CE, a versdo
5.2. Esta versdo instala a aplicagdo “Hub” que inclui os comandos de programacgéao do
Tl-Innovator™ Hub.

O software TI Connect™ CE ndo estd a apresentar os comandos do Hub. Porqué?

Os comandos do Tl-Innovator™ Hub foram adicionados ao software Tl Connect™ CE.
Atualize o seu software para a versdao mais recente.

O meu programa ndo tem erros de sintaxe, mas o LED de erro mostra um erro?

O LED de erro pisca se houver um erro na estrutura de comando e o Sketch for incapaz
de processar os comandos. Analise os exemplos de comandos para os maédulos
incorporados, I/O e os componentes da placa de ensaio para obter ideias sobre como
modificar o seu programa.

Resolugdo de problemas com o TI-Innovator™ Sketch
Porque recebo um erro quando tento atualizar o Tl-Innovator™ Sketch?

- Para atualizar o Sketch, assegure que esta a usar o cabo USB padrdo A a micro,
ndo o USB padrdo A a mini-B. Conecte a extremidade do micro do cabo no
conector PWR conector, na parte superior do Hub.
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O meu TI-Innovator™ Hub mostra que recebe energia, mas ndo comunica com a
ferramenta de atualizagdo.

- Pode ser um problema com os cabos. Alguns cabos USB servem apenas para
alimentagdo e ndo para dados.

- Assegure-se de que usa o cabo que vem com o Tl-Innovator™ Hub.
Preciso de privilégios de administrador no meu computador para atualizar o Sketch?

Yes.

Resolugdo de problemas na bateria externa
A minha bateria externa ndo parece estar a alimentar o TI-Innovator™ Hub.

- Pressione o botdo On/Off para assegurar que a bateria estd ligada. A bateria
externa desliga-se automaticamente depois de 3 minutos se ndo estiver
conectada ao Tl-Innovator™ Hub.

- Assegure que a bateria externa tem carga. Pressione o botdo On/Off. Se as
luzes LED ndo se iluminarem, a bateria externa tem de ser carregada.

Resolugdo de problemas
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Precaugdes gerais com a tecnologia TI-Innovator™

Esta secgdo descreve as precaugdes gerais sugeridas para toda a tecnologia TI-
Innovator.

Se precisar de mais assisténcia, contacte a TI-Cares.

TI-Innovator™ Hub

e N3o exponha a bateria a Hub temperaturas acima dos 60 °C (140 °F).
e N3do desmonte nem maltrate o Hub.

e N3o encadeie varios Hubs Hubs através das portas 1/0 ou do conector da placa de
ensaio.

e Use somente cabos USB fornecidos com o Hub.
e Use somente suprimentos de alimentagdo fornecidos pela TlI:
- Tl Wall Charger incluido com o Tl-Innovator™ Hub
- Opcional External Battery Pack
- Suporte de bateria 4AA incluido no TI-Innovator™ Breadboard Pack

e Assegure-se de que os componentes que recebem energia do Hub ndo excedem o
limite de poténcia Hub's de 1 amp do Hub.

e Evite usar o Hub para controlar a eletricidade AC.
Conector da placa de ensaio no Hub

- Naoinsira as guias de LEDs e outros componentes diretamente no Hub
conector da placa de ensaio. Monte os componentes da placa de ensaio e use
os cabos de ligagdo direta fornecidos para conectar a placa de ensaio ao Hub

- Na&o ligue o pino do receptaculo de 5V no conector da placa de ensaio do Hub's
a qualquer um dos outros pinos, especialmente os pinos de terra. Fazé-lo pode
danificar o Hub.

- N3&o é recomendado conectar a fila superior dos pinos de recetdculo (BB1-10)
com a fila inferior (pins de terra e alimentagdo).

- Nenhum pino no conector da placa de ensaio do Hub's pode aterrar nem
alimentar a mais do que 4 mA.

Ti-Innovator™ Rover

e N&o exponha a bateria a Rover temperaturas acima dos 60 °C (140 °F).

e N3do desmonte nem maltrate o Rover.

e N3do coloque nada mais pesado que 1 kg ou 2,2 Ibs na plataforma do Rover.
e Use somente cabos USB fornecidos com o Tl-Innovator™ Hub.

e Use somente cabos de fita fornecidos com o Rover.

e Use apenas o carregador de parede Tl fornecido com o Hub.
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e O Ultrasonic Ranger montado a frente, deteta objetos a 4 metros do Rover. Para
obter os melhores resultados, assegure que a superficie do objeto é maior que um
portfélio. Se usar para detetar objetos pequenos, como uma chavena, coloque o
Rover a 1 metro do objeto.

e Para obter os melhores resultados, retire a tampa da calculadora grafica.

e Para melhor desempenho, use o Rover no chdo e ndo em mesas. Podem ocorrer
danos se o Rover cair de uma mesa.

e Para melhor desempenho, use o Rover numa superficie dura. Os tapetes podem
prender ou arrastar as rodas do Rover.

e Ndo gire os pinos na plataforma da calculadora sem os levantar primeiro. Podem
partir-se.
e N&o use o marcador como alavanca para empurrar ou puxar o Rover.

e N&o desaparafuse o invélucro da caixa no fundo do Rover. Os codificadores tém
extremidades afiadas que ndo devem ser expostas.

e N3o mova o Rover ap0s a execugdo de um programa. O giroscopio interno pode
involuntariamente tentar mandar o Rover para o caminho usando a localizagdo
inicial.

e Aoinserir o Cabo de Fita da Placa de Ensaio no Conector da Hub Placa de Ensaio, é

importante que insira o cabo corretamente. Assegure-se de que o pino do fio
vermelho (escuro) estd inserido no orificio 5v no conector da Hub'splaca de ensaio.

Precaug¢bes com os médulos I/0

e Use a porta de Entrada ou Saida correta, segundo exigido para cada mdédulo.
- Motor de vibragdo — suportados em OUT 1, OUT 2 e OUT 3.
- Servomotor — use somente OUT 3.
- LED branca — suportado em OUT 1, OUT 2 e OUT 3.
- Sensor de luz analégico — suportadoem IN 1,In 2 e IN 3.
- Sensor ultrassonico — suportadoem IN 1, IN 2.

e Use uma fonte de alimentagdo auxiliar para médulos que exijam mais do que 50
mA, incluindo:

- Motor de vibragao
- Servomotor

e N3&o segure o eixo do servomotor quando ele estiver a rodar. Nem rode o
servomotor a mao.

e LED branca:

- N&o dobre as guias repetidamente; isso enfraquecera os fios e pode fazer com
que quebrem.

- O LED exige a polaridade correta quando inserido na tomada. Para obter
detalhes, consulte as instrugdes para montar o LED no Tl-Innovator™ Guia
digital de tecnologia (pagina ii).
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- O LED exige a polaridade correta quando inserido na tomada. Para obter
detalhes, consulte as instrucGes para montar o LED (pagina 348).

Nenhum mddulo de Entrada/Saida pode aterrar nem alimentar a mais do que 4
maA.

Precaugdes com a placa de ensaio

N&o conecte os polos positivo e negativo de uma fonte de alimentagdo ao mesmo
grupo de cinco pinos na placa de ensaio. Fazé-lo pode danificar a placa de ensaio e
a fonte de alimentacao.

Observe a polaridade correta:
- Ao conectar a placa de ensaio ao Hub.

- Ao conectar componentes que sao sensiveis a polaridade, tais como LEDs e
poténcia TTL MOSFET.

Precaugées com o adaptador TI-SensorLink e Sensor Vernier

TI-SensorLink

O TI-SensorLink ndo é uma solugdo de recolha de dados. As sondas ligadas por USB
ou Lab Cradle mantém-se como uma solugdo superior para a recolha e andlise pura
de dados.

O Hub comanda o TI-SensorLink com os sensores analogos Vernier que ndo fazem
atualmente parte da aplicagdo Hub (familia CE) ou do menu Hub (TI-Nspire™ CX).

Os novos comandos e palavras-chave ndo devem ser introduzidos NEM copiados de
um programa existente. Note que quaisquer erros tipograficos nas palavras-chave
resultardo na indicagdo de um erro no desenho.

Sensores Vernier

Sensor de pressdo de gas - O elemento do sensor de pressdo de gas fica danificado
com contacto direto com liquido.

Sensor de pH - Cologue o elétrodo numa solugdo tampao de pH 4 ou pH 7. Nunca
deve ser guardada em agua destilada. Se o elétrodo for guardado
inadvertidamente a seco durante um periodo de tempo curto, imerja a ponta na
solugdo de armazenamento tampdo/KCl com pH4 durante um minimo de 8 horas
antes da utilizagdo.

Sonda de temperatura em ago inoxidavel -

- Torcer o cabo. Por vezes, os estudantes dobram ou marcam o fio perto da pega
do sensor. Com o tempo, isso pode fazer com que os fios fiquem soltos e com
que o sensor pare de funcionar.

- Sobreaquecimento do sensor. Quando usado em laboratérios de quimica, os
estudantes deitam por vezes o sensor num prato quente e efetivamente
“cozinham” a unidade.
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A unidade ndo é a prova de agua! A dgua pode entrar para o punho do sensor e
danificar a parte eletrdnica. Apenas deve submergir a parte em ago inoxidavel
do sensor em agua quando esta a recolher dados.
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Perguntas Frequentes

Esta secgdo inclui algumas das perguntas frequentes que recebemos sobre o
Tecnologia TI-Innovator™. Ndo encontra a sua pergunta? Envie comentarios para a
equipa eGuide. hubeguide@list.ti.com

Ligagdes de topicos
e Informagdo sobre a compatibilidade de produtos
¢ Informagdo sobre o Tl LaunchPad™
e Informacgdo geral sobre as atividades
e Informacdo Geral de Energia para o Tl-Innovator™ Hub
- Informacgdo da Bateria externa para o Tl-Innovator™ Hub

- Informagdo sobre a Bateria do Rover
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Informagdo sobre a compatibilidade de produtos
Que produtos Tl funcionam com o Tl-Innovator™ Hub?

O Tl-Innovator™ Hub é compativel com os seguintes produtos Tl. Para melhores
resultados, use sempre a versdo mais recente do Tl-Innovator Sketch e produtos
compativeis.

- Calculadora grafica TI CE

- Unidade portatil TI-Nspire™ CX

- Unidade portatil TI-Nspire™ CX CAS

- Software informatico TI-Nspire™ CX (Estudante, Professor e TI-Nspire™ CX

Navigator™)

Que linguagem de programagdo é compativel com o Tl-Innovator™ Hub?

O Tl-Innovator™ Hub pode ser programado com a linguagem de programacao Tl BASIC
nas calculadoras graficas Tl CE e TI-Nspire™ CX. Esta linguagem de programacao é
usada em varias calculadoras grafica Tl CE e baseia-se na linguagem de programacao
BASIC (cddigo de instrugdo simbdlico para todos os fins para iniciantes). BASIC é uma
familia de linguagens de programagdo multiusos, de alto nivel, cuja filosofia de design
da énfase a facilidade de utilizacdo.

Adicionalmente, com a tecnologia TI-Nspire™ CX pode usar programagao LUA que é
uma linguagem de programacado poderosa e rapida.

Ver também: Hub Programar na calculadora gréfica Tl CE para obter detalhes.
Ver também: Hub Programar na tecnologia TI-Nspire™ CX para obter detalhes.
Que sensores, atuadores, etc. posso conectar ao Tl-Innovator™ Hub?
O Tl-Innovator™ Hub tem dois tipos de conectores:

- Conector de 4 pinos universal compativel com varios médulos.
- Conector da placa de ensaio que pode ser conectado a uma placa de ensaio

para realizar protétipos de projetos.

Para comegar facilmente, temos kits convenientes que contém todos os componentes
que precisa para completar as atividades. Consulte as sec¢des relacionadas com o
Médulo I/0O e Placa de Ensaio para obter mais detalhes.

O Lab Cradle com sensores Vernier™ TI-Nspire™ pode ser usado enquanto se usa o Tl-
Innovator™ Hub?

Sim, o Lab Cradle TI-Nspire™ pode ser usado ao mesmo tempo que o TI-Innovator™
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Hub na Unidade portatil TI-Nspire™ CX ou no software TI-Nspire™ CX. Para usar o Tl-
Innovator™ Hub e o Lab Cradle TI-Nspire™ ao mesmo tempo, deve aceder aos mesmos
através de um script LUA.

Posso conectar os sensores Vernier™ diretamente ao Tl-Innovator™ Hub?

As portas do Tl-Innovator™ Hub ndo sdao diretamente compativeis com os sensores
Vernier™. Os sensores Vernier™ podem ser conectados a um Lab Cradle TI-Nspire. Para
usar o Tl-Innovator™ Hub e o Lab Cradle ao mesmo tempo, deve aceder aos mesmos
através de um script LUA.

O Sistema TI-Nspire™ CX Navigator™ pode ser usado enquanto se usa o Tl-Innovator™
Hub?

Sim, os estudantes podem ligar a Unidade portatil TI-Nspire™ CX ao Sistema TI-
Nspire™ CX Navigator™ enquanto usam o TI-Innovator™ Hub. O professor pode usar a
funcionalidade TI-Nspire™ CX Navigator™, incluindo o Apresentador ao Vivo, Captura de
Ecra, Consulta Rapida, etc., enquanto os estudantes usam o Tl-Innovator™ Hub.

O software Tl Connect™ CE ou TI-SmartView™ CE pode comunicar com o Hub TI-
Innovator™ ?

O TlI-Innovator™ Hub ndo pode comunicar diretamente com o software TI Connect™ CE
ou software TI-SmartView™ CE. No entanto, pode usar o software Tl Connect™ CE para
criar programas a utilizar com o Tl-Innovator™ Hub. O software TI-SmartView™ CE é
uma 6tima forma de demonstrar os passos de programagdo aos seus estudantes.
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Informagdo sobre o Tl LaunchPad™
O que é um kit de desenvolvimento do Tl LaunchPad™?

Os kits Tl LaunchPad sdo uma gama de kits de desenvolvimento de microcontroladores
(também chamados de placas de avaliagdo) da Texas Instruments. Para saber mais, ha
muitos detalhes sobre o ecossistema Tl LaunchPad em
https://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Que kit Tl LaunchPad™ é usado com o Hub TI-Innovator™?

O Hub TI-Innovator™ é alimentado por um kit TI LaunchPad MSP432P401. Mais
informacgdo sobre o LaunchPad MSP432P401 esta disponivel em
https://www.ti.com/ww/en/launchpad/launchpads-msp430-msp-
exp432p401r.htmltttabs.

Posso usar o Tl-Innovator™ Hub como um kit de desenvolvimento Tl LaunchPad™?

Apesar do Hub TI-Innovator™ poder ser usado como placa LaunchPad™ TI, o Hub TI-
Innovator™ foi concebido especificamente para ser usado por estudantes a aprender a
programas, criar e explorar através da eletrdénica. Pode encontrar mais informacgdo
sobre o Tl LaunchPad em https://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Que recursos estdo disponiveis para o Tl LaunchPad?

Se estiver interessado no ecossistema Tl LaunchPad, pode encontrar recursos em
http://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html

Como é que os kits de desenvolvimento/placas de engenharia s3o usados por
engenheiros no mundo real?

Os engenheiros usam placas de avaliagdo como as placas Tl LaunchPad™ para fazer
protétipos das suas criagGes e verificar a adequabilidade de um chip particular para o
seu design. Estas placas permitem aos engenheiros experimentar diferentes
abordagens antes de finalizar o design. As placas também ajudam os engenheiros a
medir outros aspetos dos seus designs, como o consumo de energia e a velocidade das
operagoes.

Estas placas de avaliagdo também sdo usadas em universidades para saber mais sobre
microcontroladores, programacao e interface com sensores.
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Informacgdo geral sobre as atividades
Que atividades estdo disponiveis para o Tl-Innovator™ Hub?

Existem varias atividades disponiveis a serem utilizadas com o Tl-Innovator™ Hub. No
trabalho com educadores, criamos atividades a volta dos temas seguintes:

10 minutos de cédigo para o Tl-Innovator™ Hub: Envolver os estudantes em
atividades breves que criam compreensdo de conceitos matematicos, légica de
programacdo e competéncias de programagao. As atividades usam o RGB, LED,
coluna e sensor de brilho incorporados no TI-Innovator™ Hub. As atividades estdo
disponiveis para a familia de calculadoras graficas Tl CE e tecnologia TI-Nspire™
CX.

10 Minutos de Cédigo para Tl-Innovator™ Rover: Continue a aprender a programar
com o Rover Tl-Innovator™. Baseie-se no seu conhecimento de programacdo do TI-
Innovator™ Hub e escreva programas para controlar o Rover Tl-Innovator™.
Aprenda os comandos para fazer com que o Rover se mova e use o0 seu sensor de
cores e ranger incorporados. As atividades estdo disponiveis para a familia de
calculadoras graficas TI CE e tecnologia TI-Nspire™ CX.

“Conversas” de Sala de Aula de Matematica e Ciéncia para Tl-lnnovator™ Rover:
Programas prontos a usar para a familia de calculadoras graficas Tl CE e TI-
Nspire™ CX. Estes programas incluirdo um manual de utilizagdo para o professor,
que fornecera sugestGes sobre como implementar o Rover TI-Innovator™ com o(s)
programa(s) fornecido(s), para explorar conceitos na sala de aula de matematica
e/ou ciéncias.

A Ciéncia através do Design de Engenharia: Aulas completas e interativas para
estudantes de nivel intermédio de biologia e fisica. Utiliza componentes fornecidos
no Tl-Innovator™ pack do mdédulo I/0. As atividades est3o disponiveis para a
tecnologia TI-Nspire™ CX.

Percurso para os Projetos STEM: Desenhar, construir, testar, refinar. Essas
atividades sequenciais envolvem estudantes do ensino basico e do ensino
secundario em principios de engenharia, proporcionando aos alunos os
conhecimentos basicos e as habilidades necessarias para sintetizar projetos STEM
novos e exclusivos. Estas atividades exigem os componentes fornecidos no pack de
placas de ensaio do TI-Innovator™. As atividades estdo disponiveis para a familia
de calculadoras graficas TI CE e tecnologia TI-Nspire™ CX.

Onde posso transferir as atividades para o Hub Tl-Innovator™ ?

As atividades para o uso do TI-Innovator™ Hub podem ser encontradas no website
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education.ti.com, no separador Atividades, no topo de cada pagina. As ligagGes diretas
para cada conjunto de atividades sdo como se segue:

- 10 Minutos de Cddigo com TI-Innovator™ Hub: education.ti.com/ticodes

- 10 Minutos de Cédigo com o Rover Tl-Innovator™: education.ti.com/ticodes

- “Conversas” de Sala de Aula de Matematica e Ciéncia para o Rover TI-
Innovator™:

- Aciéncia através do design de engenharia:
https://education.ti.com/en/tisciencenspired/us/stem

- Percurso para os Projetos STEM: A definir
Quando é que as atividades ficam disponiveis?

As atividades para o Tl-Innovator™ Hub estdo agora disponiveis. As atividades para o
Rover TlI-Innovator™ estardo disponiveis no outono de 2017.
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Informagdo Geral de Energia para o TI-Innovator™ Hub
Como é alimentado o TI-Innovator™ Hub?

O Hub TI-Innovator™ é alimentado pelas baterias incluidas na calculadora grafica Tl CE
ou naa unidade portatil TI-Nspire CX. Em determinadas atividades com dispositivos de
alta poténcia como servomotores, pode ter de usar uma fonte de energia auxiliar, o
adaptador de parede Tl ou a bateria externa.

Como é que o TI-Innovator™ Hub afeta a dura¢do da bateria da calculadora grafica Ti
CE ou TI-Nspire™ CX?

O Hub TlI-Innovator™ tem um impacto minimo na bateria da calculadora grafica Tl CE
ou nas calculadoras graficas TI-Nspire™.

Quando tenho de usar poténcia externa?
Quando usar as portas de entrada e saida:

Alguns médulos I/0 requerem alimentagdo externa, pois usam as portas de 5V
(OUT3 ou IN3) no TI-Innovator™ Hub. Consulte a secgdo do Mddulo I/O para mais
detalhes.

Quando usar o conector da placa de ensaio:

Um circuito alimentado a partir da saida de 5V do conector da placa de ensaio
requer poténcia externa.

Que opgoes estdo disponiveis para energia externa?

Pode usar o adaptador de parede Tl ou a bateria externa para obter energia adicional.
O adaptador de parede TI vem com o Hub TI-Innovator™ e é o mesmo carregador de
parede que é fornecido com a calculadora gréfica Tl CE e as calculadoras TI-Nspire™
CX. A bateria externa é vendida separadamente como um acessério para o Tl-
Innovator™ Hub.

Posso usar uma fonte de bateria/alimentacgdo diferente com o Tl-Innovator™ Hub?

Deve usar apenas a bateria e alimentagdo fornecidas pela Tl para assegurar um
funcionamento seguro.

Informagdo da Bateria externa para o Tl-Innovator™ Hub
O que é a bateria externa?

A bateria externa fornece energia adicional aos componentes que requerem mais
energia do que a que pode ser fornecida através da calculadora grafica TI. Esta bateria
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(Modelo # MP-3000) foi selecionada para responder as necessidades de energia do
componente Tl-Innovator™.

Como usar a bateria externa com o Hub Tl-Innovator™ ?

Usando o cabo USB padrdao A a micro B fornecido com o Hub TI-Innovator™ , a bateria
externa deve ser conectada a porta USB PWR do Hub TI-Innovator™ . A bateria externa
tem um interruptor para ligar/desligar que deve ser ligado para alimentar o Hub TI-
Innovator™ .

Quanto tempo dura a bateria com a carga completa?

A duragdo da bateria depende dos componentes associados ao TI-Innovator™ Hub. Por
exemplo, o mddulo do servomotor que é usado com as atividades “Science Through
Engineering Design” (a ciéncia através do design de engenharia) pode ser executado
durante 8 horas continuas usando a bateria externa. Outros componentes podem durar
mais tempo ou descarregar a bateria mais rapidamente.

Qual é a duragdo esperada da bateria?

A medida que as baterias de ides de litio envelhecem, perdem a sua capacidade.
Quando sdo devidamente mantidas e com uma utilizagdo normal, espera-se que as
baterias durem cerca de trés anos.

Como recarregar a bateria?

A bateria externa pode ser recarregada usando o Adaptador de Parede Tl (incluido com
o Tl-Innovator™ Hub) ou o cabo USB fornecido com o TI-Innovator Hub conectado a
porta USB do computador.

Como sei qual é a carga da minha bateria?

Quando liga a sua bateria externa, os indicadores LED da bateria localizados na bateria
externa apresentam a carga aproximada (25%, 50%, 75% e 100%). Os LEDs desligam-
se automaticamente apds 10 segundos.

Posso usar a bateria externa com outros produtos?

A bateria externa foi especificamente testada para ser usada com o Tl-Innovator™ Hub.

Informagdo sobre a Bateria do Rover
Quanto tempo dura a bateria com a carga completa?

A bateria durara 8 horas em condugao continua. Espera-se que o uso tipico inclua
interrupgGes frequentes para a programacdo. Nesse cenario, uma carga total durara
varios dias de uso.
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Qual é a duragdo esperada da bateria?

A medida que as baterias de ides de litio envelhecem, perdem a sua capacidade.
Quando sdo devidamente mantidas e com uma utilizagdo normal, espera-se que as
baterias durem cerca de 3 anos.

Como recarregar a bateria?

Conecte um cabo micro-USB a porta PWR na parte frontal direita do Rover. A outra
extremidade do cabo pode ser conectada a um PC ou a um carregador de parede TI.

Como sei qual é a carga da minha bateria?

Os quatro LED de nivel de bateria mostram a capacidade da bateria. Quando os quatro
LED estiverem verdes fixos, a Rover bateria estd totalmente carregada.
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Informacgdes gerais

Ajuda online

education.ti.com/eguide

Selecione o seu pais para obter mais informagdo sobre o produto.
Contacte a assisténcia técnica da Tl

education.ti.com/ti-cares

Selecione o seu pais para obter recursos técnicos ou assisténcia.
Informagoes da Assisténcia e Garantia

education.ti.com/warranty

Selecione o seu pais para obter informagdes sobre a duragdo e os termos da garantia
ou sobre a assisténcia ao produto.

Garantia Limitada. Esta garantia ndo afeta os seus direitos legais.
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