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Tl-Innovator™ Hub Komma igang-guide

Tl-Innovator™-hubben ar den centrala delen av TI-Innovator™-systemet, ett hjalpmedel

och komplement till Texas Instruments (TI) grafraknare och som gor att eleverna kan

anvanda kodning i sina projektarbeten i klassrummet.

Avsnitt som hjalper dig att komma igang inkluderar:

Systemoversikt

Detta ingar i ladan

Ansluta Tl-Innovator™-hubben

Uppdatera hubb-programvaran
Hubb-programmering pa Tl CE-T grafraknare
Hubb-programmering pa TI-Nspire™ CX-teknik
Tl-Innovator™ I/O moduler

Tl-Innovator™ Paket med kopplingsplatta
Anvanda en extra stromkalla

Felsokning

Allmanna forsiktighetsatgarder

Tl-Innovator™ Hub Komma igdng-guide
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Tl-Innovator™ Hub Oversikt

Kommandostrangen Tl-Innovator™ Hub later dig anvanda din kompatibla TI-grafrdaknare
eller TI-Nspire™ CX-programvara for att styra komponenter, avldsa sensorer m.m.

e Du kommunicerar med Hubb- genom Tl Basic-programmingskommandon.

e Vdrdar som ar kompatibla med Tl-Innovator™ Hub inkluderar:

- TI CE-familjen av grafraknare (TI-83 Premium CE, TI-84 Plus CE och
TI-84 Plus CE-T) med operativsystem version 5.3 eller senare version. Du maste
dven installera eller uppdatera Hub-appen, som innehaller Hub-menyn.

- TI Nspire™ CX eller TI Nspire™ CX CAS-handenhet med operativsystem version
4.5 eller senare version

- Tl Nspire™ programvara version 4.5 eller senare version

¢  Tl-Innovator™ Hub. Kommunicerar med varden, Hubb- komponenterna pa kortet och
de anslutna externa komponenterna. Den ger dven strom till externa komponenter.

e TlHnnovator™ Komponenter. Dessa komponenter, som saljs separat, inkluderar
sensorer, motorer och lysdioder som ansluts till hubben genom dess 1/0-portar och
kontakt for kopplingsplattan,.

Las mer

En lista 6ver forsiktighetsatgarder vid anvandning av hubben och dess komponenter ges
under Allmédnna férsiktighetsatgdrder (pa sidan 33).

Information om tillbehor, externa moduler och komponenter for kopplingsplattan finns
pa education.ti.com/go/innovator.
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Detta ingdr i ladan
Tl-Innovator™ Hub med Komponenter pa kortet

@ Enljusintensitetssensor pa undersidan av Hubb-
kan lasas som "BRIGHTNESS" i Hubb-
kommandostrangar.

@ Rod lysdiod kan adresseras som "LIGHT" i Hubb-
kommandostrangar.

© Hogtalare (pa baksidan av Hubb-, visas inte) kan
adresseras som "SOUND" i Hubb-
kommandostrangar.

@O R6d-gron-bla lysdiod kan adresseras som "COLOR"
i Hubb- kommandostrangar.

Synligt pa framsidan av hubben finns dven:
[A] Gron lysdiod for extrastrom

Gron stromlysdiod,

Réd fellysdiod.

Inbyggda portar

Vanster sida — tre portar for insamling av data eller
status fran indatamoduler: i

e IN1ochlIN 2ger3,3Vspanning. e e

e IN3ger5Vspanning. e e

Hoger sida — tre portar for reglering av
utgangsmoduler:

e OUT 1 och OUT 2 ger 3,3 V spanning. el el e

e OUT3ger5V spanning. e ) e

Underdelen — ljusintensitetssensor (beskriven ovan)

och tva portar:

e 12 port fér anslutning till kringutrustning som
anvinder 12C-kommunikationsprotokoll.

e DATA Mini-B-port, med ratt kabel ger denna port
anslutning till en kompatibel grafraknare eller
dator for datadverforing och strom.

BRIGHTNESS 12c
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Overst — tva kontakter:

e USB-mikrokontakt (PWR) for extra strom som
kravs av vissa komponenter.

e Kontakt for kopplingsplatta med 20 markta stift

for kommunikation med anslutna komponenter. i PWR P
En kopplingsplatta och byglingskablar har e
inkluderats med Tl-Innovator™ Breadboard Pack,

Y

saljs separat.

USB-kablar

@ USB Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) - Ansluter Hubb- till en TI CE-T grafriknare
eller en TI-Nspire™ CX-handenhet.

@ USB Standard A to Mini-B - Ansluter Hubb- till en dator som kér programvaran
TI-Nspire™ CX

© USB Standard A to Micro - Ansluter PWR-porten fér Hubb- till en TI-godkand
stromkalla som kravs av viss kringutrustning.

Extra strom

TI Wall Charger - Ger strém genom
Tl-Innovator™ Hub fér komponenter, som till
exempel motorer, som kraver extra strom.

Den valfria External Battery Pack kan aven ge extra
strém.

Obs! En lampa for extra strom pa Hubb- anger nar
Hubb- far extra strém.
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Ansluter Ansluter TI-Innovator™ Hub

Kommandostrangen Tl-Innovator™ Hub ansluter med en USB-kabel till en grafréknare
eller dator. Anslutningen gor att Hubb- far strém och kan utbyta data med varden.

Obs! Viss kringutrustning, som till exempel motorer, kan kréva extra strém. For mer
information, se Anvanda en extra stromkalla (pa sidan 30).

Anslutning till en grafrdknare

1. Identifiera "B”-kontakten pa USB
Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) kabeln.
Vardera dande av denna kabel ar markt
med en bokstav.

2. Séattin ”B”-kontakten i DATA-porten vid
undersidan av Tl-Innovator™ Hub.

3. Sattin den fria @nden av kabeln (kontakt "A") i USB-porten pa réknaren.

=
ST coLoR eval®) o
PRt

oo} o]

I E0DD

ol -f~f~
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Hubb- ansluten till TI CE
Grafrédknare

Hubb- ansluten till TI-Nspire™ CX-handenhet

4. Sla pa raknaren om den inte redan ar pa.

Stromlampan pa Hubb- lyser gron for att visa att strommen ar pa.

Anslutning till en dator som kér programvaran TI-Nspire™ CX

1.

Identifiera ”B”-kontakten pa
USB Standard A to Mini-B
kabel for Windows®/Mac®.
Vardera dnde av denna kabel
ar markt med en bokstav.

Satt in kontakten "B” i DATA -
porten vid undersidan av
Tl-Innovator™ Hub.

Satt in den fria dnden av
kabeln (kontakt "A") i USB-
porten pa datorn.

Stromlampan pa Hubb- lyser
gron for att visa att strommen
ar pa.
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Uppdatera Hubprogramvaran

Kommandostrangen Tl-Innovator™ Hub innehaller programvara Tl-Innovator™
Sketchsom tolkar Hubkommandon och kommunicerar med onboard-enheter och
anslutna moduler. Med hjalp av ett webbaserat verktyg kan du uppdatera Sketch.
Uppdaterade versioner fixar vanliga buggar och ser till att din TI-Innovator™ Hub kan
kommunicera med de senaste komponenterna.

Du kan hamta den senaste versionen av Tl-Innovator ™ Sketch pa féljande webbplats:

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

Frdgor om Hubs programvara
Vad ar Tl-Innovator™ Sketch?

Sketch ar programvaran i Tl-Innovator™ Hub och den kommunicerar med grafraknaren,
behandlar kommandon och styr de externa komponenterna.

Behover jag uppdatera Sketch pa TI-Innovator™ Hub?

For basta resultat bor du alltid anvanda den senaste versionen av Tl-Innovator™ Sketch.
For att halla dig informerad om uppdateringar av Tl-Innovator™ Hub bor du registrera
produkten pa education.ti.com/register eller bes6ka webbplatsen for TI-Innovator™ pa
education.ti.com/go/innovator.

Vilken dr den senaste versionen av Sketch?

For basta resultat bor du alltid anvanda den senaste versionen av Tl-Innovator Sketch.
Du kan alltid hitta den senaste versionen av Sketch pa education.ti.com/go/innovator.

Varfor ska jag uppdatera Sketch?
Det finns flera skal till att uppgradera Sketch.

1. Att fa den senaste versionen fran TI med ny funktionalitet.

2. Att aterstdlla Tl Sketch efter installation av ett anpassat Sketch — det behdvs
endast for avancerade anvandare som anvander ett anpassat Sketch.

Hur installerar man Sketch pa Tl-Innovator™ Hub?

Sketch kan uppdateras med hjalp av uppdateringsprogrammet for Tl-Innovator Hub.
Denna programvara kan hamtas gratis fran Tl:s webbplats.

Gar det att uppdatera flera TI-Innovator Hub samtidigt?

Uppdateringsprogrammet for TI-Innovator-hubbar tillater bara uppdatering av en hubb
at gangen. Daremot ar programmet designat for att tillata uppdatering av flera hubbar
utan att programvaran behdver startas om.
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Kan Sketch som &r férinstallerat pa Tl-Innovator™ Hub dndras for att ldgga till
funktioner som finns pa Tl-rdknaren? Ar Sketch 6ppen kallkod?

Koden for Sketch som ar forinstallerat pa TI-Innovator™ har inte publicerats sa att
andra kan dndra eller editera programmet. Anvand endast officiellt publicerad utgava
av Sketch for att bibehalla kompatibiliteten mellan Tl-Innovator™ Hub och TlI-rdknare.
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Hubb-Programmering pa Tl CE-T grafrdknare

Obs! Dessa instruktioner galler Tl CE-T grafraknare. Liknande instruktioner for
TI-Nspire™ CX-teknik ges under Hubb-programmering pa TI-Nspire™ CX-teknologi (pa

sidan 17).

Kommandostrangen TlI-Innovator™ Hub svarar pa Tl Basic-programmingskommandon,

som till exempel Send och Get.

e Send — skickar kommandostrangar till Hubb- for att styra enheter eller begara

information.

e Get— hamtar information som begarts fran Hubb-.

e eval —ger resultatet av ett uttryck som en teckenstrang. Sarskilt anvandbart inom
Hubb- kommandostrangen for Send-kommandon.

e Wait — pausar programkorningen under ett visst antal sekunder.

Kodexempel: Tl CE-T grafraknare

Onskad atgird

Programmeringskod

Sla pa den roda lysdioden ("LIGHT") pa
kortet.

Send ("SET LIGHT ON")

Spela en 440 Hz ton pa den inbyggda
hogtalaren ("SOUND") under 2
sekunder.

Send ("SET SOUND 440 TIME 2")

Sla pa det bld elementet pa kortets
RGB-lysdiodplatta ("COLOR") med
100 % ljusstyrka.

Send ("SET COLOR.BLUE 255")

Las och visa det aktuella vardet for den
inbyggda ljussensorn ("BRIGHTNESS").
Intervallet ar 0 % till 100 %.

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

Provprogram for att fa en lysdiod pa kortet att blinka

Foljande program for Tl CE-T-grafraknaren anvander kommandona Send och Wait for
att fa den roda lysdioden att blinka pa kortet hos Hutgb-. Kommandona ar inneslutna i
en "For...End" loop som upprepar blinkningscykeln PA/AV under 10 upprepningar.

Tl-Innovator™ Hub Komma igdng-guide
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T84 Plus CE

PRGM: BLINK oL sLanr e kL sz )

For(N,1,10)

Send("SET LIGHT ON")
Wait 1

Send("SET LIGHT OFF")
Wait 1

End

PROGRAM: LIGHT
:Send("SET LIGHT ON ")

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

stat plot 11 this

Hur man skapar och kor ett program

Obs! Dessa ar forkortade anvisningar. Detaljerade anvisningar om hur du skapar och
kor program ges i avsnittet T/-Basic-programmering pa Tl CE grafréknare.
Handledningen ér tillganglig via TI-Innovator™ Technology eGuide (pa sidan ii).

Innan du bérjar

>

Se systemkraven (pa sidan 2) och uppdatera raknarens OS (operativsystem) och
hubb-appen, efter behov. Du kan uppdatera fran programvaran Tl Connect™ CE eller
annan uppdaterad raknare.

Sa hdr skapar du ett nytt program pa Tl CE-T grafréknare:

1. P& startskdarmen trycker du pa [pram], vilj Nytt och tryck pa [enter].
2. Skrivin ett namn for programmet, som till exempel "SOUNDTST" och tryck sedan
pa [enter]

Programredigeraren 6ppnas och visar en mall for din programkod.

3. Skrivin de kodrader som programmet bestar av.

- Du maste anvanda Hubb- menyn for att ange Tl Basic-
programmingskommandon, som till exempel Send och Get. (Tryck pa och
valj Hub.)

- Du kan ange Hubb- kommandostrangar och parametrar som till exempel
"SET LIGHT ON" genom att anvdnda menyn eller genom att skriva
bokstdverna. Om du skriver in strangarna for hand ska du se till att anvanda
gemener och versaler korrekt.

- Islutet av varje rad trycker du p3 [enter]. Varje ny rad foregds automatiskt av ett
kolon (:).

- Anvand pilknapparna for att flytta sig genom ett program. Tryck pa for att
ta bort, eller tryck pa [ing] fér att infoga.
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Fér att stdnga programredigeraren

»  Tryck p& [quit] for att &terga till grundfonstret (startskdrmen).
Programmet forblir tillgédngligt genom knappen [prgm].

Koér programmet:

1. Kontrollera att Tl-Innovator™ Hub ar ansluten till raknaren.

2. Setill att alla nédvandiga I/O-moduler eller komponenter pa kopplingsplattan ar
anslutna till Hubb-.

3. Fran startskarmen trycker du pa [pram], viljer programnamnet frén den lista som
visas och trycker p [enter].

Programnamnet kopieras till startskarmen.

4. Tryck pa igen for att kora programmet.

For att redigera ett befintligt program:

1. P& startskdarmen trycker du pa [prgm], vilj Redigera.

2. Vilj programmets namn fran den lista som visas, och tryck pa [enter].
Programmet 6ppnas i programeditorn.

Anvidnda Hubb- menyn for att skapa kommandon

Kommandostrangen Hubb- menyn &r tillganglig pa Tl CE-T -grafrdknaren nar du skapar
eller redigerar ett program. Det kan bespara dig tid for att skapa kommandon och
hjdlpa dig med korrekt stavning och syntax fér kommandon.

Obs! For att skapa ett kommando fran Hubb- menyn maste du kanna till féljande:

e Det unika namnet pa den komponent som du adresserar, till exempel "SOUND" for
den inbyggda hogtalaren.

e De kommandoparametrar som galler for komponenten, som till exempel
ljudfrekvens och varaktighet. Vissa parametrar ar valfria och du kan behova kdnna
till virdeomradet for en parameter.

Exempel pd@ anvindning av Hubb- Meny:

Detta grafraknarexempel baseras pa kommandot Send ("SET SOUND 440 TIME 2") for
att en 440 Hz ton ska horas under 2 sekunder pa den inbyggda hogtalaren.

NORMAL FLOAT AUTOD REAL RADIAN MP n

PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND 44@ TIME
2")
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Oppna (eller skapa) det program som du ska anvinda fér att kommunicera med
Hubb-.

Placera markéren dar du vill placera kommandot.

ek pa o) och vl Hub

5 _ ; CTL I/0 COLOR EXEC

Kommandostrangen Hubb- menyn visas. PESend("SET..
2:Send("RERD...

3:Settinss..

4:Hait

5:Get(

G:evall(

7:Send("CONNECT-Outrut...

8:Send("CONNECT-InpPut..

9

VPorts...
Vilj Send "SET och tryck pa och vilj PROGRAM: SOUNDTST
sedan SOUND och tryck p [enter]. :Send("SET SOUND N
Skriv 440 som ljudfrekvens. PROGRAM: SOUNDTST

:Send("SET SOUND 4400

P3 menyn Hub véljer du Settings > TIME. PROGRAM: SOUNDTST
:5end("SET SOUND 448 TIME
]

Skriv 2 som tidsvarde. PROGRAM: SOUNDTST
:Send("SET SOUND 448 TIME
20

Slutfér kommandot genom att skriva PROGRAM: SOUNDTST

avslutande citattecken (tryck pa (#)) och éﬁ‘)?:d( SET SOUND 44@ TIME

tryck sedan pa [0].

For att aterga till startskdrmen och prova kommandot trycker du pa [quit] och
folj sedan de féregaende instruktionerna for att kéra ett program.

Tips for kodning med Tl CE-T-grafraknaren

Se till att din kod &r fri fran onddiga blanksteg som kan orsaka syntaxfel. Det
inkluderar upprepade blanksteg inom samma kodrad och ett eller flera blanksteg i
slutet av en rad.

Koden fran en extern kdlla kan innehalla "typografiska" citattecken (”...”) pa
platser som kraver raka citattecken ("..."). Skriv raka citattecken genom att trycka

pa och sedan p3 [#].

Om du vill rensa den aktuella kodraden trycker du pé [clear].

Om du vill skriva relationsoperatorer som till exempel =, < och <, tryck pa
[2nd] [test].

Skriv ett blanksteg genom att trycka pa och sedan pé [0].

Om programmet slutar att svara nar det kérs trycker du p3 [on].

Obs! Om ett kommandosyntax inte inkluderar en inledande vansterparentes, som
till exempel ”Wait” kan anvandning av en parentes i ett argument tolkas som hela
argumentet och orsaka ett ovdntat syntaxfel. Nar du skriver langa uttryck med
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parenteser ska du omsluta hela uttrycket med en omslutande parentes for att
undvika syntaxfel av denna typ.

Korrekt: Wait ((X+4)*5)
Korrekt: Wait X+4*5
Syntaxfel: Wait (X+4)*5

Las mer

Exempel pd program och information om programmering TI-Innovator™ Hubse
Tl-Innovator™ Technology eGuide (pa sidan ii).
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TI-Innovator™ Hub-appen fér grafréiknaren Tl CE
Vad ar Tl-Innovator™ Hub-appen?

Tl-Innovator™ Hub-appen lagger till hubb-menyn pa programmeringsmenyn pa en
Tl CE-grafraknare.

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

Med detta menyalternativ blir det enkelt att vdlja kommandon som ofta anvands for
att bygga program som anvands for TI-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..

Hur vet jag om jag har Tl-Innovator™ Hub-appen?

Folj dessa enkla steg for att avgéra om Hubappen finns pa din Tl CE-grafraknare:
1. Tryck 2nd [mem)]

2. Vilj alternativ ”2: Minneshantering/Ta bort...”

3. Valj alternativ ”"A: Appar”
4

Tl-Innovator™ Hub-appen listas som "Hub" i listan 6ver appar. Bekréfta att hubben
finns i listan.
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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/

Vilken version av Tl-Innovator™ Hub-appen behéver jag?

For basta resultat bor du alltid anvanda den senaste versionen av Tl-Innovator™ Hub
App och Tl CE Familj av Grafikrdknare. Besok education.ti.com/en/product-
resources/whats-new-84-ce for att hamta de senaste versionerna.

Hur tar jag reda pa vilken version av TI-Innovator™ Hub-appen jag har?

Folj dessa enkla steg for att avgora vilken version av Hub-appen som finns pa din Tl CE-
grafraknare.

1. Tryck 2nd [mem]

2. Vilj alternativ ”2: Minneshantering/Ta bort...”

3. Valj alternativ ”"A: Appar”

4. Tryck pa nedat-pilen tills hubb-appen dr markerad.
5

Titta pa namnlistan for att se versionsnumret for Hub-appen.

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

*¥P1lySmlt2 88147

Hur hdmtar jag Tl-Innovator™ Hub-appen?

Tl-Innovator™ Hub-appen kan hamtas fran Tl:s webbplats pa education.ti.com/latest.
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Maste jag uppdatera Tl-Innovator™ Hub-appen varje gang jag uppdaterar
raknarens 0S?

Tl-Innovator™ Hub-appen behover bara uppdateras nar nya funktioner har lagts till i
appen. Vi rekommenderar dock bestamt att du alltid du haller dina TI-produkter
uppdaterade med senaste OS och senaste versioner. Kontrollera varje gang nar du
uppdaterar ditt OS om nagra appar har uppdaterats.

Behdver jag en app for att anvanda Tl-Innovator™ Hub tillsammans med TI-Nspire™
CX Technology?

Nej. Alla kommandon for kommunikation med TI-Innovator™ Hub ar inbyggda i TI-
Nspire™ CX Technology. For basta resultat bor du alltid anvdnda den senaste versionen
av TI-Nspire™.
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Hubb-Programmering med TI-Nspire™ CX-teknologi

Obs! Dessa instruktioner galler TI-Nspire™ CX-teknologi. Liknande instruktioner for Tl

CE-T grafrdknare ges i avsnittet Hubb- Programmering pa Tl CE-T grafréknare (pa sidan

9).

Kommandostrangen TlI-Innovator™ Hub svarar pa Tl Basic-programmingskommandon,

som till exempel Send och Get.

e Send — skickar kommandostrangar till Hubb- for att styra enheter eller begara

information.

e Get och GetStr — hamtar information som begarts fran Hubb-.

e eval() — ger resultatet av ett uttryck som en teckenstrang. Endast giltigt inom

kommandon med Send, Get, och GetStr.

e Wait — pausar programkorningen under ett visst antal sekunder.

Kodexempel: TI-Nspire™ CX-teknologi

Onskad atgird

Programmeringskod

Sla pa den roda lysdioden ("LIGHT") pa
kortet.

Send "SET LIGHT ON"

Spela en 440 Hz ton pa den inbyggda
hogtalaren ("SOUND") under 2
sekunder.

Send "SET SOUND 440 TIME 2"

Sla pa det bld elementet pa kortets
RGB-lysdiodplatta ("COLOR") med
100 % ljusstyrka.

Send "SET COLOR.BLUE 255"

Las och visa det aktuella vardet for den
inbyggda ljussensorn ("BRIGHTNESS").
Intervallet ar 0 % till 100 %.

Send "READ BRIGHTNESS"
Get a: Disp a

Provprogram for att fa en lysdiod pa kortet att blinka

Foljande TI-Nspire™ CX-program anvander kommandona Send och Wait for att fa den
roda lysdioden att blinkas pa kortet hos Hubb-. Komrrulandona ar inneslutna i en
”For...EndFor” loop som upprepar blinkningscykeln PA/AV under 10 upprepningar.

Tl-Innovator™ Hub Komma igdng-guide
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Define blink()=

Prgm

For n,1,10

Send "SET LIGHT ON"
Wait 1

Send "SET LIGHT OFF"
Wait 1

EndFor

EndPrgm

TI-1spire cx

Hur man skapar och kor ett program

Obs! Dessa ar forkortade anvisningar. For detaljerade anvisningar, se TI-Nspire™ CX-
programredigeraren, tillgangligt via Tl-Innovator™ Technology eGuide (pa sidan ii).

Innan du bérjar:
> Se systemkraven (pa sidan 2) och uppdatera programvaran efter behov.

- Pa TI-Nspire™ CX-handenheter ska du anvanda programvaran TI-Nspire™ for att
uppdatera operativsystemet.

- Pa datorer som kor TI-Nspire™ CX ska du anvanda Hjalp-menyn for att
uppdatera programvaran.

Skapa ett nytt program i ett TI-Nspire CX-dokument:

1. Pa handenheten trycker du pa och viljer Infoga > Programeditor > Ny.
Fran datorprogrammet klickar du pa Infoga > Programeditor > Nytt.

III

2. Skrivin ett namn for programmet, som till exempel “soundtst”, valj Program som

Typ och klicka sedan pa OK.
Programredigeraren 6ppnas och visar en mall for din programkod.

3. Mellan raderna Prgm och EndPrgm skriver du de kodrader som programmet bestar
av.

- Du kan antingen skriva kommandonamnen eller infoga dem fran
programeditorns meny.

- Efter att ha skrivit varje rad trycker du pa Enter innan du skriver ndsta kodrad.

- Anvand pilknapparna for att bladdra igenom programmen.
Spara programmet:

Du maste spara ditt program innan du kan kora det.
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>

P& handenheten trycker du pa och viljer Kontrollera syntax och lagra >
Kontrollera syntax och lagra.

Pa Programeditorns meny klickar du pa Kontrollera syntax och lagra > Kontrollera
syntax och lagra.

For att stdnga programredigeraren

» P3 handenheten trycker du pa och valj Atgirder > Stiing.
P3 programeditorns meny klickar du pa Atgirder > Sting.
Om du har gjort dndringar sedan du sparat programmet, uppmanas du att
kontrollera syntax och lagra.
Kér programmet:
1. Kontrollera att Tl-Innovator™ Hub som &r anslutna till din handenhet eller dator.
2. Setill att alla nédvéandiga I/O-moduler eller komponenter pa kopplingsplattan ar
anslutna till Hubb-.
Oppna det dokument som innehaller programmet.
4. Pd ensidaiapplikationen Rdknare skriver du programnamnet och parenteserna.

Om programmet kraver argument, innesluter du dem inom parenteser, atskilda
med kommatecken.

Programmet kors.

For att redigera ett befintligt program:

Oppna om nédvandigt det dokument som inneh3ller programmet.
Ga till en sida med appen Raknare

P& handenheten trycker du pa och valj Funktioner och program >
Programeditor > Oppna.

Pa menyn for appen Raknare klickar du pa Funktioner och program > Programeditor
> Oppna.

Vilj programmets namn fran den lista som visas.

Programmet visas pa en sida i programeditorn.

Anvanda Hubb- menyn for att skapa kommandon

Kommandostrangen Hubb- menyn ar tillganglig med TI-Nspire™ CX-teknologi nar du
skapar eller redigerar ett program. Det kan bespara dig tid for att skapa kommandon
och hjalpa dig med korrekt stavning och syntax fér kommandon.

Obs! For att skapa ett kommando fran Hubb- menyn maste du kdnna till féljande:

Det unika namnet pa den komponent som du adresserar, till exempel "SOUND" for
den inbyggda hogtalaren.

De kommandoparametrar som géller for komponenten, som till exempel
ljudfrekvens och varaktighet. Vissa parametrar ar valfria och du kan behoéva kianna
till virdeomradet for en parameter.
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Exempel pa anvéndning av Hubb- Meny:

Detta TI-Nspire™ CX-exempel baseras pa kommandot Send ”SET SOUND 440 TIME 2”

for att en 440 Hz ton ska horas under 2 sekunder pa den inbyggda hogtalaren.

1.1 R
* soundtst on
Define soundtst()=
Prgm
Send "SET SOUND 440 TIME 2"
EndPrgm

1. Oppna (eller skapa) det program som du ska anviinda fér att kommunicera med

Hubb-.

2. Placera markdren dar du vill placera kommandot.

3. P& handenheten trycker du pa och vilj
Hub.
P& programeditorns meny viljer du Hub.

Kommandostrangen Hubb- menyn visas.

4. Vilj Send ”SET och valj sedan SOUND” for att
infoga den forsta delen av kommandot.

5. Skriv 440 som frekvensvarde.
6. Pa menyn Hub valjer du Settings > TIME.

7. Slutfér kommandot genom att skriva 2 som
tidsvdrde.

s/ 1: Action

= 3: Define
I£.4: Control
@ 5: Transf
Yo 6: 110
14 7: Mode
2 8: Hub

W 2: Check NEEE NS

2: Send

4: Wait
5 Get

6. eval(
7. Send

: Send
9: Ports
A:Send

"READ

3. Seftings

"CONNECT-Output
"CONNECT=Input

"RANGE

-

Prgm

EndPrgm

Define soundtst()=

Send "SET SOUND "‘

[send "SET sOUND 440

|Send "SET SOUND 440 TIME "

Prgm

EndPrgm

Define soundtst()=

Send "SET SOUND 440 TIME 2"

8. For att testa kommandot foljer du de tidigare anvisningarna for att kora ett

program.
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Tips for kodning med TI-Nspire™ CX-teknologi

e Koden fran en extern killa kan innehalla “typografiska” citattecken (”...”) pa
platser som kraver raka citattecken ("..."). Skriv raka citattecken genom att trycka

pa [en] (x].
e Om du vill rensa den aktuella kodraden trycker du pa [ctri] Tclear.,
e Om du vill skriva relationsoperatorer som till exempel =, < och <, tryck pa [etn] [=].
e Skriv ett blanksteg genom att trycka pa [ ].

e Om programmet slutar att svara nar det kors:

TI-Nspire™ CX-handenhet: Hall ned och tryck pa upprepade génger.
Windows®: Hall ned F12 och tryck pa Enter upprepade ganger.
Mac®: Hall ned F5 och tryck pa Enter upprepade ganger.

Las mer

Exempel pd program och information om programmering TI-Innovator™ Hubse
Tl-Innovator™ Technology eGuide (pa sidan ii).
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Tl-Innovator™ I/O-moduler

Dessa I/O-moduler (inképs separat) inkluderar kablar fér anslutning av modulerna till
Tl-Innovator™ Hub.

Porta
Modul r Bild Exempelkod for Tl CE-T grafrdknare

Vit ljusdiod 0ouT1 Q“ Sla pa modulen for vita lysdioder som ar
* OouT2 g ansluten till UT 1:
ouT3 ‘&E Send("CONNECT LED 1 TO OUT 1")
Send("SET LED 1 ON")

Vrid axeln fér servomotorn ansluten till

UT 3 moturs i 90°:

« 39 Send("CONNECT SERVO 1 TO OUT 3")
Send("SET SERVO 1 TO -90")
Motsvarande kod med anviandande av
variabeln med eval():
angdeg:=-90
Send("CONNECT SERVO 1 TO OUT 3")

Send("SET SERVO 1 TO eval(angdeg)

"y

Servomotor ouT3
* %k

Analog IN1 ) ; Las och visa den omgivande ljusnivan
ljussensor IN2 "é fran den sensor som &r ansluten till
IN3 &> N2
Send("CONNECT LIGHTLEVEL 1 TO
IN2")
Send("READ LIGHTLEVEL 1")
Get(L):Disp(L)

Avstandsmatare IN1 & Las och visa uppmatt avstand fran
via ultraljud IN 2 - o & fr\\l/szt?ndsmataren som ar ansluten till

% Send("CONNECT RANGER 1 TO IN2")

Send("READ RANGER 1")
Get(R):Disp(R)

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

Vibrationseleme OUT1 H Sla pa vibrationsmotorn som ar
nt Q“ ansluten till UT 1:

Las och visa den omgivande
temperaturen fran den sensor som ar
ansluten till IN 3:

Send("CONNECT TEMPERATURE 3 TO
IN3")

Send("READ TEMPERATURE 3")
Get(T):Disp(T)

Temperatursens
or
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Porta

Modul r Exempelkod for Tl CE-T grafraknare
Temperatur-och  IN1 Anslut givaren DHT till port IN 2
fuktsensor :mg Send( "CONNECT DHT 1 TO IN2
")
Las av temperaturen fran DHT givare
ansluten IN 2:
Send ( "READ DHT 1
TEMPERATURE")
Get temperature
Las fukt fran DHT givare:
Send "READ DHT 1 HUMIDITY"
Get humidity
Hallgivare IN1 Anslut en Hall-effektgivare IN3 port:
:m; Send "CONNECT ANALOG.IN 1 TO

IN 3"

Las av vardet av det magnetiska faltet
rapporteras av givaren:

Send "READ ANALOG.IN 1"

Get m

Vattenhaltssensor IN1
IN 2
IN3

Anslut sensorn IN 1:
Send "CONNECT MOISTURE 1 IN
l n

Konfigurera matomradet vara mellan 0
och 100. Det ar ett index och har inga
enheter.

Send "RANGE MOISTURE 1 0
100"

Las givaren:
Send "READ MOISTURE 1"
Get moisture

MOSFET OouT1
ouT?2

Anslut MOSFET till slut OUT 1 port:
Send "CONNECT ANALOG.OUT 1
TO OoUT 1"

Kontrollera den anslutna
motorn/pumpen vid 50% hastighet i 3
sekunder:

Send "SET ANALOG.OUT 1 128
TIME 3"
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Porta
Modul r Bild Exempelkod for Tl CE-T grafraknare

Vattenpump C Det styrs genom en MOSFET-modulen

b

* Vit lysdiodModulen for kraver viss montering.

** Servomotor kraver extra strom och viss montering. Fér mer information, se
Tl-Innovator™ Technology eGuide (pa sidan 311).

Anslutning av en I/O-modul

Du anvédnder den I/O-kabel som medféljer modulen for att ansluta den till en Hubb-
indata- eller utdataport.

1. Seitabellen ovan for att verifiera att du vet vilka I/O-portar som kan anviandas
med den modul som du ansluter.

2. Anslut endera dnden av I/O-kabeln till den vita kontakten pa modulen.
3. Anslut den fria dnden av den I/O-kabeln till Hubb- den port du har valt att anvinda.
4. Om modulen krdver extra strom ansluter du stromkallan (pa sidan 30),

Provprogram for att fa en lysdiodsmodul att blinka

Foljande program for Tl CE-T-grafraknaren anvander kommandona Send och Wait for
att fa en LED-modul ansluten till en I/O-port att blinka.

Obs! Detta program fungerar korrekt endast om raknaren ar ansluten till Hubb- och en
LED-modul ar ansluten till porten OUT 1.

statplot 1 thiset 12 format 13 calc 4 table f5

PRGM:
BLINKIO
Send("CONNECT LED 1 TO OUT1")
For(N,1,10)
Send("SET LED 1 ON")
Wait 1
Send("SET LED 1 OFF")
Wait 1
End
Send("DISCONNECT LED 1")

Obs! Om du anvander TI-Nspire™ CX-
teknologi uteldmnar du parenteserna och
andrar End till EndFor.
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Kommandostrangen Hubb- kommandostrangen "CONNECT LED 1 TO OUT1" sager till
Hubb- att en LED-modul ar ansluten till porten OUT 1 pa Hubb-. Efter att ha sant detta
kommando kan koden aterkalla denna LED som "LED 1". CONNECT-kommandot kravs
endast for I/O-moduler och kopplingsplattans komponenter. Det kravs inte foér
komponenterna pa kortet, som till exempel den inbyggda hogtalaren.

Las mer

En lista 6ver forsiktighetsatgarder vid anvandning av I/O-moduler ges under Allmédnna
férsiktighetsatgdrder (pa sidan 33).

Exempel pa program, en forteckning over ytterligare I/0-moduler och information om
programmering av I/O-moduler ges i TI-Innovator™ Technology eGuide (pa sidan ii).
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TI-Innovator™ Breadboard Pack

Med kopplingsplattan och dess komponenter (kops separat) kan du skapa projekt pa
kopplingsplattan och ansluta dem till TI-Innovator™ Hub genom dess kontaktstift for
kopplingsplattan.

Komponenterna for kopplingsplattan inkluderar:

e En kopplingsplatta och byglingskablar for de elektriska anslutningarna.

e Adresserbara komponenter, som till exempel lysdioder och sensorer som svarar pa
Hubb- kommandon. Dessa anges i tabellen nedan.

e Passiva komponenter, som till exempel motstand, kondensatorer och manuella
brytare som inte kan adresseras direkt med hjalp av Hubb- men kréavs for manga
experiment med kopplingsplattan.

e En batterihallare med plats for fyra AA-batterier. Batterier medféljer ej.

Adresserbara komponenter

Komponent Bild Anvdinds med Beskrivning

kontaktstift

Roda lysdioder P BB 1-10 Lysdiod som avger ljus

g nar strém passerar
genom den.

Grona lysdioder BB 1-10 Lysdiod som avger ljus
nar strom passerar
genom den.

RGB BB 8-10 Lysdiod med oberoende

(réd/grén/bla) justerbart rétt, gront och

lysdioder blatt element. Kan
producera en mangd
olika farger.

Termistor » BB 5,6,7 Motstand vars resistans

(analog ingang &ndras baserat pa
kravs) temperaturen. Anvands
for matning och kontroll.
7-segments BB 1-10 En serie lysdioder som
display o arrangerats sa att de kan
15:s.ﬁ.'n‘!['§~nH visa siffror och vissa

bokstaver. Det finns dven
en lysdiod for
decimalpunkt.

Liten BB 1-10 Motor som omvandlar
likstrdmsmotor Q (anvander likstrém till mekanisk
=) digital signal  effekt.
2, for att
generera
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programvarans
PWM)

TTL effekt- ’ BB 1-10 Transistor anvands for

MOSFET att forstarka eller vaxla
elektroniska signaler.

Tl analog BB 5,6,7 Sensor som rapporterar

temperatursensor (analog ingang en spanning som ar

kravs)

proportionell till
omgivningstemperaturen
inom ett omrade av -55
°Ctill 130 °C.

Synlig ljussensor

BB 5,6,7
(analog ingang
kravs)

Sensor som rapporterar
nivan av omgivande ljus.

Infraréd séndare BB 1-10 Sida som utsander
LTE-302, (digital infrarott ljus, avsedd att
gul prick utgang) paras ihop med LTR-301
fototransistor.
Infrardd BB 1-10 Sida med avkdnnande IR-
mottagare (digital fototransistor, avsedd att
LTR-301, ingang) paras ihop med LTE-302
rod punkt infrarod sandare.

Exempelkod for att fa en ljusdiod pa kopplingsplattan att blinka

Foljande TI CE-T grafraknarprogram anvander kommandona Send och Wait for att fa en

viss lysdiod pa kopplingsplattan att blinka.

Obs! Detta program fungerar korrekt endast om raknaren ar ansluten till Hubb- och
lysdioden ar fysiskt ansluten till BB1 (kopplingsplattans stift 1) pa Hubb-.
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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")

Obs! Om du anvander

TI-Nspire™ CX-teknologi utelamnar
du parenteserna och dndrar End
till EndFor.

BRIGHTNESS  I2C.

Kommandostrangen Hubb- “"CONNECT LED 1 TO BB1" sager till Hubb- att en lysdiod pa
kopplingsplattan ar ansluten till stift 1 pa Hubb-. Efter att ha sdnt detta kommando kan
koden &terkalla denna LED som "LED 1". CONNECT-kommandot kravs endast fér I/0-
moduler och kopplingsplattans komponenter. Det giller inte fér komponenterna pa
kortet, som till exempel den inbyggda hogtalaren.

Grundldggande information om kopplingsplattan

Kopplingsplattan gor det enkelt att ansluta de elektroniska komponenterna genom att
fora in komponenternas ledningar och byglingskablar i anslutningsstift pa
kopplingsplattan.

Stiften ar indelade i grupper om fem. De 5 stiften i varje grupp ar elektriskt anslutna
med varandra pa baksidan av plattan. Du ansluter ledningar och kablar med varandra
genom att sticka in dem i stift inom samma grupp.

e Stromskenor finns 6verst och underst och dr markerade med réda (+) och bla (-)
rander. Grupperna i varje skena ar elektriskt anslutna langs hela randens langd.

e De aterstaende grupperna med fem stift pa plattan ar markta med siffror och
bokstaver. Varje grupp ar elektriskt isolerad fran de andra.
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Framsidan av plattan med strémskenor och Sammanldnkande anslutningar pd baksidan av

anslutningsstift plattan (normalt dolda). Grupperna med fem stift
for varje strémskena ér sammanlénkade. Alla
andra 5-stiftsgrupper dr isolerade.

Mellanrummet i mitten av kopplingsplattan majliggor enkel anslutning av elektroniska
komponenter som tillhandahalls som DIP-kapslar.

Du anvander byglingskablar mellan hubben och kopplingsplattan for stromforsorjning
till kopplingsplattans komponenter och for att styra eller 6vervaka dem med hjalp av
programkod. Hubben har 20 markerade stift, inklusive 10 signalstift, 8 jordstift, ett
3,3V stromstift och ett 5,0 V stromstift.

Las mer

En lista 6ver forsiktighetsatgarder vid anvandning av kopplingsplattan och dess
komponenter ges under Allmdnna férsiktighetsatgdrder (pa sidan 33).

Exempel pa program och information om programmering av kopplingsplattans
komponenter pa Tl-Innovator™ Hubse Tl-Innovator™ Technology eGuide (pa sidan ii).
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Med en extra stréom- kdlla

Normalt hamtar Tl-Innovator™ Hub och dess anslutna komponenter strom fran
vardraknaren eller en dator, via DATA-kontakten. Vissa komponenter, som till exempel
servomotorn, krdver mer strom dn en minirdknare kan ge pa ett tillforlitligt satt.

Med hjélp av anslutningen PWR pa hubben kan du ansluta en extra stromkalla. Du kan
anvanda Tl Wall Charger eller External Battery Pack.

Tl Wall Charger (inkluderas med Hubb-)

e Ansluts till ett vagguttag.
e Anvander inte batterier.

External Battery Pack (séljs separat)

e Uppladdningsbar.

e Har Pa/Av-knapp med en rad av lysdioder som
tillfalligt visar batteriladdningen nar du slar pa
batteriet.

e Stanger av sig sjalv efter att ha varit bortkopplad
fran hubben i omkring 3 minuter.

Obs! Om du behover ladda om External Battery Pack
kopplar du bort det fran navet och ansluter sedan till

Tl Wall Charger med hjélp av USB Standard A to Micro
kabeln. Anvand inte External Battery Pack som en extra
stromkalla medan den laddas.

Anslutning av stromkallan

1. Identifiera Mikro-kontakten pa USB Standard A to
Micro reservstromkabeln.

2. Séattin mikrokontakten i PWR-kontakten ovanpa
Hubb-.

Séatt in den fria dnden av kabeln (kontakt "A") i USB-porten pa stromkallan.

4. Sla pa stromkallan:

- Om du anvéander Tl Wall Charger ansluter du den till ett vdgguttag.
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Om du anvander External Battery Pack, tryck pa strombrytaren.
En lampa for extra strom pa Hubb- lyser for att visa att Hubb- far extra strom.

Anslut Tl-Innovator™ Hub till vardraknaren med hjalp av USB Standard A to Mini-B
kabeln.

Anslut I/0-modulen eller kopplingsplattans komponent till Hubb-.
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Felsékning
Jag ser inte den gréona lysdioden ndr jag ansluter TI-Innovator™ Hub.

e Kontrollera att raknaren ar paslagen.

e Om du anvander en USB Unit-to-Unit (Mini-A to Mini-B) kabel for att ansluta till en
raknare ska du se till att ansluta kabelanden ”B” till DATA kontakten pd undersidan
av Hubb-. Omkastning av denna kabel forhindrar att hubben far strém.

e Se till att raknaren eller datorn uppfyller systemkraven (pa sidan 2).

e Verifiera att anden av USB-kabeln som ar ansluten till raknaren har satts in helt.
Hur sténger jag Hubb- av?

1. Stdng avvardraknaren eller datorn.
— ELLER —
Koppla loss USB-kabeln.

2. Koppla bort eventuell extra stromkéalla som &r ansluten till PWR-porten pa Hubb-.
Varfér orsakar mitt program ett syntaxfel?

e Om du klistrat in koden fran en extern kélla eller textredigerare kan den innehalla
"typografiska” citattecken (”...”) pa platser som kraver raka citattecken ("..."). Du
kan behova ersatta nagra eller alla av de typografiska citattecknen.

e Syntaxreglerna ar nagot olika mellan Tl CE-T grafraknaren och TI-Nspire™ CX-
teknologi. Kod som ursprungligen skapades for en plattform kan behéva modifieras
for att fungera pa den andra.

e Pa Tl CE-T-grafraknaren: se till att du inte skrivit nagot mellanslag i slutet av en
kodrad. For att hitta dessa efterféljande blanksteg pa en rad ska du flytta markdren
till raden och trycka pa [*]. Angriansande mellanslag i koden kan ocksa orsaka
ett syntaxfel.

Hur stoppar jag ett program som inte svarar?

e TICE-T grafraknare: Tryck p& knappen [on].

e TI-Nspire™ CX-handenhet: Hall ned och tryck pa upprepade ganger.
e Windows®: Hall ned F12 och tryck pa Enter upprepade ganger.

e Mac®: Hall ned F5 och tryck pa Enter upprepade ganger.

Varfér far jag ett felmeddelande néir jag férséker uppdatera TI-Innovator™ Sketch?

e For Sketch-uppdatering ska du se till att du anvander USB Standard A to Micro
kabeln, inte USB Standard A to Mini-B kabeln. Anslut mikrodnden av kabeln till
PWR-kontakten ovanpa Hubb-.

Las mer

Om du behover mer felsoknings- information, se upp Tl-Innovator™ Technology eGuide
(pa sidan ii).
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Allmdnna férsiktighetsatgdrder

Tl-Innovator™ Hub
e Utsitt inte Hubb- for temperaturer éver 140°F (60°C).
e Montera inte isar eller felbehandla Hubb-.

e Sammanlédnka inte flera Hubbar genom 1/O-portarna eller kopplingsplattans
kontakt.

e Anvand endast de USB-kablar som medfoljer Hubb-.
e Anvand endast produkter fran Tl for natanslutning:
- TI Wall Charger inkluderas med TI-Innovator™ Hub
- Valfritt External Battery Pack
- Batterihallare for 4 AA-batterier inkluderas i TI-Innovator™ Breadboard Pack

e Se till att de komponenter som far strém fran Hubb- inte dverstiger Hubbens
effektgrans pa 1 A.

e Undvika att anvanda Hubb- for att reglera vaxelstrom.
Kopplingsplattans kontakt pa Hubb-

e Forinte in benen pa lysdioder och andra komponenter direkt i Hubb-s kontakt pa
kopplingsplattan. Montera komponenterna pa kopplingsplattan och anvand de
medfdljande byglingskablarna for att ansluta komponenterna pa kopplingsplattan
till Hubb-.

e Anslut inte stiftet for 5V-uttaget pa Hubbens kopplingsplattan kontakt till nagot av
de andra stiften, och sarskilt inte jordstiften. Om du gor det kan det skada Hubb-.

¢ Anslutning av den 6versta raden av mottagningsstift (BB1-10) till den nedersta
raden (jordnings- och strémstiften) rekommenderas inte.

¢ Inget stift pa Hubbens kopplingsplattans kontakt kan féra bort eller tillféra mer dn
4 mA.

Kopplingsplatta

e Anslut inte de positiva och negativa ledningarna foér en stromkalla till samma grupp
av 5 stift pa kopplingsplattan. Det kan skada kopplingsplattan och stromkallan.

e Verifiera korrekt polaritet:
- Nar du ansluter kopplingsplattan till Hubb-.

- Vid anslutning av komponenter som ar kdnsliga for polaritet, som till exempel
lysdioder och TTL effekttransistor.

1/0-moduler
e Anvand korrekt in- eller utgangsport som kravs for varje modul.
- Vibrationsmotor — stéds pa UT 1, UT 2 och UT 3.
- Servomotor — anvdnd endast UT 3.
- Vit lysdiod — stéds pa UT 1, UT 2 och UT 3.
- Analog ljusgivare — stods pa IN 1, In 2 och IN 3.
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- Avstandsmatare via ultraljud — stods pa IN 1, IN 2.

Anvand en extra stromkalla for moduler som kraver mer an 50 mA. Detta galler:
- Vibrationselement

- Servomotor

Hall inte i servomotorns axel medan den roterar. Rotera heller inte servomotorn for
hand.

Vit lysdiod:

- BOj inte ledningarna upprepade ganger. Det kommer att forsvaga tradarna och
kan fa dem att brytas.

- Lysdioder kraver korrekt polaritet ndr de ansluts. Mer information ges i
anvisningarna for montering av lysdioden i TI-Innovator™ Technology eGuide
(pa sidan 304).

- Lysdioder kraver korrekt polaritet nar de ansluts. Mer information ges i
anvisningarna for montering av lysdioden (pa sidan 304).

Ingen I/O-modul kan féra bort eller tillféra mer dn 4 mA.

TI-Innovator™ Rover

Utséatt inte Rover for temperaturer 6ver 60°C (140°F).

Montera inte isar eller felbehandla Rover.

Placera inte nagonting tyngre an 1 kg pa Rover plattform.

Anvand endast de USB-kablar som medfoljer en Tl-Innovator™ Hub.

Anvand endast de bandkablar som medféljer Rover.

Anvand endast vaggladdare som tillhandahalls av Tl och som medféljer Hub.

Den frammonterade avstandsmataren via ultraljud detekterar féremal inom 4
meter fran Rover. For basta resultat, se till att foremalets yta ar storre dn en
mapp. Vid anvindning for att detektera sma foremal, som en kopp, placera Rover
inom 1 meter fran objektet.

For basta resultat, ta av det glidande skyddet fran din grafraknare.

For basta prestanda, anvand Rover pa golvet, inte pa bord. Skada kan uppsta om
Rover ramlar ned fran ett bord.

For basta prestanda, anvand Rover pa en hard yta. En matta kan fa Rover hjul att
fastna eller slapa.

Vrid inte hallarstiften pa raknarplattformen utan att forst lyfta dem. De kan brytas
av.

Anvand inte markoren som en hdavarm for att dra och trycka pa Rover.

Skruva inte av holjet pa Rover undersida. Avkodare har vassa kanter som inte ska
exponeras.

Nar kopplingsplattans bandkabel satts in i kontakten for Hub kopplingsplatta ar det
mycket viktigt att du satter in kabeln korrekt. Sakerstall att den roda (morka)
tradens stift satts in i 5V-halet pa Hub's kopplingsplatta.
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Obs: Om du rubbar eller rycker loss en kabel, anvand denna bild som en referens for
korrekta anslutningar.

Referens till bottenvy.

BN NEEE NN
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Tl-Innovator™ hubbkommandon version 1.4

Anvand hubbmenyerna for att skapa eller andra ett program. Det kan bespara dig tid
nar du skapar kommandon och hjalpa dig med korrekt stavning och syntax for
kommandon.

Kodexempel

Nar du ser "Kodsampel" i en kommandotabell kan "Kodsampel" kopieras och klistras in
i befintligt skick och skickas till grafraknaren for att anvandas i dina berakningar.

Exempel:
Koda Send ("RV FORWARD 5")
Sampel: Send ("RV FORWARD SPEED 0.2 M/S TIME 10")

Obs: For att bygga ett kommando med hubbmenyn, behéver du kadnna till:

e Det unika namnet pa den komponent som du adresserar, exempelvis "SOUND" for
den inbyggda hogtalaren.

¢ De kommandoparametrar som galler for komponenten, exempelvis ljudfrekvens
och varaktighet. Vissa parametrar ar valfria och du kan behéva kdnna till intervallet
for en parameter.

Forklaring av syntax
e Ord med versaler ar nyckelord
e Ord med gemener ar platshallare for varden

e Kommandon inom parentes ar valbara parametrar

Till exempel i: SET LIGHT ON [[BLINK| TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds], dar
"frequency" anges som "1" och "seconds" som "10".

Send(“SET LIGHT 1 BLINK 2 TIME 10”)

Obs: Kommandon som anges nedan galler hubbmenyn hos CE Rdknare. Om du
anvander TI-Nspire™ CX-teknologi utelamnar du parenteserna. Dessutom kan du lagga
marke till ndgra andra mindre skillnader i kommandona, exempelvis “Endfor” istallet
for "End” hos TI-Nspire™ CX. Skarmbilder visas for referens. Obs: Verkliga menyer kan
awika nagot fran visade bilder.
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Senaste menyvalen
Nytt i Sketch v1.4

Lagg marke till de senaste menyalternativen Med dessa kan du ange namnet pa ett
objekt istallet for att valja det pa menyn. Detta kan dven anvandas for givare och
enskilda kringutrustningar som inte ingar i menyerna. For att anvanda dessa valjs
menyobjektet for “inklistring” av kommandots inledning Du kan sedan skriva in namnet
pa givaren eller utrustningen du anvander.

Senaste menyvalen CE-rdknare TI-Nspire™ CX
- Send("SET... PR i
& 2 Checkl

| DIGITAL.OUT \ECT-Output
1:AVERAGING J AVERAGING NECT-Input »
J: BBPORT K_BBPORT »
K:Send("SET A

~ Send("READ
e
1:BBPORT | ooness N
J: Send("READ -

— Send ("CONNECT
OTSWITCH
A:BUTTON
B:MOTION
C:POTENTIOMETER
D: THERMISTOR Voo et
E:RGB 'ONNECT-
F:LOUDNESS oo —
G:BBPORT -
[EESend("CONNECT -_

— Send ("DISCONNECT
Send("DISCONNECT]
6TANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR
8:BUZZER
9:RELAY
msERve oowmewme  mee
Soumuor  m—
C:BBPORT »
D:Send("DISCONNECT

Hubb-menyer CE Rédknare TI-Nspire™ CX

% 1 Action:

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

& 2 Check|

— Send("SET...

ﬁL 1,0 COLOR EXEC := 3 Define 2 Send 'READ 3
MHSend( "SET... 1 4 Contro3 Settings y
"
- Send( READ... 2:Send( "READ... 115 Transhd Wait
3:Settings.. %6 0 5 Get
. 4:Hait #7 Mode 6 eval(
— Settings 5:Get ( > BIEGEN7 Rover RY) ,
6:eval( 59 Draw 8 Send'CONNECT-Ouput
. 7:Rover (RV).. 9 Send "CONNECT-Input 3
- Wait 8: Send("CONNECT-Output... A Ports '
94Send("CONNECT-InpPut... -
- GEt( 0:Ports... % 1 Actions
A: Send( "RANGE... & 2 Check -
—_ eva I ( B:Send("AVERAGE... i= 3 Define 6 evall |
C:Send("DISCONNECT-OutpPut... | [r 4 Contro7 Rover RV) »
D:Send("DISCONNECT-InPut.... | [t} 5 Transfi8 Send 'CONNECT-Output  »
: 9 Send'CONNECT-Input
— Rover (RV) . [EManase... % 6 110 en nput ’
,

1557 Mode A Ports

= [BIFUBI B Send "RANGE
o Draw C Send "AVERAGE »
D Send "DISCONNECT-Output »
£ Send "DISCONNECT-Input_»

— Send("CONNECT-Utgang...
— Send("CONNECT-Igang..
— Portar...
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— Send("RANGE...

— Send("AVERAGE...

— Send("DISCONNECT-Utgang...
— Send("DISCONNECT-Ingang...
— Hantera...

Send("SET... CE Raknare 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
Ytterligare Set-kommandon

Send("READ... CE Riknare TI-Nspire™ CX
e READ
— BRIGHTNESS
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~ DHT E—

2 DHT EAD ]
- RANGER gmGHTNESS i i’(‘;ﬁf&ﬂva |
3:RANGER 5 TEMPERATURE
~  LIGHTLEVEL slisiee, oot | :
g ugéﬁé#l{?g 8 VERNIER ONNECT-Output >
- TEM PERATU R E 8 VERNIER 9A glk(';‘LrgLGJ‘:E‘ [orECT e :
94ANALOG. IN - -
- MOITURE s —
- ET >
— " I .
i} St - e
— ANALOG.IN E THERNISTOR e e mNEcT—ompm 7
Foave \J ;@gg:iss ONNECT-toput»
- DIGITALIN B GUDNESS <
- SWITCH
— BUTTON
-  MOTION
— POTENTIOMETER
— THERMISTOR
— AVERAGING
- RGB
— LOUDNESS
— BBPORT
- TIMER
— Send("READ
ytterligare READ-kommandon
Instéllningar... CE Raknare TI-Nspire™ CX
o Setti —
ettings s ot eno g
FHON 370 s J
- O N g?(FJF 4 TIME
4:TIME Z ?ED‘;ERATURE
- OFF S:BLINK 7 HUMIDITY rRV) 4
6: TEMPERATURE 8 W "CONNECT-Output ~ *
7:HUMIDITY 9 ccw "CONNECT-Input »
- TO 34’5&' A NAMED »
- TIME
— BLINK
— TEMPERATURE
- HUMIDITY
- W
- CCW
- NAMED
— PULLDOWN
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- INPUT

- PH

- FORCE10

- FORCE50

- PRESSURE
- PRESSURE2

Wait CE Rdknare TI-Nspire™ CX
. 4 1 Actions
° Wait 2 Check 1 Send'SET
:= 3 Define 2 Send 'READ 4
1. 4 Contro 3_Settings »
t1 5 Transf
%6 110 5 Get
1257 Mode 6 eval(
= BN 7 Rover RV) »
99 Draw 8 Send"CONNECT-Output  *
9 Send "CONNECT-Input »
8: Send("CONNECT Qutput.. A Ports »
94Send("CONNECT-InpPut... -
Get( CE Riknare TI-Nspire™ CX

o Get(

:Send("SET.
2

teval(

VSend("CONNECT-Input...

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

% 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
A Ports

eval( CE Rédknare TI-Nspire™ CX
% 1 Actions

L eVaI( @ 2 Check 1 Send'SET »
CTL 1,0 COLOR EXEC [NE ’
1:Send( "SET. e 4 Contro3 Settings ,
2: Send( "READ 115 Transi4 Wait
3:Settings. %6 110 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 Raknare

CTL 1,0 COLOR EXEC [NE
Send("SET..
:Send("RERD...

Settings..

Hait

Get (

eval(

EB8Rover (RV)..

RN

8:Send(“CONNECT-Output...

94Send("CONNECT-InpPut...

TI-Nspire™ CX

2 Check
i= 3 Define 2 Send 'READ 3
Settings »
Wait

Get

eval(

Rover (RV)

Send "CONNECT-Output
Send *CONNECT-Input
Ports.
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— Send "DISCONNECT RV"

Send("CONNECT-utgang... CE Riknare TI-Nspire™ CX
« CONNECT-utgang e —

2 R ) ’
MELED 3 SPEAKER ,
- LED 2: R 4 POWER
3: SPEAKER 5 SERVO.CONTINUOUS
4:POWER 6 ANALOG.OUT
- RGB 5: SERVO. CONTINUOUS 7 VIBMOTOR ,
6: ANALOG. OUT 8 BUZZER \ECT-Output ~ »
SPEAKER g: ;Eééggmn 9 RELAY NECT-Input~ »
- : A SERVO »
9YRELRY - -
- POWER T ——
> »
5 SERVO.CONTINUOUS ) »
— SERVO.CONTINUOUS SNHLOG. ouT 6 ANALOG.OUT »
7:VIB.MOTOR 7 VIB.MOTOR
_ DCMOTOR g:ggEEER 8 BUZZER
: 9 RELAY
[EBSERVO A SERVO
—  ANALOG.OUT R: SQUAREWAVE B SQUAREWAVE NECT-Output 3
. B:DIGITAL.OUT C DIGITAL.OUT NECT-Input~ »
C:BBPORT BBPORT v
— VIB MOTOR D:Send("CONNECT -
- BUZZER
— RELAY
- SERVO
- SQUAREWAVE
— DIGITAL.OUT
- BBPORT
— Send("CONNECT
- LGHT
- COLOR
- SOUND
Send("CONNECT-Input... CE Rédknare TI-Nspire™ CX
[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP »l
+  CONNECT-Input RN —
3 LIGHTLEVEL V) ,
- DHT 2: RANGER 4 TEMPERATURE ~ ONNECT-Output  »
2:%%&5%& 5 MOISTURE [ONNECT-Input %
: 6 MAGNETIC ,
- RANG ER S:MOISTURE 7 VERNIER ANGE 3
s:vggnﬂéc 8 ANALOGIN VERAGE »
: 9 DIGITALIN ISCONNECT-Output »
- LIGHTLEVEL &gl:gl#gs% A SWITCH :|scoNNEcT—\n::7xm 3
. - »
- TEMPERATURE - ——
A ET »
9 DIGITALIN EAD »
— MOISTURE OTSHITCH A SWITCH ,
A:BUTTON B BUTTON
B:MOTION C MOTION
- MAG NETIC C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER
E: EESRMISTOR E THERMISTOR V) >
: F RGB ONNECT-Output  »
- VE R N l E R F : LOUDNESS G LOUDNESS EONNEc‘r—ln:uiu J
gapg'?TCONNECT |
— ANALOG.IN ASend( =
— DIGITAL.IN
- SWITCH
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— BUTTON

-  MOTION

— POTENTIOMETER
— THERMISTOR

- RGB

— LOUDNESS

— BBPORT

— Send("CONNECT

— BRIGHTNESS
Portar... CE Rdknare TI-Nspire™ CX
[NORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP .
e Portar Se:
e 5 sy —
HO
- O0uUT1 ggg; g 20UT2 5 eval(
TIN 1 30UT3 7 Rover RV) ,
_ : 4IN1 3 Send'CONNECT-Output  »
OuT 2 g; m g 5IN2 ) Send"CONNECT-Input  »
2:12¢ 6 IN3 A Ports h
- : 712C 3 Send’RANGE ,
ouT3 gigg é GEB1 - Send"AVERAGE ,
9 BB2 ) Send 'DISCONNECT-Output >

- IN1

A BB3 = Send "DISCONNECT-Input  »

[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n F
v = Manage >

- IN2 e, o o
g gg g 9 BB2 5 eval(

- IN: 3 C:BB 6 A BB3 7 Rover (RV) ’

D: BB 7 B BB4 3 Send "CONNECT-Output »

E:BB 8 CBBS 3 Send "CONNECT-Input »

- I2C F:BB 9 D BB6 \ Ports »

G BB 1@ EBB7 3 Send "RANGE »

B B 1 BBPORT F BBS8 Z Send "AVERAGE 3

H o102 sens DIsCOMNECT-p »
— BB2 l&%
- BB3
- BB4
- BB5
- BB6
- BB7
- BBS8
- BBY9

- BB10

— BBPORT
Send("RANGE... CE Rédknare TI-Nspire™ CX
e RANGE

— BRIGHTNESS

— LOUDNESS
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— LIGHTLEVEL

— TEMPERATURE

— POTENTIOMETER
- MOISTURE

— TERMISTOR

— 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...
e AVERAGE
— BRIGHTNESS
— LOUDNESS
—  LIGHTLEVEL
— TEMPERATURE
— POTENTIOMETER
— MOISTURE
— TERMISTOR
— ANALOG.IN
Ytterligare AVERAGE-kommandon

CE Rdknare
[NORMAL FLOAT AUTO REAI

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...
e DISCONNECT-Output...

- LED

- RGB

— SPEAKER

— POWER

— SERVO.CONTINUOUS

— DCMOTOR

— ANALOG.OUT

- VIB.MOTOR

- BUZZER

— RELAY

— SERVO

— SQUAREWAVE

— DIGITAL.OUT

— BBPORT

— Send("DISCONNECT

CE Riknare

TI-Nspire™ CX

tini—

ISend("DISCONNECT] 2 RGB

ELED 3 SPEAKER »
2:RGB 4 POWER NECT-Output  »
3: SPEAKER 5 SERVO.CONTINUOUS NECT-Input  *
4:POWER 6 ANALOG.OUT »
S: SERVO. CONTINUOUS 7 VIBMOTOR E v
6: ANALOG. OUT 8 BUZZER AGE >
7:VIB.MOTOR 9 RELAY DNNECT-Output §
8:BUZZER A SERVO ONNECT-Input >
9YRELRY - »
Send("DISCONNECT| 5 SERVO.CONTINUOUS

6TANALOG. OUT 6 ANALOG.OUT v
7:VIB.MOTOR 7 VIBMOTOR NECT-Output  »
8:BUZZER 8 BUZZER NECT-Input »
9:RELAY 9 RELAY »
[EBSERVO A SERVO € »
A: SQUAREWAVE B SQUAREWAVE AGE >
B:DIGITAL.OUT C DIGITAL.OUT ONNECT-Output ¥
C:BBPOI D BEPORT ONNECT-Input »

RT
D: Send("DISCONNECT

E Send "DISCONNECT. »
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— LIGHT
- COLOR
- SOUND

Send("DISCONNECT-INPUT... CE Riknare TI-Nspire™ CX
o DISCONNECT-ingang... !

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 gig?gﬁgf?n A SWITCH iCONNECPm:mu N
- »
- TEMPERATURE S ———
|
—  MOISTURE s b :
H:BUTTON B BUTTON NNECT-Output ~ »
B:MOTION C MOTION NNECT-Input
- MAG N ETIC 8: ?aésm’é%ETER D POTENTIOMETER i 3
: E THERMISTOR NGE ,
E:RGB 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 Riknare TI-Nspire™ CX
NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP [i] [# 7 Actons
e MANAGE _ = !
= 6 eval(
o -BEGIN”) Get(Str@):Disp = i 222?,17 ;\S/er(Rv) ’
— BORJA $ISTI"):Get (Str@):Disp 8 Send "CONNECT-Output  +
: hng_‘l'_) 'th(%r@% ' CONNECT-Input v
: "):Get (Str 2 Send"ISTI" »
- |ST| +HELP' et (Str@):Disp 3 s§:d "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

Ytterligare kommandon som stdds och inte finns i hubb-menyn

e Ytterligare SET-kommandon
— FORMAT ERROR STRING/NUMBER
— FORMAT ERROR NOTE/QUIET
— FLOW [TO] ON/OFF
— 0UT1/2/3[TO]

e ytterligare READ.kommandon
— ANALOG.OUT
— BUZZER
— COLOR

- ROD
- GRON
- BLA
— 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

10 Tl-Innovator™ hubbkommandon version 1.4



— SQUAREWAVE i

e Ytterligare AVERAGE-kommandon
— PERIOD

e Ytterligare CALIBRATE-kommandon
— CALIBRATE
— SERVO i minimum maximum
— TEMPERATUREiclc2c3r
— THERMISTORiclc2c3r
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SET

Kommandot SET anvands for att generera signaler pa stift eller portar eller for att styra
utgangsenheter som LED, servomotorer, hogtalartoner eller andra operationer. Det
anvands ocksa for att styra olika systeminstéllningar. Bland dessa kan ndmnas
formatering av felmeddelanden och styrning av kommunikationsfléde. SET genererar
INTE svar som maste avldsas. Om ett SET-kommando lyckas eller misslyckas kan
faststéllas genom att sdnda ett READ LAST ERROR-kommando och inhdmta svaret pa
det kommandot. Givare, styrningar och installningar som SET kan operera mot finns i
foljande tabell.

SET 'nagonting’

Kommando: SET

Kommandosyntax: | SET

Intervall:

Beskriv: Anvands for att vilja alternativ eller utgangstillstand eller
inmatning av information som anvénds for att styra en
extern aktivering eller utgangsenhet, exempelvis att sla pa ett
reld (RELAY).

Resultat:

Typ av eller

Adresserbara

komponenter:

CE Riknare 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

Kommando: LIGHT [TO] ON/OFF

Kommandosyntax: | SETLIGHT ON [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]
SET LIGHT OFF
—samma som LED, men for integrerad rod LED.

Intervall:

Beskriv: Ger styrning av den integrerade digitala RED LED. S&tt valbar
blinkfrekvens och varaktighet.
SET LIGHT ON [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]
SET LIGHT OFF

Resultat: Slar pa LIGHT.
Stanger av LIGHT

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

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

Kommandosyntax: | SET COLOR r g b [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]seconds]
SET COLOR.component x [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Intervall:

Beskriv: Integrerad COLOR RGB LED med komponenterna .RED,
.GREEN, .BLUE. Kan ha en blinkfrekvens och blinktid fér hela
objektet, eller for varje komponent individuellt, samt att
PWM-nivaer ges individuellt ellersamtidigt.

Resultat: Darrgb ar respektive r-varde, g-varde, b-varde eller
operatorer fran ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

Se dven:
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COLOR.RED [TO] r [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] sekunder]

Kommando: COLOR.RED [TO] r [[BLINK | TOGGLE] frequency]
[[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | Send(“SET COLOR.RED...")

ON/OFF/UP/DOWN/STOP/0-255 (r6d komponent)
[BLINK frequency] (i Hz)
[TIME duration] (i sek.)

Intervall:

Beskriv: R6d komponent hos integrerad COLOR RGB LED. Kan ha en
blinkfrekvens och blinktid fér hela objektet, eller for varje
komponent individuellt, samt att PWM-nivaer ges individuellt
ellersamtidigt.

Resultat: Dar r ar rod niva eller operatorer fran
ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommando: COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frekvens]
[[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET COLOR.GREEN [TO] g [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME]
sekunder]

Intervall:

Beskriv: GRON komponent péintegrerad COLOR RGB LED. Kan ha en
blinkfrekvens och blinktid fér hela objektet, eller for varje
komponent individuellt, samt att PWM-nivaer ges individuellt
ellersamtidigt.

Resultat: Dar g ar gron niva, eller operatorer fran
ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommando: COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frekvens]
[[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET COLOR.BLUE [TO] b [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME]
sekunder]

Intervall:

Beskriv: BLA komponent paintegrerad COLOR RGB LED. Kan ha en
blinkfrekvens och blinktid fér hela objektet, eller for varje
komponent individuellt, samt att PWM-nivaer ges individuellt
eller samtidigt.

Resultat: Dar b &r bla niva eller operatorer fran
ON/OFF/UP/DOWN/STOP.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

SOUND [TO] frekvens [[TIME] sekunder]

Kommando: SOUND [TO] frekvens [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET SOUND [TO] frekvens [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: SOUND ar den integrerade hogtalaren och kan generera ett
ljud med en angiven frekvens. Om annat inte anges spelas ljud
upp ilsekund som forval.

SET SOUND [TO] frekvens [[TIME] sekunder]

Resultat: Spela upp ton via integrerad hogtalare.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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SOUND OFF/0

Kommando: SOUND OFF/0

Kommandosyntax: | SETSOUNDO

Intervall:

Beskriv: SOUND &r den integrerade hogtalaren och kan generera ett
ljud med en angiven frekvens. Om annat inte anges spelas ljud
upp ilsekund som forval.

SET SOUND 0—stédnger av ljud paintern hogtalare
omedelbart.

Resultat: Stoppa ljuduppspelning.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

LED i [TO] ON/OFF

Kommando: LED i [TO] ON/OFF

Kommandosyntax: | SETLEDiON/ OFF [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
—digital LED (endast av eller pa)

Intervall:

Beskriv: Ger styrning av en extern LED for att satta valbar
blinkfrekvens och varaktighet, och dven PWM-kapabilitet om
anknutet stift som &r anslutet till LED-objektet stodjer det.
SET LED i ON [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds] —
digital LED (endast pa eller av)

SET LED i OFF —stanger av LED (samma som SET LED i 0).

Resultat: Slar pa LED.

Stanger av LED
Vid anslutning till ett analogt PWM-stift.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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LED i [TO] 0-255

Kommando: LED i [TO] 0-255

Kommandosyntax: | SETLEDi0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds]
—analog LED (pwm arbetscykel)

Intervall:

Beskriv: Ger styrning av en extern LED for att satta valbar
blinkfrekvens och varaktighet, och dven PWM-kapabilitet om
anknutet stift som &r anslutet till LED-objektet stodjer det.
SET LED i 0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] seconds] —
analog LED (pwm arbetscykel)

Resultat: Vid anslutning till ett analogt PWM-stift.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

RGB-diod

Kommando: CONNECT RGB

Kommandosyntax: | CONNECT RGB

Vardemangd Ej tillampligt

Beskriv: Med detta kommando instrueras Sketch att anvanda TI-RGB-
matrisen
Matrisen maste forst anslutas till BB-kontakten.

En felaktig anslutning aktiverar en felindikering.

Resultat: RGB-matrisen kan nu anvandasiprogrammet.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Datablad for TI-RGB-Array

komponent:
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SPEAKER i [TO] frekvens [[TIME] sekunder]

Kommando: SPEAKER i [TO] frekvens [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET SPEAKER i [TO] frekvens [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: Samma som SOUND ovan, med undantag for att ljudet spelas
pa en extern hogtalare ansluten till ett digitalt utgangsstift,
tillgangligt pa varje INJOUT-port, eller pa kopplingsplattans
anslutningsport.

Obs: Integrerad SOUND och extern SPEAKER kan inte
anvandas samtidigt.

Resultat: Spelar ton med angiven frekvens, valbar varaktighet i
millisekunder, forval =1 sekund

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

"POWER”

Kommando: ”"POWER i [TILL] 0-100

Kommandosyntax: ”SET POWER 1 n”
dér nar utgangensintensitet mellan 0 och 100
"SET POWER 1 50" —valj effekt 50 % av maximal.

Vardeméangd 0-100

Beskriv: POWER anvands for att styra utgangseffekten, i de flesta fall
med en MOSFET och en batterikalla.

Det kan anvéndas for att styra utgangen tillenheter som en
motor eller en pump.

Resultat: Styr intensiteten pa utgangen tillden enhet som ar ansluten
via MOSFET.

Typ av eller Kontroll

Adresserbar

komponent:
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SERVO i [TO] position

Kommando: SERVO i [TO] position

Kommandosyntax: | SET SERVO i[TO] position.

Intervall:

Beskriv: Styrgranssnitt for servomotor. Servon kan vara antingen
kontinuerligt roterande eller svepa dver ett vinkelintervall.
Position =varde fran -90 till 90, med grénserna -90 till 90
grader —anvands for SWEEP SERVO

Resultat: Svepservo: positionen har ett varde mellan -90 och 90.
Vardet 0 dr samma som att specificera ZERO.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

SERVO i [TO] STOP

Kommando: SERVO i [TO] STOP

Kommandosyntax: | SET SERVO iSTOP

Intervall:

Beskriv: Styrgranssnitt for servomotor. Servon kan vara antingen
kontinuerligt roterande eller svepa 6ver ett vinkelintervall.
Obs: Svepservomotorer stannar automatiskt i andlaget.
SET SERVO i STOP —stoppar rorelsen pa servo

Resultat: Stannar alla kontinuerliga servooperationer som pagar.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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SERVO i [TO] ZERO

Kommando: SERVO i [TO] ZERO

Kommandosyntax: | SET SERVO iZERO/position

Intervall:

Beskriv: Satt servo inollposition pa svepservo, eller ingen rérelse pa
kontinuerligt servo.

Resultat: Svepservo: positionen har ett varde mellan -90 och 90.
Vardet 0dr samma som att specificera ZERO.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

SERVO i [TO] [CW/CCW] hastighet [[TIME] sekunder]

Kommando: SERVO i [TO] [CW/CCW] hastighet [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET SERVO i CW/CCW hastighet [[TIME] seconds]

Intervall:

Beskriv: Hastighet fran -100 till 100, CW/CCW valbar, om hastighet <0,
CCW, annars CW om inte CW/CCW nyckelord har angivits,
TIME valbar, i sekunder, forval=1 sekund (fér kontinuerlig
servooperation)
(cw/ccw kréavs om TIME/sekunder INTE &r angivet.)

Resultat: Kontinuerligt servo dér rotationsriktningen ar angiven,
tillsammans med hastighet fran 0 (ingen rorelse) till 100
(hogst). Valbar tidsparameter anvéands for att ange hur ldnge
servot ska roteraisekunder.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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ANALOG.OUT i [TO]

Kommando: ANALOG.OUT i [TO]

Kommandosyntax: | SET ANALOG.OUT i0-255 [[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME]
seconds]

Intervall:

Beskriv: Mjukvaru- (eller hardvaru-, om tillganglig) genererad
pulsbreddsmoduleringsutgang vid 490 Hz med den
specificerade arbetscykeln mellan 0 (av) och 255 (pa). PWM-
utgangen kan omkopplas vid en frekvens fran 0,1 till 20,0 Hz
for en given varaktighet. Om ingen varaktighet ar given
fortsatter PWM tills den stoppas eller stangs av.

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

Resultat: Generera PWM-varde (hw eller sw) pa analogt utgangsobjekt.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

ANALOG.OUT i OFF|STOP

Kommando: ANALOG.OUT i OFF|STOP

Kommandosyntax: SET ANALOG.OUT i OFF
SET ANALOG.OUTiSTOP

Intervall:

Beskriv: Mjukvaru- (eller hardvaru-, om tillgénglig) genererad
pulsbreddsmoduleringsutgang vid 490 Hz med den
specificerade arbetscykeln mellan 0 (av) och 255 (pa). PWM-
utgangen kan omkopplas vid en frekvens fran 0,1till 20,0 Hz
for en given varaktighet. Om ingen varaktighet ar given
fortsatter PWM tills den stoppas eller stangs av.

SET ANALOG.OUT i OFF
SET ANALOG.OUT iSTOP

Resultat: Stdng av PWM pa anknutet stift, inklusive blinkning osv.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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VIB.MOTOR i [TO] PWM

Kommando: | VIB.MOTOR i [TO] PWM

Kommando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:

Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)

Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.

Resultat: Vibrationsintensiteten ar ett varde fran 0 till 255.
Typ av eller Styrning

Adresserbar

Komponent:

VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP

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

Kommandosyntax: | SET VIB.MOTOR i OFF|STOP

Intervall:

Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP —stannar vibrationsmotors
rérelse

Resultat: Stanger av vibrationsmotor.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

Kommando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] frekv] [[TIME] sek.]

Kommandosyntax: SET VIB.MOTOR i 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE]
frekv] [[TIME] sek.]
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Kommando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] frekv] [[TIME] sek.]

Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)

Beskriv: Kor vibrationsmotor med fler alternativ

Resultat: Kor vibrationsmotor med fler alternativ
Alternativ tidsparameter anvands for att ange hur lange (i
sekunder) som vibrationsmotorn ska rotera.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

VIB.MOTOR i [TO] PWM

Kommando: | VIB.MOTOR i [TO] PWM

Kommando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:

Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)

Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.

Resultat: Vibrationsintensiteten ar ett varde fran O till 255.
Typ av eller Styrning

Adresserbar

Komponent:

VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP

Kommando: VIB.MOTOR i [TO] OFF|STOP
Kommandosyntax: | SET VIB.MOTOR i OFF|STOP
Intervall:

Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.
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Kommando: VIB.MOTOR i [TO] OFF | STOP
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP —stannar vibrationsmotors
rorelse

Resultat: Stanger av vibrationsmotor.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

Kommando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] frekv] [[TIME] sek.]

Kommandosyntax: SET VIB.MOTOR i 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE]
frekv] [[TIME] sek.]

Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)

Beskriv: Kor vibrationsmotor med fler alternativ

Resultat: Kor vibrationsmotor med fler alternativ
Alternativ tidsparameter anvands for att ange hur lange (i
sekunder) som vibrationsmotorn ska rotera.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

VIB.MOTOR i [TO] PWM

Kommando: | VIB.MOTOR i [TO] PWM
Kommando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM
Syntax:

Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)
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Kommando: | VIB.MOTOR i [TO] PWM

Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.

Resultat: Vibrationsintensiteten ar ett varde fran 0 till 255.
Typ av eller Styrning

Adresserbar

Komponent:

VIB.MOTOR i [TO] OFF |STOP

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

Kommandosyntax: | SET VIB.MOTOR i OFF|STOP

Intervall:

Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.
SET VIB.MOTOR i OFF | STOP —stannar vibrationsmotors
rorelse

Resultat: Stanger av vibrationsmotor.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

Kommando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] frekv] [[TIME] sek.]

Kommandosyntax: SET VIB.MOTOR i 0-255/UP/DOWN/ON/OFF [[BLINK | TOGGLE]
frekv] [[TIME] sek.]

Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)

Beskriv: Kor vibrationsmotor med fler alternativ

Resultat: Kor vibrationsmotor med fler alternativ

Alternativ tidsparameter anvands for att ange hur lange (i
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Kommando: VIB.MOTOR i [TO] 0-255/UP/DOWN/ON/OFF
[[BLINK | TOGGLE] frekv] [[TIME] sek.]
sekunder) som vibrationsmotorn ska rotera.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

RGB i [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommando: RGB i [TO] r g b [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME]
sekunder]

Kommandosyntax: | SETRGB ir g b [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME]sekunder]

Intervall:

Beskriv: Extern RGB LED-styrning med samma alternativ som fér det
integrerade COLOR-objektet. Enskilda fargkomponenter kan
adresseras med samma indexvardeiper namn, REDi, GREEN i,
BLUE.

Resultat: Dérrgb ar respektive r-varde, g-varde, b-varde eller
operatorer fran ON/OFF/STOP.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/virde [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommando: RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/virde
[[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | REDi[TO] ON/OFF/UP/DOWN /virde [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: ROD komponent av externa RGB LED-styrningar med samma

alternativ som for det integrerade COLOR-objektet. Enskilda
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Kommando: RED i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/virde
[[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]
fargkomponenter kan adresseras med samma indexvardei
for namnen, RED i, GREEN i, BLUE i.

Resultat:

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/virde [[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME]

sekunder]

Kommando: GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/virde
[[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET GREEN i [TO] ON/OFF/UP/DOWN /virde [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: GRON komponent av externa RGB LED-styrningar med
samma alternativ som for det integrerade COLOR-objektet.
Enskilda fargkomponenter kan adresseras med samma
indexvardeifor namnen, RED i, GREEN i, BLUE i.

Resultat:

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

sekunder]
Kommando: BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/vérde
[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] sekunder]
Kommandosyntax: SET.BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN /virde [[BLINK | TOGGLE]
frequency] [[TIME] sekunder]
Intervall:
Beskriv: BLA komponent av externa RGB LED-styrningar med samma

alternativ som for det integrerade COLOR-objektet. Enskilda
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Kommando: BLUE i [TO] ON/OFF/UP/DOWN/vérde
[[BLINK | TOGGLE] frequency] [[TIME] sekunder]
fargkomponenter kan adresseras med samma indexvardei
for namnen, RED i, GREEN i, BLUE i.

Resultat:

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

BUZZER i [TO] ON [TIME sekunder]

Kommando: BUZZER i [TO] ON [TIME sekunder]

Kommandosyntax: | SET BUZZER iON [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: Anvands for att sla Pa eller AV en ton pa en aktiv SUMMER
under antingen 1sekund (férval) eller angiven tid.
SET BUZZER i ON [[TIME] sekunder]

Resultat: Genererar ton pa aktiv (ACTIVE) summer under 1 sekund eller
angiven varaktighet i sekunder.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

BUZZER i [TO] OFF

Kommando: BUZZER i [TO] OFF

Kommandosyntax: | SET BUZZER iOFF

Intervall:

Beskriv: Anvands for att sla Pa eller AV en ton pa en aktiv SUMMER
under antingen 1sekund (férval) eller angiven tid.
SET BUZZER i OFF

Resultat: Stdng av tonen pa aktivsummer.

Typ av eller Styrning
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Kommando:

BUZZER i [TO] OFF

Adresserbara
komponenter:

BUZZER i [TO] ON [TIME sekunder]

Kommando: BUZZER i [TO] ON [TIME sekunder]

Kommandosyntax: | SET BUZZER iON [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: Anvands for att sla Pa eller AV en ton pa en aktiv SUMMER
under antingen 1sekund (férval) eller angiven tid.
SET BUZZER i ON [[TIME] sekunder]

Resultat: Genererar ton pa aktiv (ACTIVE) summer under 1 sekund eller
angiven varaktighet i sekunder.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

BUZZER i [TO] OFF

Kommando: BUZZER i [TO] OFF

Kommandosyntax: | SET BUZZER i OFF

Intervall:

Beskriv: Anvands for att sld Pa eller AV en ton pa en aktiv SUMMER
under antingen 1sekund (férval) eller angiven tid.
SET BUZZER i OFF

Resultat: Stang av tonen pa aktivsummer.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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RELAY i [TO] ON/OFF

Kommando: RELAY i [TO] On/Off

Kommandosyntax: | SET RELAY i ON/OFF /0/1 [[TIME] sekunder].

Intervall: Slar pa eller av angivet reld (RELAY ON eller OFF) fér en angiven
tid (TIME) i sekunder

Beskriv: Styrgranssnitt till en extern reldsignal.
SET RELAY i ON/OFF/1/0 [[TIME] sekunder]

Resultat: Slar pa eller av ett reld

Typ av eller Styrning

Adresserbara RELAY

komponenter:

SQUAREWAVE i [TO]

frekvens [duty [[TIME] sekunder]]

Kommando: SQUAREWAVE i [TO] frekvens [duty [[TIME]
sekunder]]

Kommandosyntax: | SET SQUAREWAVE i frekvens [duty]

Intervall:

Beskriv: SQUAREWAVE anvinds for att generera en fyrkantsvagform
med forvald arbetscykel pa 50 % med frekvenser fran 0,1 till
500 Hz. Lagre frekvenser an 0,1 Hz sétts till 0,1 Hz. Hogre
frekvenser an 500 Hz satts till 500 Hz. Den valbara arbetscykeln
ar ett varde mellan 1 och 99.

SET SQUAREWAVE i frekvens [duty]

Resultat: Skapa en digital fyrkantsvag fran 1 till 500 Hz vid arbetscykel 1—
99 pa upp till 6 stift (i=1-4) arbetscykel =50% forval,
sekunder=1.0férval

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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SQUAREWAVE i OFF

Kommando: SQUAREWAVE i OFF

Kommandosyntax: | SET SQUAREWAVE i OFF
frekvens [duty]

Intervall:

Beskriv: SQUAREWAVE anvands for att generera en fyrkantsvagform
med forvald arbetscykel pa 50 % med frekvenser fran 0,1 till
500 Hz. Lagre frekvenser an 0,1 Hz sétts till 0,1 Hz. Hogre
frekvenser an 500 Hz satts till 500 Hz. Den valbara arbetscykeln
ar ett varde mellan 1 och 99.
SET SQUAREWAVE i OFF —stang av fyrkantsvaggenerering

Resultat: Stoppa generering av fyrkantsvagutgang.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

sekunder]

Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: Anvands for att generera digitala utgangssignaler.
SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Resultat: Digital.out-operationer.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

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

Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK
Kommandosyntax: | SET DIGITAL.OUTi[TO] OUTPUT/CLOCK

Intervall:

Beskriv: Avge eller driv en klockpuls —digital-out-andra operationer
Resultat: Avge eller driv en klockpuls —digital-out-andra operationer
Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

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

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

Intervall:

Beskriv: Anvinds for neddragnings- och/eller uppdragningsstyrning
for digital-in-operationer.

Resultat: Neddragnings- och uppdragningsstyrning for digital-in-
operationer.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: | SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: Anvands for att generera digitala utgangssignaler.
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Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]
SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Resultat: Digital.out-operationer.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK
Kommandosyntax: | SET DIGITAL.OUTi[TO] OUTPUT/CLOCK

Intervall:

Beskriv: Avge eller driv en klockpuls —digital-out-andra operationer
Resultat: Avge eller driv en klockpuls —digital-out-andra operationer
Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

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

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

Intervall:

Beskriv: Anvands for neddragnings- och/eller uppdragningsstyrning
for digital-in-operationer.

Resultat: Neddragnings- och uppdragningsstyrning for digital-in-
operationer.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

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

sekunder]

Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW/
[[BLINK | TOGGLE] frekvens] [[TIME] sekunder]

Kommandosyntax: SET DIGITAL.OUT i [TO] ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Intervall:

Beskriv: Anvands for att generera digitala utgangssignaler.
SET DIGITAL.OUT i ON/OFF/HIGH/LOW [[BLINK | TOGGLE]
frekvens] [[TIME] sekunder]

Resultat: Digital.out-operationer.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK
Kommandosyntax: | SETDIGITAL.OUT i [TO] OUTPUT/CLOCK

Intervall:

Beskriv: Avge eller driv en klockpuls —digital-out-andra operationer
Resultat: Avge eller driv en klockpuls —digital-out-andra operationer
Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

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

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

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

Intervall:

Beskriv: Anviands for neddragnings- och/eller uppdragningsstyrning
for digital-in-operationer.

Resultat: Neddragnings- och uppdragningsstyrning for digital-in-
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Kommando: DIGITAL.IN i [TO] INPUT/PULLUP/PULLDOWN

operationer.

Typ av eller Styrning
Adresserbara
komponenter:

AVERAGING [TO] n

Kommando: AVERAGING [TO] n
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: AVERAGING [TO] n

Intervall:

Beskriv: Globalinstélining for hur manga ganger visamlar in analoga
insignaler vid upptagning av en avlasning fran en givare med
hjalp av analog insignal
n—(globalt férvalt)

Resultat: Samlar in analoga insignaler 'n' gdnger och utjamnar
resultatet (forvalt ar 3om det inte dndras; staller in "globalt"
utjdamnandevarde.)

Typ av eller Staéllain

Adresserbara Férvalt om det inte sdtts med detta kommando &r 3

komponenter:

Obs: Globalt utjdmnande varde kan asidosattas individuellt per
givare med hjalp av AVERAGING-kommandot pa en post.
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BBPORT

Kommando: ”SET BBPORT [TILL] nn [MASK-varde]”

Kommandosyntax: | ”SET BBPORT [TILL] 100”
”SET BBPORT [TILL] 0X80”

Vardemangd

Beskriv: SET-operationen pa BBPORT anvands for att vélja varde pa
respektive bit pa BB-kontakten till 1 eller 0 baserat pa angivet
varde med instéllbar MASK (som anvands for att ange vilka
stift som ska anvandas som digitala utgangar) och den interna
anslutningsmasken angiven i operationen CONNECT BBPORT.

Resultat:

Typ av eller Kontroll

Adresserbar

komponent:

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

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

Kommandosyntax: | SET DCMOTOR ifrequency [duty]

Intervall:

Beskriv: Genererar en specifik frekvens och digital puls for en motors
arbetscykel.

SET DCMOTOR i frequency [duty]

Resultat: Generera en digital puls vid given frekvens fran 1-500 Hz med
1-99 % arbetscykel; delar sifferutrymme med SQUAREWAVE.
duty_50% forvalt, sekunder=1,0forvalt.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

DCMOTOR i OFF

Kommando:

DCMOTOR i OFF

Kommandosyntax:

SET DCMOTOR i OFF
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Kommando: DCMOTOR i OFF

Intervall:

Beskriv: Genererar en specifik frekvens och digital puls for en motors
arbetscykel.
SET DCMOTOR i OFF

Resultat: Stannar motorn.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

MAGNETIC

Kommando: MAGNETIC i [TILL] IN n

Kommandosyntax: | "CONNECT MAGNETIC1 [TILL] IN 1”

Vardemangd

Beskriv: Givaren MAGNETIC anvands for att detektera ett magnetiskt
falt. Givaren ar baserad pa Hall-effekten. Den kallas dven
Hallgivare.

Resultat: Givaren MAGNETIC kan nu anvéndas.

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:

VERNIER

Kommando: ”"CONNECT VERNIER i TILL IN n”

Kommandosyntax: | “CONNECT VERNIER 1 TILLIN 1 AS LIGHT”
”"CONNECT VERNIER 2 TILLIN 2 AS ACCEL”
"CONNECT VERNIER 1 TILLIN 1 AS ENERGY”

Vardemangd

Beskriv: Detta kommando anvands nér en analog Vernier-givare ar
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Kommando: ”"CONNECT VERNIER i TILL IN n”
ansluten till TI-innovator™ Hub via TI-SensorLink
Det finns stod for ytterligare tre analoga Vernier-givare
e [S-BTA
e LGA-BTA
e VES-BTA
Resultat:
Typ av eller Sensor
Adresserbar
komponent:
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READ

READ-kommandot genererar svar baserat pa vad som efterfragas.

Instruerar Innovator att inhamta data fran specificerad givare, kontroll, port, stift eller
statusinformation inklusive instéllningar av hubben, exempelvis kommunikation,
felinstallningar osv. Maste fdljas av en Get()-operation for att motta efterfragad data.

CE Riknare TI-Nspire™ CX
2 DHT
SenaC "REFAD 3 Pancer . .
PHBRIGHTNESS 4 LIGHTLEVEL
ZfDHT 5 TEMPERATURE
3:RHNGER 6 MOISTURE
4:L IGHTLEVEL 7 MAGNETIC V) >
EZLE?SEESEURE 8 VERNIER ONNECT-Output ~ *
7: MAGNETIC 9 ANALOG.IN 'ONNECT-Input 4
N A DIGITALIN |
8:VERNIER v -
94ANALOG. IN
v — ]
B SWITCI
Send( "READ 4 BYJV“FFO% . :
QTDIGITAL. IN D MOTION
RfSNITCH E POTENTIOMETER
B:BUTTON F THERMISTOR
B+ POTENTLOMETER B ]
D:POTENTLOME H RGE ONNECT-Output ~ *
: | LOUDNESS 'ONNECT-Input >
F: AVERAGING J BBPORT »
G:RGB -
[EMLOUDNESS -

BRIGHTNESS

Kommando: BRIGHTNESS

Kommandosyntax: READ BRIGHTNESS

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellintern avldsning fran den interna
omgivningsljusgivaren.
Obs: De valbara nyckelorden RANGE och AVERAGE kan laggas
tillikommandot for att returnera den aktuella RANGE-
instaliningen for BRIGHTNESS-givaren om den ar satt, eller det
aktuella AVERAGE-vardet som galler vid avlasningen av ADC
for att inhdmta avldsningen.
READ BRIGHTNESS

Resultat: Avlaser nivan paintegrerad ljusgivare.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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BRIGHTNESS AVERAGE

Kommando: BRIGHTNESS AVERAGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | READ BRIGHTNESS.AVERAGE

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellintern avldsning fran den interna
omgivningsljusgivaren.
Observera att de valbara nyckelorden RANGE och AVERAGE
kan laggas tillikommandot for att returnera de aktuella
RANGE-installningen for BRIGHTNESS-givaren om den ar satt,
eller aktuellt AVERAGE-varde som anvands vid avldsning av
ADC for att inhamta en avlasning.
READ BRIGHTNESS AVERAGE

Resultat: Avlaser nivan paintegrerad ljusgivare.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

BRIGHTNESS RANGE

Kommando: BRIGHTNESS RANGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ BRIGHTNESS.RANGE

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellintern avldsning fran den interna
omgivningsljusgivaren.
Observera att de valbara nyckelorden RANGE och AVERAGE
kan laggas tillikommandot for att returnera de aktuella
RANGE-instaliningen fér BRIGHTNESS-givaren om den &r satt,
eller aktuellt AVERAGE-varde som anvands vid avldsning av
ADC for att inhamta en avlasning.
READ BRIGHTNESS RANGE

Resultat: Avladser nivan paintegrerad ljusgivare.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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DHTi

Kommando: DHT i

Kommandosyntax: | READDHTi

Intervall: Temperaturavlasning sker forvalt i Celsius
Luftfuktighetsavldsning fran 0 till 100 %

Beskriv: Svarar med en lista som bestar av aktuell temperatur,
fuktighet, typ av givare och senast lagrade avldsning.
Temperatur och fuktighet kan inhamtas var for sig genom
tilldgg av nyckelord TEMPERATURE eller HUMIDITY islutet av
kommandot. Typ av givare indikeras med 1 fér typ DHT11 och
2 for typ DHT22. Tillstandsvardena ar: 1=0K, 2=uppehall, 3=fel
avldsning.

READ DHT i—returnerar helt lagrad information fran senaste
avlasning nar DHT-uppgiften utfordes.

READ DHT i TEMPERATURE —returnerar senaste
temperaturavlasning.

READ DHT i HUMIDITY —returnerar senaste
fuktighetsavlasning.

Resultat: Returnera lista med aktuell temperatur i C, fuktighet i %, typ
(1=DHT11, 2=DHT22) och tillstand (typ/status endast
tillganglig i hel lista).

Dar tillstanden = 1:0K, =2:uppehall, =3:kontrollsumma.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

DHT i TEMPERATURE

Kommando: DHT i TEMPERATURE

Kommandosyntax: READ DHT i TEMPERATURE

Intervall: Temperaturavldsning sker férvalt i Celsius
Luftfuktighetsavldsning fran 0till 100 %
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Kommando:

DHT i TEMPERATURE

Beskriv: Svarar med en lista som bestar av aktuell temperatur,
fuktighet, typ av givare och senast lagrade avldsning.
Temperatur och fuktighet kan inhamtas var for sig genom
tilligg av nyckelord TEMPERATURE eller HUMIDITY islutet av
kommandot. Typ av givare indikeras med 1 fér typ DHT11 och
2for typ DHT22. Tillstandsvardena ar: 1=0K, 2=uppehall, 3=fel
avlasning.
READ DHT i—returnerar helt lagrad information fran senaste
avlasning nar DHT-uppgiften utfordes.
READ DHT i TEMPERATURE —returnerar senaste
temperaturavldsning.
READ DHT i HUMIDITY —returnerar senaste
fuktighetsavlasning.

Resultat: Returnerar temperaturkomponenten.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

DHT i HUMIDITY

Kommando: DHT i HUMIDITY

Kommandosyntax: READ DHT i HUMIDITY

Intervall: Temperaturavlasning sker férvalt i Celsius
Luftfuktighetsavlasning fran 0 till 100 %

Beskriv: Svarar med en lista som bestar av aktuell temperatur,

fuktighet, typ av givare och senast lagrade avldsning.
Temperatur och fuktighet kan inhamtas var for sig genom
tilligg av nyckelord TEMPERATURE eller HUMIDITY islutet av
kommandot. Typ av givare indikeras med 1 for typ DHT11 och
2 for typ DHT22. Tillstandsvardena ar: 1=0K, 2=uppehall, 3=fel
avlasning.

READ DHT i—returnerar helt lagrad information fran senaste
avlasning nar DHT-uppgiften utfordes.

READ DHT i TEMPERATURE —returnerar senaste
temperaturavldsning.

READ DHT i HUMIDITY —returnerar senaste
fuktighetsavlasning.
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Kommando: DHT i HUMIDITY

Resultat: Returnerar fuktighetskomponenten.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

RANGER i

Kommando: RANGER i

Kommandosyntax: | READ RANGER i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellt uppmaétt avstand fran den specificerade
avstandsgivaren for ultralud; avstand i meter. Om ingen
matning kan goras pa grund av att avstandet ar for stort
returneras vardet 0. Giltiga matningar ar i meter (positivt).

Resultat: Avlds avstand i meter fran avstandsgivare.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

LIGHTLEVEL i

Kommando: LIGHTLEVEL i

Kommandosyntax: READ LIGHTLEVEL i

Intervall: Ett heltalsvarde fran Otill 16 383 (14 bitars uppl6sning)

Beskriv: Svarar med aktuellt ADC-varde fran den angivna externa

ljusgivaren. Externa ljusgivare kan vara analoga, eller 12C
(BH1750FVI 12C Light sensor). Nar en analog givare finns, antas
det vanligen vara en fotodiod.
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Kommando:

LIGHTLEVEL i

Ljusnivagivaren kan dessutom ha specificerade AVERAGE-
och/eller RANGE-varden. Dessa kan inhamtas genom tillagg av
nyckelorden AVERAGE eller RANGE i READ-kommandot.

READ LIGHTLEVEL i
READ LIGHTLEVEL i AVERAGE
READ LIGHTLEVEL i RANGE

Resultat: Avlds analogt varde av ljusgivare (anvander medelvardesber.).
eller 12C (svar med varde i LUX).

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

LIGHTLEVEL i AVERAGE

Kommando: LIGHTLEVEL i AVERAGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ LIGHTLEVEL i AVERAGE

Intervall: Ett heltalsvarde fran Otill 16 383 (14 bitars upplosning)

Beskriv: Svarar med aktuellt ADC-varde fran den angivna externa
ljusgivaren. Externa ljusgivare kan vara analoga, eller 12C
(BH1750FVI 12C Light sensor). Nar en analog givare finns, antas
det vanligen vara en fotodiod.
Ljusgivaren kan dven ha specificerade AVERAGE och/eller
RANGE-varden. Dessa kan inhamtas genom tillagg av
nyckelorden AVERAGE eller RANGE i READ-kommandot.
READ LIGHTLEVEL i AVERAGE

Resultat: Avlas analogt varde av ljusgivare (anvander medelvardesber.).
eller 12C (svar med varde i LUX).

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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LIGHTLEVEL i RANGE

Kommando: LIGHTLEVEL i RANGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | READ LIGHTLEVELi RANGE

Intervall: Ett heltalsvarde fran 0 till 16 383 (14 bitars upplésning)

Beskriv: Svarar med aktuellt ADC-varde fran den angivna externa
ljusgivaren. Externa ljusgivare kan vara analoga, eller 12C
(BH1750FVI 12C Light sensor). Nar en analog givare finns, antas
det vanligen vara en fotodiod.
Ljusgivaren kan dven ha specificerade AVERAGE och/eller
RANGE-varden. Dessa kan inhamtas genom tillagg av
nyckelorden AVERAGE eller RANGE i READ-kommandot.
READ LIGHTLEVEL i RANGE

Resultat: Avlds analogt varde av ljusgivare (anvander medelvardesber.).
eller 12C (svar med varde i LUX).

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

TEMPERATURE i

Kommando: TEMPERATURE i

Kommandosyntax: READ TEMPERATURE i

Intervall: Celsius ar forvald enhet for temperaturavlasning. Intervallet
beror pa den specifika temperaturgivaren som anvénds.
Luftfuktighetsavldsning fran 0till 100 %

Beskriv: Svarar med aktuell temperaturavlasning fran den anknutna
temperaturgivaren. Temperaturen anges som forvali Celsius.
READ TEMPERATURE i

Resultat: Svarar med aktuell termistortemperatur i Celsius.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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TEMPERATURE i AVERAGE

Kommando: TEMPERATURE i AVERAGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ TEMPERATURE i AVERAGE

Intervall: Celsius ar forvald enhet for temperaturavlasning. Intervallet
beror pa den specifika temperaturgivaren som anvands.
Luftfuktighetsavlasning fran 0 till 100 %

Beskriv: Svarar med aktuell temperaturavldsning fran den anknutna
temperaturgivaren. Temperaturen anges som forvali Celsius.
READ TEMPERATURE i AVERAGE

Resultat: Svarar med aktuell termistortemperatur i Celsius.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

TEMPERATURE i CALIBRATION

Kommando: TEMPERATURE i CALIBRATION
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ TEMPERATURE i CALIBRATION

Intervall: Celsius ar forvald enhet for temperaturavlasning. Intervallet
beror pa den specifika temperaturgivaren som anvands.
Luftfuktighetsavldsning fran 0till 100 %

Beskriv: Svarar med aktuell temperaturavldsning fran den anknutna
temperaturgivaren. Temperaturen anges som forvali Celsius.

Resultat: Svarar med en lista med aktuella {c1,c2,c3,r}varden som
anvands for ansluten analog temperaturgivare.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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MOISTURE i

Kommando: MOISTURE i

Kommandosyntax: | READ MOISTURE i

Intervall: Ett heltalsvarde fran 0 till 16 383 (14 bitars upplésning)

Beskriv: Svarar med aktuell analog niva som registrerats av angiven
luftfuktighetsgivare. Stodjer AVERAGE- och RANGE-
alternativen.
READ MOISTURE i
READ MOISTURE i AVERAGE
READ MOISTURE i RANGE

Resultat: Avlas analogt varde for luftfuktighetsgivare (anvander
medelvérdesber.)

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

MOISTURE i AVERAGE

Kommando: MOISTURE i AVERAGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ MOISTURE i AVERAGE

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuell analog niva som registrerats av angiven
luftfuktighetsgivare. Stodjer AVERAGE- och RANGE-
alternativen.

READ MOISTURE i AVERAGE

Resultat: Avlas analogt varde for luftfuktighetsgivare (anvander
medelvardesber.)

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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MOISTURE i RANGE

Kommando: MOISTURE i RANGE

Kommandosyntax: | READ MOISTURE i RANGE

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuell analog niva som registrerats av angiven
luftfuktighetsgivare. Stodjer AVERAGE- och RANGE-
alternativen.

READ MOISTURE i RANGE

Resultat: Avlas analogt varde for luftfuktighetsgivare (anvander
medelvérdesber.)

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

MAGNETIC

Kommando: "MAGNETICi”

Kommandosyntax: | "READ MAGNETICi”

Vardemangd Oeller 1
0—inget magnetfalt detekterat
1-magnetfalt detekterat

Beskriv: Givaren MAGNETIC anvands for att detektera ett magnetiskt
falt. Givaren ar baserad pa Hall-effekten. Den kallas dven
Hallgivare.

Resultat:

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:
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VERNIER

Kommando: ”"READ VERNIER i”

Kommandosyntax: | "READ VERNIER 1”

Vardemangd Beroende av den specifika analoga Vernier-givaren som &r
ansluten till TI-SensorLink

Beskriv: Avldser vardet pa den givare som angettsikommandot.

Resultat:

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:

ANALOG.IN i

Kommando: ANALOG.IN i

Kommandosyntax: READ.ANALOG.IN i

Intervall:

Beskriv: Generisk analog ingangsgivare.
READ ANALOG.IN i—returnerar ADC-avlasningen pa den
analoga ingang som har anknutits till objektet.

Resultat: Avlaser generiskt ingangsobjekt ANALOG.IN

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

ANALOG.IN i AVERAGE

Kommando: ANALOG.IN i AVERAGE
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: READ.ANALOG.IN i AVERAGE
Intervall:
Beskriv: READ ANALOG IN i AVERAGE —hamtar objektets aktuella
genomsnittsvarde.
Resultat: Avlaser generiskt ingangsobjekt ANALOG.IN
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Kommando:

ANALOG.IN i AVERAGE
Avancerad anvandare

Typ av eller
Adresserbara
komponenter:

Givare

ANALOG.IN i RANGE

Kommando: ANALOG.IN i RANGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ.ANALOG.IN i RANGE

Intervall:

Beskriv: READ ANALOG IN i RANGE —svarar om det ar specificerat med
hogsta och lagsta intervallvarden som ar anknutna till
objektet, eller annars felmeddelande

Resultat: Avlaser generiskt ingdngsobjekt ANALOG.IN

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

ANALOG.OUT i

Kommando: ANALOG.OUT i

Kommandosyntax: READ ANALOG.OUT i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuell PWM arbetscykel om utgangen ar pa, 0
om den inte &r pa.

Resultat: Avlaser aktuell PWM arbetscykel pa stift, annars 0.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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DIGITAL.IN i

Kommando: DIGITAL.IN i

Kommandosyntax: | READDIGITAL.IN i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellt tillstand for digitalt stift anknutet till det
digitala objektet eller det lagrade tillstandet for den digitala
utgangsvardet som senast sattes for objektet.

Resultat: Svarar med 0 (lag), 1 (hog).

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:

SWITCH i

Kommando: SWITCH i

Kommandosyntax: | READSWITCHi

Intervall:

Beskriv: Returnerar aktuellt tillstand for den anknutna brytaren. Om
brytaren ar ansluten returneras vardet 1. Ej ansluten ger
vardet 0. Om brytaren har varit ansluten sedan senaste
avlasningen men inte dr det langre returneras vardet 2.
READ SWITCH i

Resultat: Svarar med tillstand for brytare (samma status som BUTTON-
objekt, O=ej intryckt, 1=intryckt, 2=har varit intryckt).

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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BUTTON i

Kommando: BUTTON i

Kommandosyntax: | READBUTTON i

Intervall:

Beskriv: Avlaser det aktuella lagrade tillstandet for knappen.
Svarsvarde 0 =ej intryckt, 1 =intryckt, 2 = har tryckts inoch
slappts sedan senaste avldsningen.

READBUTTON i

Resultat: Avlis tillstand fér knapp/brytare n - 0=gj intryckt, 1=intryckt,
2=har trycktsin.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

MOTION i

Kommando: MOTION i

Kommandosyntax: | READ MOTION i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellinformation om den infraréda
rorelsedetektorn (PIR). Infraréda rérelsedetektorer ar av digital
typ och behandlas pd samma satt som en knapp, dvs. att
vardet som sands tillbaka indikerar om rorelse forekommer
eller inte.
0=ingen rérelse registreras.
1=rérelse registreras.
2=rérelse har registrerats.

Resultat: Avl3s tillstand for PIR rorelsedetektor - O=ingen rorelse,
1=rorelse, 2=rorelsedetekterades men ingen nu.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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POTENTIOMETER i

Kommando: POTENTIOMETER i

Kommandosyntax: READ POTENTIOMETER i

Intervall:

Beskriv: Avlds potentiometerns analoga varde (linjar eller roterande).
De alternativa nyckelorden AVERAGE och RANGE kan laggas till
ikommandot for att inhdmta det aktuella medelvérdet eller
det mappade intervall som anvdnds om sadant finns for
potentiometern.

READ POTENTIOMETER i
READ POTENTIOMETER i RANGE
READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Resultat: Avlis roterande avkodares/potentiometers analoga varde
(anvander medelvardeberdkning).

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

POTENTIOMETER i AVERAGE

Kommando: POTENTIOMETER i AVERAGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Intervall:

Beskriv: Avlds potentiometerns analoga varde (linjar eller roterande).
Devalbara nyckelorden AVERAGE och RANGE kan laggas till i
kommandot for att inhdmta det aktuella medelvardesantalet
eller, om det finns mappat intervall som anvands, for en given
potentiometer.

READ POTENTIOMETER i AVERAGE

Resultat: Avlis roterande avkodares/potentiometers analoga virde
(anvander medelvardeberakning).

Typ av eller Givare

Adresserbar
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Kommando:

POTENTIOMETER i AVERAGE
Avancerad anvandare

komponent:

POTENTIOMETER i RANGE

Kommando: POTENTIOMETER i RANGE
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ POTENTIOMETER i RANGE

Intervall:

Beskriv: Avlds potentiometerns analoga varde (linjar eller roterande).
Devalbara nyckelorden AVERAGE och RANGE kan laggas till i
kommandot for att inhdmta det aktuella medelvardesantalet
eller, om det finns mappat intervall som anvands, for en given
potentiometer.

READ POTENTIOMETER i RANGE

Resultat: Avlds roterande avkodares/potentiometers analoga varde
(anvander medelvardeberakning).

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

THERMISTOR i

Kommando: THERMISTOR i

Kommandosyntax: | READ THERMISTOR i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuell temperaturavldsning fran anknuten
termistor. Temperatursvaret anges i Celsius.

Resultat: Svarar med aktuell termistortemperatur i Celsius.
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Kommando: THERMISTOR i
Typ av eller Givare
Adresserbar

komponent:

THERMISTOR i AVERAGE

Kommando: THERMISTOR i AVERAGE
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: READ THERMISTOR i AVERAGE
Intervall:
Beskriv: Svarar med aktuell temperaturavlasning fran anknuten
termistor. Temperatursvaret anges i Celsius.
Resultat: Svarar med aktuell termistortemperatur i Celsius.
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:

THERMISTOR i CALIBRATION

Kommando: THERMISTOR i CALIBRATION
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: READ THERMISTOR i CALIBRATION

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuell temperaturavlasning fran anknuten
termistor. Temperatursvaret anges i Celsius.

Resultat: Svarar med en lista med {c1,c2,c3,r} varden som anvands for
den anslutna termistorn.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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AVERAGING

Kommando: AVERAGING
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | READ AVERAGING

Intervall:

Beskriv: Svarar med nuvarande globalinstéllning for det analoga
utjamnande forvalda vérdet.

Resultat: Svarar med aktuellt antal
Sversamplingar/medelvardesberdkning for insamling av
analoga ingangsvarden (detta ar det GLOBALA férvalda vardet
som for tillfdllet anvénds).

Typ av eller Staéllain

Adresserbar

komponent:

LOUDNESS i

Kommando: LOUDNESS i

Kommandosyntax: | READ LOUDNESS i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuell analog niva fran den angivna
ljudnivagivaren. Stodjer AVERAGE- och RANGE-alternativen.
READ LOUDNESS i
READ LOUDNESS i AVERAGE
READ LOUDNESS i RANGE

Resultat: Svarar med ljudnivdn som detekterats av ljudgivaren.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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LOUDNESS i AVERAGE

Kommando: LOUDNESS i
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | READ LOUDNESS i AVERAGE

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuell analog niva fran den angivna
ljudnivagivaren. Stodjer AVERAGE- och RANGE-alternativen.
READ LOUDNESS i AVERAGE

Resultat: Svarar med ljudnivan som detekterats av ljudgivaren.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

LOUDNESS i RANGE

Kommando: LOUDNESS i RANGE
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: READ LOUDNESS i.RANGE
Intervall:
Beskriv: Svarar med aktuell analog niva fran den angivna
ljudnivagivaren. Stodjer AVERAGE- och RANGE-alternativen.
READ LOUDNESS i
READ LOUDNESS i AVERAGE
READ LOUDNESS i RANGE
Resultat: Svarar med ljudnivan som detekterats av ljudgivaren.
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:
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BBPORT

Kommando: "READ BBPORT”

Kommandosyntax: | "READ BBPORT [MASK-virde]”
Get B

Vardemangd

Beskriv: Avlaser BBPORT-objektets anslutna stift som ingangar och
vaxlar stiftens status fran utgang tillingang. Standardmasken
for anslutning begransar vilka stift som anvandsidenna
operation, liksom det installbara angivna MASK-vardet.

Resultat:

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:
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Settings

Instdllningsmenyn innehaller operationer for att satta digitala och analoga pin-
operationers tillstand, exempelvis da LED i TI-Innovator™ hubben eller en ansluten
servomotors rorelse anger den som ON, OFF, CW (medurs) och CCW (moturs).

- 1:TILL CE Riknare TI-Nspire™ CX

— 2:FRAN — —
2 OFF "READ :

- 3TILL o iTe »

. 3;‘[)ME Z ESQEERATURE

- 4 Tld EEEﬁEEIﬁPRE ; ?WD‘W r:(cﬁt\;/n)wscr—ompu( :

_ 5: B |_| N K gl‘ggu i Em/sn CONNECT-Input :

— 6: TEMPERATURE

- 7: HUMIDITY

- 8&:CW

- 9:CCW

— 0: TOGGLE

Wait

Wait upphaver kérningen av ett program under en angiven tid. Maximal tid ar 100
sekunder. Under vantetiden tands indikatorn "busy" i skarmens 6vre hogra horn.

Wait kan anvéndas i Tl-Innovator™-hubbens program for att ge tid for en givare eller
styrkommunikation innan programmets nasta rad kors.

CE Réaknare TI-Nspire™ CX

CTL 1,0 COLOR EXEC
T..

% 1 Actions
2 Check 1 Send"SET
i= 3 Define 2 Send 'READ
1€. 4 Contro 3_Settings

1:Send("SE’

5 Get
6 eval(

U] 7 Rover RV)

8 Send "CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-lnput
A Ports

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

Wait

Kommando: Wait

Kommandosyntax: | VantaTidlSekunder

Fordrojer exekvering for en period som varar tidISekunder
sekunder.
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Kommando: Wait

Intervall 0till 100

Beskriv: Wait kan anvédndas i TI-Innovator™-hubbens program for att
ge tid for en givare eller styrkommunikation innan
programmets nasta rad kors.
Wait ar speciellt anvandbart iett program som behdver en
kort fordrojning for att begarda data ska bli tillgangliga.
Argumentet tidISekunder maste vara ett uttryck som
forenklas till ett decimalvardeiintervallet O till 100.
Kommandot avrundar detta vardeisekunder med en
decimal.
Obs: Du kan anvanda kommandot Wait i ett
anvandardefinierat program, men inteinom en funktion.

Resultat: Wait upphéaver kérningen av ett program under en angiven
tid. Maximal tid ar 100 sekunder. Under véantetiden tands
indikatorn "busy" iskarmens 6vre hégra horn.

Typ av eller Ej tillampligt

Adresserbara

komponenter:

Get(

Get( hamtar ett varde fran en ansluten Tl-Innovator™ hubb och lagrar det i en variabel

pa den mottagande CE-T-rdknaren.

CE Riknare

Definitionen av Get(—kommandot ar specifikt fér TI-8x-raknare och kabelanslutningen
via DBus eller USB. Pa CE-T-raknaren finns endast USB och har ar Get( avsett for

kommunikation med Tl-Innovator™ Hub.

TI-Nspire™ CX

CE Rdknare

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

CTL 1,0 COLOR EXEC
1:Send("SET...

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

4:Wait

[EHGet

6:eval (

7:Rover (RV)..

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

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1.4 Contro 3 Settings »
15 Transfid Wait

% 6 110

1557 Mode 6 eval(

"
= [BIRuBN 7 Rover RV) »
Ed o Draw © Send "CONNECT-Ouput  »
9 Send"CONNECT-Input ~ »
A Ports ,
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Get(

Kommando: Get(

Kommandosyntax: | CERaknare:

Get(variable)

TI-Nspire CX-plattformen:

[promtString,] var|, statusVar]

[promtString,] func(argl, ...argn)|, statusVar]

Intervall

Beskriv:

Resultat: Programmeringskommando: Hamtar ett varde fran en
ansluten TI-Innovator™ Hubb och tilldelar vardet till variabeln
var.

Vardet maste begiras:

e P3 forhand genom ett Send "READ ..." -kommando.

— eller —

e Genom att badda in en "READ ..." -begdran som
alternativt promptString-argument. Med denna
metod kan du anvanda ett enda kommando for att
begéara vardet och hamta det. (endast TI-Nspire™
CX-plattformen).

Implicit forenkling ager rum. Tillexempel tolkas en mottagen

strang ”123” som ett numeriskt varde.

Informationen nedan giller endast fér TI-Nspire CX-plattformen:

For att bevara strangen, anvand GetStr istéllet for Get.

Om du inkluderar det valfria argumentet statusVar, tilldelas

det ett varde baserat pa om operationen har lyckats. Vardet

nollbetyder att inga data mottogs.

I den andra syntaxen kan ett program anvanda argumentet

func() for att lagra den mottagna strangen som en

funktionsdefinition. Denna syntax fungerar som om
programmet exekverade kommandot:
Define func(argl, ...argn) = received string

Programmet kan sedan anvéanda den definierade funktionen

func().

Obs: Du kan anvanda kommandot Get inom ett

anvandardefinierat program, men inte inom en funktion.

Typ av eller Allaingangsenheter.
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Kommando: Get(

Adresserbara
komponenter:

eval(

Programmet berdknar uttrycket Expr och ersatter eval()-meddelandet med resultatet
som en teckenstrang.

Argumentet Expr maste generera ett reellt tal.

CE Réaknare TI-Nspire™ CX

CTL 1,0 COLOR EXEC
ET...

% 1 Actions
@ 2 Check 1 Send"SET
i= 3 Define 2 Send 'READ ’
1.4 Contro3 Settings »
145 Transfi4 Wait

1:Send("S|

Hub il 7 Rover RV)

Draw 8 Send "CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-lnput
A Ports

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

eval(

Kommando: eval(

Kommandosyntax: | eval(Expr) =>string

Intervall

Beskriv: Programmet berdknar uttrycket Exproch ersatter eval()-
meddelandet med resultatet som en teckenstrang.

Argumentet Exprmaste generera ett reellt tal.

CE Riknare: eval() kan anvandas som fristaende kommando
utanfor ett Tl-Innovator™ Hubb-kommando.

TI-Nspire™ CX-plattformen: eval() ar giltigt endast i Tl-
Innovator™ hubbens kommandoargument fér
programmeringskommandona Get, GetStr och Send.

Resultat: CE Rédknare: FOor avbuggning med hjalp av kommandoraden
Disp Ans omedelbart efter en kommandorad med Send( visar
hela strangen som ska sdndas.

TI-Nspire™ CX-plattformen: Aven om eval() inte visar dess
resultat kan du visa den resulterande Hubb-
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Kommando: eval(

kommandostrangen efter att ha kort kommandot genom att
kontrollera nagon av foljande speciella variabler.

iostr.SendAns
iostr.GetAns
iostr.GetStrAns

Typ av eller Ej tillampligt
Adresserbara
komponenter:
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Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4

Férberedelser: Skicka kommandot ”“Connect RV” férst

Kommandot “CONNECT RV” maste anvandas forst vid anvandning av Rover.
Kommandot “"CONNECT RV” konfigurerar programvaran till Tl-Innovator™ Hub for att
fungera med Tl-Innovator™ Rover.

Anslutningar etableras till de olika Rover-komponenterna: tva motorer, tva avkodare,
ett gyroskop, en RGB LED och en fargsensor. Kommandot nollstaller ocksa de olika
rakneverken och sensorvardena. Parametern “MOTORS” konfigurerar endast
motorerna och tillater direkt styrning avdem utan annan kringutrustning.

CONNECT RV —initierar hardvaruanslutningarna.
e Ansluter RV och dess inbyggda ingangar och utgangar.

o Aterstiller Path och koordinatsystemets nollpunkt.

e Staller in enheter per meter till det forvalda vardet 10. Forvald koordinatenhet = 10
cm.

Namnda RV-undersystem

RV-objektet innehaller flera undersystem som adresseras direkt med sina namn.
Undersystemen ar hjulen och sensorer for orientering av Rover.

Undersystemen ar listade efter namn i féljande tabell.

Undersystemnamn Beskrivning av undersystem
RV RV-objektet som helhet.
RV.COLOR Den trefargade lysdioden RGB LED pa

ovansidan av Rover kan styras med hjalp av
anvandarprogram och visa valfri
fargkombination.

RV.COLORINPUT Fargsensorn sitter langst ned pa Rover och
anvands for att avgora ytans farg.
RV.RANGER Den framatriktade avstandsmataren for

ultraljud. Svarar med matt i meter. ~10,00
meter betyder att inga hinder har upptackts.

RV.ENCODERGYRO Roterande avkodare (en for varje motor) mater
den stracka Rover fardas.
Vénster och hoger avkodare kopplade till
gyroskopet och kértidsinformation.

RV.GYRO Gyroskopet anvands for att halla en fast
riktning medan Rover ror sig. Det kan aven
anvandas for att mata férandringar av vinklar
under vandningar.

RV.MOTOR.L Vénster hjulmotor och anvandning av direkt
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Undersystemnamn Beskrivning av undersystem
styrning (avancerad).

RV.MOTOR.R Hoger hjulmotor och anvandning av direkt

styrning (avancerad).

RV.MOTORS Bdde vdnster och héger motor hanteras som ett

objekt for anvandning av direkt styrning
(avancerad).

Kategorier av Rover-kommandon

Rover-kommandon faller inom tva kategorier:

1.

Koad exekvering: Alla rorelsekommandon for Rover (FRAMAT, BAKAT, VANSTER,
HOGER, VINKEL) kdas pa Tl-Innovator Hub. De kan exekveras vid en senare tidpunkt.

Omedelbar exekvering: Andra kommandon, som de som laser av sensorerna eller
staller in RGB-lysdioderna pa Rover, exekveras omedelbart.

Det innebar att vissa programsatser i programmet exekveras fore satser som
forekommer tidigare i programmet, sarskilt om de senare kommandona ingar i en
koad familj.

| programmet nedan kommer t.ex. RGB-lysdioden att lysa ROTT innan Rover slutar réra

sig:

Send "SET RV.COLOR 255 0 255" —direktexekverade
Send "RV FORWARD 5" —kommando i ko

Send "RV LEFT 45" —kommando i ko

Send "RV RIGHT 90" —kommando i ko

Send "SET RV.COLOR 255 0 0" - direktexekverade

Exempel:

Anvand "TIME”-parametern med "WAIT” for att andra farg efter en "FORWARD"-
forflyttning.

Send "RV FORWARD TIME 5"
WAIT 5

Send "SET RV.COLOR 255 0 255"
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RV-kommandon, kodexempel och syntax

Med foljande exempel visas hur olika RV-kommandon anvands. Nar ett SET-kommando
anvands kan SET utelamnas (alternativ anvandning).

Kodexempel

Nar du ser "Kodsampel" i en kommandotabell kan "Kodsampel" kopieras och klistras in
i befintligt skick och skickas till grafraknaren for att anvandas i dina berdkningar.

Exempel:
Koda Send ("RV FORWARD 5")
Sampel: Send ("RV FORWARD SPEED 0.2 M/S TIME 10")

TI-Innovator™ Rover-menyn

Rover (RV)... CE Riknare TI-Nspire™ CX

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

i= 3 Define 2 Send 'READ

1.4 Contro 3 Settings »

2:Send( "READ... 5 Transid Watt

3:Settings.. Y610 5 Get

4:Hait 1557 Mode 6 eval

S:Get ( x> BB 7 Rover RV)

6:eval( [ o Draw 8 Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-Input

8:Send("CONNECT-Output... A Ports

94Send("CONNECT-InpPut... -

»
»
»
»

g [NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP 4 1 Acti

e Drive RV... - 5
Rover (RV) := 3 Define 2 Send 'READ [IESRIVE]

. Read RV Sensors... FEDrive RV.. N Brive RV 2 BACKWARD

: 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 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...

.

Send(”CONNECT RV”)
e Send(”DISCONNECT RV”)
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e  Drive RV... CE Riknare 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 ; SZHZ?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-sensorer... CE Réaknare 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 7 Ry Conral |6 BY.COLORAPUT.CRAY
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLORINPUT.GREEN
— RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.GRAY
e RV-instéllningar... CE Riknare

— RV-instéllningar...
— SPEED
- Tid
- AVSTAND
— UNIT/S
- M/S
— REV/S
— UNITS
- M
— REVS
— Grader
— 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
- W

- CCw

* 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 Riknare

RV . WAYPOINT. XYTHDRN
2:RV.WAYPOINT.PREV
3:RV. WAYPOINT. CMDNUM
4:RV.PATHLIST. X
S:RV.PATHLIST.Y
6:RV.PATHLIST. TIME
7:RV.PATHLIST.HEADING
8:RV.PATHLIST.DISTANCE
94RV.PATHLIST.REVS

TI-Nspire™ CX

4 1 Actions o
& 2 Check il RV WAYPOINTXYTHDRN
i= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV

1 DriveRV 3 RV.WAYPOINT.CMDNUM
2 Read RV Se4 RV.PATHLISTX

3 RV Seftings 5 RV.PATHLIST.Y

Nt ReadRVIPz 6 RV.PATHLIST.TIME

5 RV Color 7 RV.PATHLIST.HEADING

6 RVSetup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE
7 RV Control 9 RV.PATHLISTREVS

8 Send"CONIA RV.PATHLIST.CMDNUM

9 Send"'DISC ~

8TRV.PATHLIST. DISTF!NCE
9:RV.PATHLIST.RI
@:RV.PATHLIST. CMDNUM
A:RV.WAYPOINT. X
B:RV.WAYPOINT.Y
C:RV.WAYPOINT. TIME
D:RV.WAYPOINT.HEAD
E:RV.WAYPOINT. DISTFlNCE

[ERV. WAYPOINT.REVS

e RV Color...
— Send”SET
— RV.COLOR
— RV.COLOR.RED
— RV.COLOR.GREEN
— RV.COLOR.BLUE

CE Rdknare

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 Rdknare

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.MOTORS.L
— SET RV.MOTORS.R
— SET RV.ENCODERSGYRO 0
— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READRV.DONE
— READRV.ETA

CE Riknare 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 Riknare 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 Riknare 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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Koéra RV...

RV kérkommandofamiljer
e Grundlaggande kérkommandon (i anda av Turtle-grafik)
- FORWARD, BACKWARD, RIGHT, LEFT, STOP, STAY
e Matematiskt samordnade kérkommandon
- Svang till vinkel
Obs: Kérkommandona har efter behov alternativ for hastighet, tid och avstand
e Se RV installningar angdende styrkommandon pa maskinniva

- Valja riktning (CW/CCW) och niva (0-255, rulla) fér hbger och vanster motor

- Avlasa ackumulerade varden for hjulavkodarkammar och
gyroriktningsforandring.

e Drive RV... CE Riknare TI-Nspire™ CX

~ Send("RV T e
= 3 Define 2 Send "READ HNESRIVTNN
FHFORWARD ] Drive RV 2 BACKWARD
— FORWARD 2: BACKHARD B ResdRvSemsors 3 LEFT
2:5;:2;1_ 3 RV Settings 4 RIGHT
: 4 Read RV Path 5 STOP
- BACKWARD S:STOP 5 R\e/EColor a 6 RESUME
. ;:SESSME 6 RV Setup 7 STAY
. : 7 RV Control 8 TOXY
- VANSTER: 8:TO XY 8 Send?E‘S’NNECTRV' 9 TOPOLAR
. 94TO POLAR 9 Send "DISCONNECTRV" A TO ANGLE
— HOGER:
- sTOP
- RESUME
- STAY
- TOXY
— TOPOLAR
— TO ANGLE
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RV FORWARD

Kommando:

RV FORWARD

Kommandosyntax:

RV FORWARD [[SPEED s] [DISTANCE d] [TIME t]]

Koda
Exempel:

Send

Send
10-1)

("RV FORWARD 0.5 M")
("RV FORWARD SPEED 0.22 M/S TIME

SET] RV FORWARD

SET] RV FORWARD

[

[ [DISTANCE] d
[M|UNIT |REV]

[

[

SET] RV FORWARD
M|UNIT|REV]

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

[DISTANCE] d

[M/S| [UNIT/S]|REV/S]
[DISTANCE] d

[SET]

Intervall:

Ej tillampligt

Beskriv:

RV ror sig framat en given stracka (grundinstalining 0,75 m).
Forinstallt avstand om det har angivits i UNIT
(koordinatenheter). Alternativt M=meter,
UNIT=koordinatenhet, REV=hjulvarv.

Forinstalld hastighet ar 0,20 m/s, max ar 0,23 m/s, min &r 0,14
m/s.

Hastigheten kan anges i meter/sekund, units/sekund,
varv/sekund.

Resultat:

Atgard for att fa RV att rora sig framat

Typ av eller
Adresserbar
komponent:

Styrning
Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
ko.
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RV BACKWARD

Kommando: RV BACKWARD
Kommandosyntax: | RV BACKWARD
Koda Send ("RV BACKWARD 0.5 M")
Sl 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]]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: RV ror sig bakat en given stracka (grundinstallning 0,75 m).
Forinstéllt avstand om det har angivits i UNIT
(koordinatenheter). Alternativt M=meter,
UNIT=koordinatenhet, REV=hjulvarv.
Forinstalld hastighet &r 0,20 m/s, max ar 0,23 m/s, min &r 0,14
m/s.
Hastigheten kan anges i meter/sekund, units/sekund,
varv/sekund.
Resultat: Atgard for att fa RV att rora sig bakat.
Typ av eller Styrning
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ké.
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RV LEFT

Kommando: RV LEFT

Kommandosyntax: | RV LEFT

Koda Send "RV LEFT"

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

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Forinstalld svangning dr 90 grader om inte DEGREES (grader),
RADIANS (radianer) eller GRADIANS (gon eller nygrader)
anvands och vardet omvandlas internt till gradformat for de
angivna enheterna. Angivet varde omvandlas till ett varde
mellan 0,0 och 360,0 grader. Svingen exekveras som en
"SPIN”-rorelse.

Resultat: Svédnga Rover at vanster.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

RV RIGHT

Kommando: RV RIGHT

Kommandosyntax: | RV RIGHT

Koda Send "RV RIGHT"

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

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Forinstalld svangning &r 90 grader om inte DEGREES (grader),

RADIANS (radianer) eller GRADIANS (gon eller nygrader)
anvands och vardet omvandlas internt till gradformat for de
angivna enheterna. Angivet varde omvandlas till ett varde
mellan 0,0 och 360,0 grader. Svangen exekveras som en
"SPIN”-rorelse.
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Kommando:

RV RIGHT

Resultat: Svidnga Rover &t HOGER.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ké.

RV STOP

Kommando: RV STOP

Kommandosyntax: | RV STOP

Koda Send "RV STOP"

Sampel:
[SET] RV STOP
[SET] RV STOP CLEAR

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: RV stoppar pagaende rérelse omedelbart. Rorelsen kan
aterupptas fran dar den stoppades med RESUME-
kommandot. Varje forflyttningskommando goér att kon
rensas omedelbart och att den just angivna nya
forflyttningen paborjas

Resultat: Stoppar behandlingen av Rover-kommandon fran
kommandokdn och ldmnar kvar alla vantande operationer i
kon. (omedelbar atgard). Kén kan aterupptas med RESUME.
RV stoppar varje pagdende forflyttning omedelbart. Rérelsen
kan aterupptas fran dar den stoppades med RESUME-
kommandot. Varjerérelsekommando gor att kén rensas
omedelbart och att den angivna nya
forflyttningsoperationen pabaérjas direkt.
Stoppar behandlingen av Rover-kommandon fran
kommandokdn och rensar alla vantande operationer i kon.
(omedelbar atgard).

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommande fér Rover exekveras direkt.

komponent:
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RV RESUME

Kommando: RV RESUME

Kommandosyntax: | RVRESUME

Koda Send "RV RESUME"

Sampel:
[SET] RV RESUME

Range: N/A

Beskriv: Mojliggér behandling av Rover-kommandon fran
kommandokdn. (omedelbar aktivitet), eller aterstalining (se
RV STAY)-operationen.

Resultat: Aterstall operation.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ké.

RV STAY

Kommando: RV STAY

Kommandosyntax: | RV STAY

Koda Send "RV STAY"

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

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Talar om for RV att sta still under en valbar angiven tid i
sekunder.
Forvald tid &r 30,0 sekunder.

Resultat: RV star kvar pa sin position.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.
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RV TO XY

Kommando: RV TO XY

Kommandosyntax: | RV TO XY x-coordinate y-coordinate [[SPEED] s.ss [UNIT/S]
| M/S|REV/S] [XYLINE]

Koda Send "RV TO XY 1 1"

st Send "RV TO XY eval (X) eval(Y)"
Send "RV TO XY 2 2 SPEED 0.23 M/S"

Intervall: -327till +327 for X- och Y-koordinater

Beskriv: Detta kommando styr Rovers rorelser i ett virtuellt rutnat.
Den férvalda positionen vid programstart ar (0, 0) med X-
axeln iRV:s riktning.
X-och Y-koordinaterna baseras pa aktuell rutstorlek i
rutnitet (férval: 0,1 m/ruta).
Rutstorleken kan @ndras med kommandot "SET
RV.GRID.M/UNIT”
Hastighetsparametern ar valfri.

Resultat: Forflyttar RV fran aktuell position till den angivna positionen i
rutnatet.

Typ av eller Control

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

RV TO POLAR

Kommando: RV TO POLAR

Kommandosyntax: | RV TO POLAR R-coordinate Theta-coordinate [[DEGREES]
|RADIANS | GRADS] [[SPEED] s.ss [UNIT/S]| M/S|REV/S]
[XYLINE]

Koda Send ("RV TO POLAR 5 30") - r =5

Sampel: units, theta = 30 degrees
Send ("RV TO POLAR 5 2 RADIANS")
Send ("RV TO POLAR eval (sgrt (372+472))
eval (tan-1(4/3) DEGREES ")

Intervall: O-koordinat: -360 till +360 grader
R-koordinat: -327 till +327

Beskriv: Flyttar RV fran aktuella positionen till den angivna positionen i

polara koordinater. RV:s X,Y-position uppdateras for att ange
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Kommando: RV TO POLAR

den nya positionen.

R-koordinaten baseras pa rutornas storlek i rutnatet (férval:
0,1 m/ruta)

Den forvalda positionen vid programstart ar (0, 0) med x-
axeln iRV:s riktning.

Forinstalld enhet for © ar grader.
Hastighetsparametern ar valfri.

Resultat: Forflyttar RV fran aktuell position tillden angivna positionen i
rutnatet.
Typ av eller Control
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ké.
RV TO ANGLE
Kommando: RV TO ANGLE

Kommandosyntax: | RVTO ANGLE

Koda Send "RV TO ANGLE"
Sampel:

[SET] RV TO ANGLE rr.rr
[ [DEGREES] |RADIANS | GRADIANS]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat: Svanger RV fran aktuell riktning till den angivna vinkeln.
Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ké.
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READ RV Sensors...

SEND(”Read Sensor kommandon

e Avldsning av lagnivasensorer for att lara sig grunderna i robotik .

e Read RV Sensors... CE Riknare TI-Nspire™ CX
— Send("READ [ —
— AT
— RV.RANGER * COLORINPUT RECTRGT  RvRANGER ]

— RV.COLORINPUT
— RV.COLORINPUT.RED

. COLORINPUT.RED 3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT

- COLORINPUT. GREEN 4 ReadRV Pa3 RV.COLORINPUT.RED
- COLORINPUT. BLUE 5 RV Color 4 RV.COLORINPUT.GREEN

« COLORINPUT. GRAY 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: Svarar med virde i meter.

* RV.COLORINPUT:

Avlaser den inbyggda

fargsensorn pa RV.

RV.RANGER

Kommando:

RV.RANGER

Kommandosyntax:

RV.RANGER

Koda
Sampel:

Send ("READ RV.RANGER")

Get (R)

Ansluter Rover till TI-
Innovator™ Hub. Detta
etablerar anslutningar med
motordrivningen,
fargsensorn,
gyroskopet,avstandsmataren
for ultraljud och
narhetssensorerna.

CONNECT RV

Svarar med aktuellt avstand
fran framkanten pa Rover till
ett hinder. Om inget hinder
upptacks rapporteras ett
avstand pa 10,00 meter

READ RV.RANGER
Get (R)

Intervall:

Ej tillampligt
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Kommando: RV.RANGER

Beskriv: Den framatriktade avstandsmataren for ultraljud. Svarar
med matt i meter. ~10,00 meter betyder att inga hinder har
upptackts.

Resultat: Svarar med védrde i meter.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.

komponent:

RV.COLORINPUT

Kommando: RV.COLORINPUT

Kommandosyntax: | RV.COLORINPUT

Koda Send ("READ RV.COLORINPUT")

Sampel: Get (C)

Intervall: 1till9

Beskriv: Bottenmonterad fargsensor som registrerar ytans farg. Kan

ocksa detektera granivaskalan fran svart (0) till vit (255).

Resultat: Svarar med aktuell fargsensors information.
Returvardet ligger iintervallet 1-9 som motsvarar
nedanstdende farger:

Farg Returvarde

Rod
Grén

Bla

Cyan
Magenta
Gul
Svart

Vit

Gra

O 00 N O U1 B W N -

Typ av eller Sensor
Adresserbar
komponent:

Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.
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RV.COLORINPUT.RED

Kommando: RV.COLORINPUT.RED
Kommandosyntax: | RV.COLORINPUT.RED
Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.RED")
Sampel: Get (R)
Intervall: 0-255
Beskriv: Registrerar intensiteten fér ytans réda, gréna och bla
fargkomponenter.
Resultaten ligger iintervallet 0-255.
Resultat: Svarar med aktuell fargsensors “réda varde”.
Typ av eller Sensor
Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.
komponent:

RV.COLORINPUT.GREEN

Kommando: RV.COLORINPUT.GREEN

Kommandosyntax: RV.COLORINPUT.GREEN

Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.GREEN")

Sampel: Get (G)

Intervall: 0-255

Beskriv: Registrerar intensiteten for ytans grona fargkomponent.
Resultaten ligger iintervallet 0—255.

Resultat: Svarar med fargsensorns aktuella “gréna” varde.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.

komponent:
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RV.COLORINPUT.BLUE

Kommando: RV.COLORINPUT.BLUE

Kommandosyntax: | RV.COLORINPUT.BLUE

Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.BLUE")

Sampel: Get (B)

Intervall: 0-255

Beskriv: Registrerar intensiteten for ytans bla fargkomponent.
Resultaten ligger iintervallet 0-255.

Resultat: Svarar med fargsensorns aktuella "bla” varde.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.

komponent:

RV.COLORINPUT.GR

AY

Kommando: RV.COLORINPUT.GRAY
Kommandosyntax: RV.COLORINPUT.GRAY
Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.GRAY")
Sampel: Get (G)
Intervall: 0-255
Beskriv: Registrerar ytans grahet.
Resultatet avges som vérdeiintervallet 0-255.
Resultat: Svarar med ett interpolerat graskalevarde baserat pa 0,3*rod
+0,59*%grén +0,11*bla
Osvart, 255 vit.
Typ av eller Sensor
Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.
komponent:
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RV-instdllningar...
RV Instéllningskommandon

Menyn for installningar av Rover innehaller andra kommandon som stodjer RV-
kommandon som FORWARD eller BACKWARD.

e RV Settings... CE Riknare TI-Nspire™ CX
. NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP % 1 Actions N
— RV Settings... - 3
:= 3 Define 2 Send'READ 2 TIME »
FESPEED 1 Drive RV 3 DISTANCE »
- SPEED 2: TIME 2 Read RV Sensors 4 UNITS/S
3: DISTANCE ki RV Settings 5 MIS
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 8:M 8 Send?g.gNNECT RV A DEGREES ]
9LREVS 9 Send "DISCONNECT RV" -

- UNIT/S )
2 Check 1 Send"SET -~ R

_ M/S i= 3 Define 2 Send'READ A DEGREES »
9TREVS 1 Drive RV B RADIANS  »
@: DEGREES 2 Read RV Sensors C GRADS
_ R EV/S R:RADIANS 3 RV Sefings D XYLINE
B: GRADS 4 Read RV Path E LEFT
C: XYLINE 5 RV Color F RIGHT J
— U N |TS D:LEFT 6 RV Setup G BRAKE >
E:RIGHT 7 RV Control H COAST >
F : BRAKE 8 Send"CONNECTRV" | CW ’
- M [@consT 9 send "DISCONNECT Rv" IS

— REVS

— DEGREES
— RADIANS
— GRADS
— XYLINE

- LEFT

— RIGHT

— BRAKE

— COAST

- ow

- CCw
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Read RV Path...
Avlaser WAYPOINT och PATH

Spdrar RV:s viig

For att stodja analysen av Rover under och efter en korning avlaser sketch automatiskt
foljande information for varje kérkommando:

X-koordinat pa virtuellt rutnat

Y-koordinat pa virtuellt rutnat

Under vilken tid i sekunder som det aktiva kommandot har korts.

Avstand i koordinatenheter for vagsegmentet.

Riktning i grader (matt i absolutvarde i moturs riktning med X-axeln som 0 grader).
Antalet hjulvarv under exekvering av det aktiva kommandot

Kommandonummer registrerar antalet exekverade kommandon, med bdérjan pa 0.

Véag-vardena lagras i listor som borjar fran det segment som ar knutet till det tidigaste
kommandot fram till det segment som ar knutet till det senaste kommandot.

Medan kérkommandot pagar kommer WAYPOINT upprepande ganger att uppdatera
det senaste elementet i Path-listorna da Rover fortsatter mot den senaste vagpunkten.

Nar ett korkommando avslutas initieras en ny vagpunkt och kolumnen i kérlistan
utokas.

Obs: Nar alla kdrkommandon i kon har korts innebar detta att en ny vdgpunkt
automatiskt startas for det stoppade ldget. Detta liknar den forsta positionen dar
RV star stilla och raknar tid.

Storsta antal viagpunkter: 80
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RV position och viag

o Mojlighet att avldsa X,Y-koordinater, riktning, tid och avstand for varje
korkommando som exekveras.

e Lagrar vaghistorik i listor for plottning och analys

Obs: Anvandaren kan valja skala for koordinatsystemet. Forvald skala ar 10 cm per
enhet. Det finns majlighet att valja nollpunkt for koordinatsystemet.

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 Riknare

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

Kommando: RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Kommandosyntax: | RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Sampel:

Exempel: Hamtar forflyttningsavstandet mot den aktuella vagpunkten
fran den senaste vagpunkten

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Sampel: Get(Ll)
(Ll) (5)->D

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN - avlaser x-koord., y-koord.,
tid, riktning, forflyttningsavstand, antal hjulvarv,
kommandoantal for aktuell vagpunkt. Svarar med en lista av
alla dessa varden som element.

Resultat: Svarar med en lista av aktuell positions X;Y-koordinater, tid,
riktning, avstand, varv och kommandoantal.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.PREV

Kommando: RV.WAYPOINT.PREV
Kommandosyntax: | RV.WAYPOINT.PREV
Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Sampel:
Exempel: Hamtar forflyttningsavstandet under tidigare position.
Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Sampel: Get (Ll)
(Ll) (5)->D

86 Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4



Kommando: RV.WAYPOINT.PREV

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.PREV —avlaser x-koord., y-koord., tid,
riktning, forflyttningsavstand, antal hjulvarv,
kommandoantal for tidigare position. Svarar med en lista av
alla dessa varden som element.

Resultat: Svarar med en lista av tidigare vagpunkts X;Y-koordinater, tid,
riktning, avstand, varv och kommandoantal.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Kommando: RV.WAYPOINT.CMDNUM
Kommandosyntax: RV.WAYPOINT.CMDNUM
Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Sampel:
Exempel: Program som bestammer om ett drivkommando har
slutforts utan att hanvisa till specifikt kommandonummer.
Obs:Wait ar avsett for att 6ka sannolikheten for att hitta en
skillnad ikommandonummer.
Koda Send ("RV FORWARD 10")
Sampel: Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (M)
M->N
Medan M=N
Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (N)
End
Visar “Drive Command is completed”
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: READ RV.WAYPOINT.CMDNUM —svarar med senaste
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Kommando:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

kommandonummer inuvarande vagpunkt.

Resultat: Svarar med vardet 0 om RV for tillfallet “arbetar” med ett
kommando och antingen ar under forflyttning eller kor en
STAY-operation. Svarar med vardet 1 nar alla kdade
operationer har slutférts, ingenting aterstarikommandokén
och den pagaende operationen har slutférts (och direkt efter
CONNECTRYV).

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.X

Kommando: RV.PATHLIST.X

Kommandosyntax: | RV.PATHLIST.X

Koda Send ("READ RV.PATHLIST.X")

Exempel:

Exempel: Program for plottning av RV:s vag pa den grafiska skarmen

Koda Plotl(xyLine, L, L,,°,BLUE)

ERelEel Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L2)
DispGraph

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.X —svarar med en lista 6ver X-varden fran
borjan och inkluderande den aktuella vagpunktens X-varde.

Resultat: Svarar med en lista 6ver X-koordinater som passerats sedan
senaste RV.PATH CLEAR eller initialt CONNECT RV.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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RV.PATHLIST.Y

Kommando: | RV.PATHLIST.Y

Kommando RV.PATHLIST.Y

Syntax:

Koda Send ("READ RV.PATHLIST.Y")

Sampel:

Exempel: Program for plottning av RV:s vag pa den grafiska skarmen

Koda Plotl (xyLine, Ll’ L2, o, BLUE)

Sl Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L2)
DispGraph

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.Y - svarar med en lista 6ver Y-varden fran borjan
och inkluderande aktuellt varde pa vagpunktens Y-varde.

Resultat: Svarar med en lista 6ver Y-koordinater som passerats sedan senaste
RV.PATH CLEAR eller initialt CONNECT RV.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.TIME

Kommando: RV.PATHLIST.TIME

Kommandosyntax: | RV.PATHLIST.TIME

Koda Send "READ RV.PATHLIST.TIME"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.TIME —svarar med en lista 6ver den tid i
sekunder fran bérjan och inkluderande nuvarande tidsvarde
for vagpunkt.
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Kommando: RV.PATHLIST.TIME

Resultat: Svarar med en lista 6ver kumulativa forflyttningstider for
varje successiv vagpunkt.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.HEADING

Kommando: RV.PATHLIST.HEADING

Kommandosyntax: | RV.PATHLIST.HEADING

Koda Send "READ RV.PATHLIST.HEADING"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.HEADING —svarar med en lista av
riktningar fran borjan inkluderande aktuellt varde pa
vagpunktsriktning.

Resultat: Svarar med en lista 6ver de vinkelriktningar som har intagits.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Kommando: RV.PATHLIST.DISTANCE

Kommandosyntax: RV.PATHLIST.DISTANCE

Exempel: Hamta det kumulativa tillryggalagda avstandet sedan bérjan
av en RV-forflyttning

Koda Send "READ RV.PATHLIST.DISTANCE"

Sampel: Get(Ll)
sum (Ll)

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.DISTANCE —svarar med en lista pa de

avstand som har tillryggalagts fran borjan inkluderande
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Kommando:

RV.PATHLIST.DISTANCE

aktuellt varde pa vagpunktsavstand.

Resultat: Svarar med en lista av kumulativa tillryggalagda avstand.
Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.REVS

Kommando: RV.PATHLIST.REVS

Kommandosyntax: RV.PATHLIST.REVS

Koda Send "READ RV.PATHLIST.REVS"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.REVS —svarar med en lista pa det antal
varv som har avverkats fran bérjan inkluderande aktuellt
varde pa vagpunktsvarv.

Resultat: Svarar med en lista pa tillryggalagda hjulvarv.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Kommando: RV.PATHLIST.CMDNUM

Kommandosyntax: RV.PATHLIST.CMDNUM

Koda Send "READ RV.PATHLIST.CMDNUM"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.CMDNUM - svarar med en lista av
kommandonummer for vagen
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Kommando:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Resultat: Svarar med en lista av kommandon som anvands for
forflyttning till aktuell vagpunktsinmatning.
0-—Start for vagpunkter (om forsta atgarden ar STAY sa ges
ingen START, utan ett STAY visas istéllet.)
1-Forflyttning framat
2—Forflyttning bakat
3—Vanstervandningsrorelse
4—-Hogervandningsrorelse
5—Vanstersvangrorelse
6—Hogersvangrorelse
7—Stay (ingen rorelse) tiden som RV stannar pa aktuell
position anges i TIME-listan.
8—RV ar under forflyttning pa denna vagpunktskorsande.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.X

Kommando: [ RV.WAYPOINT.X

Kommando RV.WAYPOINT.X

Syntax:

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.X")

Exempel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.X —svarar med x-koordinat for aktuell

vagpunkt.

Resultat: Svarar med aktuell vagpunkts x-koordinat.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

Komponent:
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RV.WAYPOINT.Y

Kommando: | RV.WAYPOINT.Y

Kommando RV.WAYPOINT.Y

Syntax:

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.Y")

Exempel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.Y —svarar med y-koordinat for aktuell
vagpunkt.

Resultat: Svarar med aktuell vagpunkts y-koordinat.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

Komponent:

RV.WAYPOINT.TIME

Kommando: RV.WAYPOINT.TIME

Kommandosyntax: RV.WAYPOINT.TIME

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.TIME")

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.TIME —svarar med anvand tid for
forflyttning fran tidigare till nuvarande vagpunkt

Resultat: Svarar med varde pa total kumulativ forflyttningstid i
sekunder.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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RV.WAYPOINT.HEADING

Kommando: RV.WAYPOINT.HEADING

Kommandosyntax: | RV.WAYPOINT.HEADING

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.HEADING")

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.HEADING —atersander absolutvardet av

riktning for aktuell position

Resultat: Atersander aktuellt absolutvarde av riktning igrader. (+h =
moturs, -h =medurs.)

Typ av eller Sander tillbaka data
Adresserbar
komponent:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Kommando: RV.WAYPOINT.DISTANCE

Kommandosyntax: RV.WAYPOINT.DISTANCE

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.DISTANCE")
Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.DISTANCE —svarar med

forflyttningsavstandet mellan tidigare och aktuell position

Resultat: Atersander kumulativt totalt forflyttningsavstand i meter.
Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.REVS

Kommando: RV.WAYPOINT.REVS

Kommandosyntax: RV.WAYPOINT.REVS
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Kommando:

RV.WAYPOINT.REVS

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.REVS")

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.REVS —svarar med antalet varv som
kravs for forflyttning mellan tidigare och nuvarande position

Resultat: Svarar med det totala antalet hjulvarv som utforts for det
kumulativa forflyttningsavstandet till aktuell position.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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RV Color...

Send(”SET kommandon

RGB LED pa Rover — Stéder samma kommandon och parametrar som RGB LED pa TI-

Innovator™ Hub.

e RV Color... CE Riknare TI-Nspire™ CX
— Send(”SET... 51 éﬁﬁrﬁs; send jjiEHAD' !
BERV. COLOR oy V d
— RV.COLOR 2:RV. COLOR. RED 2 Read RV Sensors )
SfRV.COLOR.GREEN 3 RV Settings
—  RV.COLOR.RED 4:RV. COLOR. BLUE % i\e,agj;/rpath
6 RV Setup g RV.COLOR,%ED
- RV.COLOR.GREEN 5 Sans CoMNECTF S R COLORBLE
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLOR.BLUE
RV.COLOR
Kommando: RV.COLOR
Kommandosyntax: | RV.COLOR
Koda Send "SET RV.COLOR
Sampel:
[SET] RV.COLOR rr gg bb [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Valjer RGB-fargen for Rovers RGB LED.
Samma syntax som for alla RGB LED-operationer med COLOR,
osv.
Resultat: Svarar med aktuell RGB-farg som en tredelad lista som visas
pa Rovers RGB LED
Typ av eller Styrning
ﬁ‘d resserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
omponent: Ké.

RV.COLOR.RED

Kommando: RV.COLOR.RED
Kommandosyntax: | RV.COLOR.RED

Koda Send "SET RV.COLOR.RED
Sampel:
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Kommando:

RV.COLOR.RED

[SET] RV.COLOR.RED rr [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat: Viljer fargen ROD fér Rovers RGB LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

RV.COLOR.GREEN

Kommando: RV.COLOR.GREEN

Kommandosyntax: RV.COLOR.GREEN

Koda Send "SET RV.COLOR.GREEN

Sampel:
[SET] RV.COLOR.GREEN gg [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat: Viljer fargen GRON fér Rovers RGB LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

RV.COLOR.BLUE

Kommando: RV.COLOR.BLUE

Kommandosyntax: | RV.COLOR.BLUE

Koda Send "SET RV.COLOR.BLUE

Sampel:
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Kommando: RV.COLOR.BLUE

[SET] RV.COLOR.BLUE bb [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat: Viljer fargen BLA for Rovers RGB LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ko.
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RV-Setup...

”
Send(”SET kommandon
e RV Setup... CE Riknare TI-Nspire™ CX
— Send("SET.. BT v
Send("SET] = 3 Define 2 Send "READ »
HRV.POSITION Drive R\ » »
— RV.POSITION iRV, GYRO 2 RewRVSensas s
RV: GRID: HEUNTT ? et NS
:RV. .
- RV.GYRO :RV.PATH CLEAR 5 Rf/aCulor i 2 RV.GYRO

MARK ¥ RV Setup 3 RV.GRID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRID.M/UNIT
8 Send"CONNECTRV S RV.PATH CLEAR
9 Send "DISCONNECT 6 RV MARK

— RV.GRID.ORIGIN
— RV.GRID.M/UNIT
— RV.PATH CLEAR
— RV MARK

RV.POSITION

Kommando: RV.POSITION

Kommandosyntax: | RV.POSITION

Koda Send "SET RV.POSITION"
Sampel:
[SET] RV.POSITION xxx YVY

[hhh [[DEGREES]
|RADIANS | GRADIANS] ]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Viljer koordinatposition och alternativt riktningen for Rover
padet virtuella koordinatsystemet.

Resultat: Rover-konfigurationen har uppdaterats.
Typ av eller Installning
Adresserbar
komponent:
RV.GYRO

Kommando: | RV.GYRO

Kommando RV.GYRO
Syntax:

Koda Send "SET RV.GYRO"
Sampel:
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Kommando: | RV.GYRO

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Viljer det inbyggda gyroskopet.
Resultat:

Typ av eller Styrning (for gyroskop)
Adresserbar

Komponent:

RV.GRID.ORIGIN

Kommando: RV.GRID.ORIGIN

Kommandosyntax: RV.GRID.ORIGIN

Koda Send "SET RV.GRID.ORIGIN"

Sampel:
[SET} RV.GRID.ORIGIN

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Viljer RV som aktuell nollpunkt (0,0) i koordinatsystemet.
Riktningen valjs till 0,0 vilket gor att RV:s aktuella position véljs
att peka langs en virtuell x-axel mot positiva x-varden.

Resultat:

Typ av eller Instélining

Adresserbar

komponent:

RV.GRID.M/UNIT

Kommando: RV.GRID.M/UNIT
Kommandosyntax: | RV.GRID.M/UNIT
Koda Send "SET RV.GRID.M/UNIT"
Sampel:

[SET] RV.GRID.M/UNIT nnn
Intervall: Ej tillampligt
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Kommando: RV.GRID.M/UNIT

Beskriv: Stéllin storleken pa en "natenhet" pa det virtuella natet.
Dennainstallning anvands av Rover nar du kér pa det virtuella
natet.
Standardvardet ar 0,1 (0,1M eller 10 cm per néatenhet). Ett
varde pa 0,05 betyder 5cm per rad. Ett varde av 5 betyder 5M
per ndtenhet.
Det hogstatillaitna vardet ar 10,0 (for 10 meter per rutnét)
och det lagsta tillatna vardet ar 0,01 (fér 1 cm per rutnat).

Resultat:

Typ av eller Instélining

Adresserbar

komponent:

RV.PATH CLEAR

Kommando: RV.PATH CLEAR

Kommandosyntax: | RV.PATH CLEAR

Koda Send "SET RV.PATH CLEAR"

Sampel:
[SET] RV.PATH CLEAR

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Rensar tidigare befintlig vagpunktsinformation.
Rekommenderas fore utférande av en foljd av
forflyttningsoperationer nar vagpunkts-
/vaglistinformationen féredras.

Resultat:

Typ av eller Instalining

Adresserbar

komponent:

RV MARK

Kommando: RV MARK

Kommandosyntax: | RV MARK

Koda Send "SET RV MARK"

Sampel:
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Kommando: RV MARK
[SET] RV MARK [[TIME] s.ss]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Tilldter RV att gora en markering med en penna vid angiven
tidsperiod (forval ar 1 sekund om inget anges).
Ett tidsvarde pa 0,0 stanger av markering.
Markering utférs ENDAST om Rover ror sig framat.
Resultat:
Typ av eller Instéallning (for Rover)
Adresserbar
komponent:
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RV-Control...

SEND(” -kommandon

Wheel och andra kommandon som ar relevanta for inldrning av Rover-fordonets

grunder.
e RV Control... CE Riknare TI-Nspire™ CX
- Send(” 81 Gy s »
i= 3 Define 2 Send "READ >
— SET RV.MOTORS > Ress v NS
3 RV Settin2 SET RV.MOTOR.L
- SET RV.MOTORS.L 5 R Color 4 SETRYENCODERSGYRO0
6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO
- SET RV.MOTORS.R 3:RERD RV.ETA X St RERD RV0ONE
9 Send'DI$8 READ RV.ETA
— SET RV.ENCODERSGYRO 0
— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READ RV.DONE
— READRV.ETA
SET RV.MOTORS
Kommando: SET RV.MOTORS
Kommandosyntax: | SET RV.MOTORS
Koda Send "SET RV.MOTORS"
Sampel:
[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]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Vilja vanster, hoger eller bada motorernas PWM-varden.
Negativa varden betyder CCW (moturs) och positiva varden
betyder CW (medurs). Left CW=forflyttning bakat. Left
ccw=forflyttning framat. Right CW=forflyttning framat, Right
ccw=forflyttning bakat. PWM-varden kan vara numeriska
fran -255 till +255 eller nagot av nyckelorden “COAST” eller
"BRAKE”. Vérdet 0 &r stopp (coast).
Alternativet DISTANCE kan endast anvdandas om RV ar
ansluten till alla sensorer. CONNECT RV MOTORS betyder att
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Kommando: SET RV.MOTORS

inga sensorer &r tillgangliga for méatning av avstandet, och
alternativet DISTANCE &r ett fel i detta fall.

Resultat: Bade vénster och hoger motor hanteras som ett objekt for
anvandning av direkt styrning (avancerad).

Typ av eller Styrning
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ké.

SET RV.MOTORS.L

Kommando: SET RV.MOTORS.L

Kommandosyntax: | SETRV.MOTORS.L

Koda Send "SET RV.MOTOR.L"

Sampel: [SET] RV.MOTOR.L [CW|CCW] <+/-pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV |FT] ]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Vilja vanster motors direkta PWM-védrde. CCW =framat, CW =

bakat, negativt pwm-varde = framat, positivt pwm-virde =
bakat. TIME alternativ tillgéngligt i alla lagen, DISTANCE
tillgangligt endast nar RV ar helt ansluten (inte alternativet RV

MOTORS).

Resultat: Vanster hjulmotor och anvdndning av direkt styrning
(avancerad).

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

SET RV.MOTORS.R
Kommando: SET RV.MOTORS.R

Kommandosyntax: | SET RV.MOTORS.R

Koda Send "SET RV.MOTOR.R"
Sampel:
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Kommando:

SET RV.MOTORS.R

[SET] RV.MOTOR.R [CW|CCW] <+/—pwm
value | BRAKE | COAST>

[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]

IM|REV|FT] ]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Valja hoger motors direkta PWM-varde. CW =framat, CCW =
bakat, positivt pwm-varde = framat, negativt pwm-varde =
bakat. TIME alternativ tillgangligt i alla Iagen, DISTANCE
tillgangligt endast nar RV ar helt ansluten (inte alternativet RV
MOTORS).

Resultat: Hoger hjulmotor och anvandning av direkt styrning
(avancerad).

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ké.

SET RV.ENCODERSGYRO 0

Kommando: | SET RV.ENCODERSGYRO 0

Kommando SET RV.ENCODERSGYRO 0

Syntax:

Koda Send "SET RV.ENCODERSGYRO 0"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Aterstaller vanster och hoger avkodare, kopplat till gyro och
kortidsinformation.

Resultat:

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en ké.

komponent:
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READ RV.ENCODERSGYRO

Kommando: READ RV.ENCODERSGYRO

Kommandosyntax: | READ RV.ENCODERSGYRO

Koda Send "READ RV.ENCODERSGYRO"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Vénster och hoger avkodare kopplade tillgyroskopet och
kortidsinformation.

Resultat: Lista av aktuella varden for vanster och hoger avkodare
kopplade tillgyroskopet och kortidsinformation.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta Rover READ-kommando exekveras direkt

komponent:

READ RV.GYRO

Kommando: READ RV.GYRO

Kommandosyntax: | READRV.GYRO

Koda Send "READ RV.GYRO"

Sampel:
READ RV.GYRO [ [DEGREES]
|RADIANS | GRADIANS]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Gyroskopet anvands for att halla en fast riktning medan
Rover ror sig. Det kan dven anvandas for att mata
forandringar av vinklar under vandningar.
Gyroskopet ar klart att anvanda nar kommandot CONNECT
RV har behandlats.
GYRO-objektet ska vara anvandbart dven nar RV inte ar i
rorelse.

Resultat: Svarar med gyrosensorns aktuella vinkelavvikelse fran 0,0,
avlast delvis avdriftskompenserat.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta Rover READ-kommando exekveras direkt

komponent:
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"READ RV.DONE”

Kommando: ”"READ RV.DONE”
Kommandosyntax: | "READ RV.DONE”
Koda Send ("READ RV.DONE")
Sampel:
Exempel: RV.DONE star for RV.WAYPOINT.CMDNUM
Koda For n,1,16
Sampel: Skicka "RV FORWARD 0.1"
Skicka "RV LEFT"
EndFor
@ vVanta tills Rover har stannat
Skicka "READ RV.DONE"
Get d
While d=0
Skicka "READ RV.DONE"
Get d
Wait 0.1
EndWhile
Send "READ RV.PATHLIST"
Get L
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: RV.DONE star for RV.WAYPOINT.CMDNUM
For battre anvandbarhet av en ny tillstandsvariabel skapades
kommandot RV.DONE. Det star for RV.WAYPOINT.CMDNUM.
Resultat:
Typ av eller Sander tillbaka data
Adresserbar
komponent:

Se dven: RV.WAYPOINT.CMDNUM
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"READ RV.ETA”

Kommando: "READ RV.ETA”

Kommandosyntax: | "READ READ RV.ETA”

Koda Send ("READ RV.ETA")

Sampel:

Exempel: Kodexemplet nedan svarar med berédknad tid for att kora till
koordinaterna (4,4)

Koda Skicka "RV TO XY 4 4"

st Send ("READ RV.ETA")
Get eta
Disp eta
Obs: Vardet kommer inte att vara exakt. Det kommer att
bero pd underlagets yta men vara en tillrackligt noggrann
uppskattning for forvantade tillimpningar.
Vardet ar tid i sekunder i steg om 100 ms.

Exempel Om ett annat READ-kommando anges skrivs variabelns varde
over med den begarda uppgiften.

Koda Skicka "RV TO XY 3 4"

el Send "READ BRIGHTNESS"
Get eta
Anm: eta—innehaller vardet for BRIGHTNESS-givaren, inte
RV.ETA-variabeln

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Berakna ungefarlig tid for utféorandet av varje Rover-
kommando.

Resultat:

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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Programexempel

Satt RGB till rod under rérelse framat och gron vid svangning.

Koda Fér n, 1, 4

Sampel: Send ("RV FORWARD")

Send ("READ RV.ETA")

Get eta

Send "SET COLOR 0 255 0"
Wait eta

Skicka "RV LEFT"

Send ("READ RV.ETA")

Get eta

Send ("SET COLOR 0 255 0")
Wait eta

EndFor
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Send "CONNECT RV"
SEND("CONNECT RV") kommandon

CONNECT RV —initierar hardvaruanslutningarna.

Ansluter RV och dess inbyggda ingangar och utgangar.
Aterstaller Path och koordinatsystemets nollpunkt.
Staller in enheter per meter till forvalt varde.

Send("CONNECT RV") CE Réaknare

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP

[EDIT MENU: [o.Tphal [£51
PROGRAM: P
:Send("CONNECT RV")

CONNECT RV

[il

TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ »
1 Drive RV , ,
2 Read RV Sensors

3 RV Settings ,

4 Read RV Path

5 RV Color y

6 RV Setup ¥CT-Output
7 RV Control »:CT-Input

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

Kommando: CONNECT RV

Kommandosyntax: | CONNECT RV [MOTORS]

Koda Send "CONNECT RV"

Sampel:

Send "CONNECT RV MOTORS"

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Rover.

dem utan annan kringutrustning.

fargsensor). Kommandot nollstéller ocksa de olika
rakneverken och sensorvardena. Parametern "MOTORS”
konfigurerar endast motorerna och tillater direkt styrning av

Kommandot “CONNECT RV” konfigurerar programvaran till
Tl-Innovator™ Hub for att fungera med Tl-Innovator™

Anslutningar etableras till Rover-komponenterna (tva
motorer, tva avkodare, ett gyroskop, en RGB LED och en

Resultat: Ansluter Rover till TI-innovator™ Hub.

Rover &r nu klar att programmeras

Anslutningar upprattas till motordrivenheten, fargsensorn,
gyroskopet, savstandsmataren for ultraljud och RGB LED.

Typ av eller Alla Rover-komponenter —tva motorer, tva avkodare, ett
Adresserbar gyroskop, en RGB LED och en fargsensor.
komponent:
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Send "DISCONNECT RV”

SEND(”CONNECT RV”) kommandon

DISCONNECT RV — kopplar bort all kringutrustning fran hubben.
Format: Send(”DISCONNECT RV”)

e Send(”DISCONNECT RV”) CE Riknare TI-Nspire™ CX

eorr rewu:teasmanceer o AR
i E&Tpho. 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
Kommando: DISCONNECT RV
Kommandosyntax: | DISCONNECT RV
Koda Send "DISCONNECT RV"
Sampel:
DISCONNECT RV
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Kommandot "DISCONNECT RV”avbryter logikanslutningarna
mellan Tl-Innovator™ Hub och TI-Innovator™ Rover.
Kommandot nollstaller ocksa rakneverken och
sensorvardena. Kommandot medger att hubbens port till
kopplingsplattan anvands tillandra komponenter.
Resultat: TI-Innovator™ Hub ar nu logiskt bortkopplad fran TI-
Innovator™ Rover
Typ av eller Ej tillampligt
Adresserbar
komponent:
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CONNECT-utgdng

CONNECT forknippar en given kontroll eller givare med ett stift eller port pa TI-
Innovator. Om den specificerade kontrollen eller givaren anvands for tillfallet,
genereras ett felmeddelande. Om stiftet eller porten som definieras i CONNECT-
kommandot anvands for tillfdllet, genereras ett felmeddelande.

CONNECT-kommandot genererar inte ett aktivt svar, men flera olika fel kan uppkomma
under ett anslutningsférsok, exempelvis att ett stift anvands, stod saknas, ogiltiga
alternativ, daliga alternativ osv.

CONNECT 'nagot i' [TO] IN1/IN2/IN3/0UT1/0UT2/0UT3/BB1

Kommando: CONNECT

Kommandosyntax: | CONNECT

Intervall:

Beskriv: Forknippar en givare eller kontrollmed en given port eller
stift. Placerar respektive stift som anvands

Resultat:

Typ av eller

Adresserbara

komponenter:

CE Riknare TI-Nspire™ CX
ELED MELED

2:RGB 2:RGB

3: SPERKER 3: SPEAKER

4: POWER 4: POWER

S: SERVO. CONTINUOUS 5: SERVO. CONTINUOUS
6: ANALOG. OUT 6: ANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR 7:VIB. MOTOR
8:BUZZER 8:BUZZER

94RELAY 94RELRAY

6PANALOG. OUT 6PANALOG. OUT
7:VIB.MOTOR 7:VIB. MOTOR
8:BUZZER 8:BUZZER

9: RELAY 9: RELAY

[EHSERVO [EHSERVO

A: SQUAREWAVE A: SQUAREWAVE
B:DIGITAL.OUT B:DIGITAL.OUT
C:BBPORT C:BBPORT
D:Send("CONNECT D:Send("CONNECT

LED i [TO] OUT n/BB n

Kommando:

LED i [TO] OUT n/BB n

Kommandosyntax:

CONNECT LED i [TO] OUT n/BB n
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Kommando: LED i [TO] OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Objektet ger mojlighet att ansluta externa LED-objekt. LED-
objektet ar antingen anslutet tillen PWM-funktion (om
tillgénglig och anslutet stiftet stodjer det), eller ett digitalt
utgangsstift som drivs med 50% arbetscykel eller den angivna
blinkhastigheten om sadan har angivits i SET-operationen.
CONNECT LED 1i [TO] BB3
CONNECT LED 2i [TO] OUT1

Resultat: LED ansluten tillangiven port.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

RGB i/ COLOR [TO] BB rBB g BB b

Kommando: RGB i/ COLOR [TO] BBrBB g BB b

Kommandosyntax: | CONNECTRGB i/COLOR [TO]BBrBBgBBb

Intervall:

Beskriv: Ansluter en extern RGB LED till tre PWM-kapabla stift. Om inte
tillrackliga PWM-stift finns tillgédngliga for mappning mot
PWM-funktionen, ges ett felmeddelande. F6r anslutning av
en extern RGB, ska den integrerade RGB LED kopplas bort
(DISCONNECT) innan man forsoker ansluta en extern RGB.
CONNECT RGB 1 [TO] BB8 BB9 BB10

Resultat: Digitala stift med PWM-st6d.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Kommando:

SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Kommandosyntax:

CONNECT SPEAKER i [TO] OUT n/BB n
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Kommando: SPEAKER i [TO] OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut en extern hogtalare for ljudgenerering. Kraver ett
digitalt utgangsstift.
CONNECT SPEAKER 1 [TO]OUT 1
CONNECT SPEAKER i [TO] BB 3

Resultat: Anslut en hogtalare till en digital utgangsport eller stift.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SPANNING

Kommando: ”CONNECT POWER n [TILL] OUT1/0OUT2/0UT3”

Kommandosyntax: | “CONNECT POWER n [TILL] OUT1/0UT2/0UT3”

Vardemangd

Beskriv: Ansluter ett POWER-objekt tillangiven analog utgang.
Standardvardet pa PWM ér noll.

Resultat: Den bendmnda POWER-enheten kan anvdndasiprogrammet
efter ett CONNECT-kommando.

Typ av eller Kontroll

Adresserbar

komponent:

SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Kommando: SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6

Kommandosyntax: | CONNECT SERVO.CONTINUOUS i [TO]BB 6

Intervall:

Beskriv: Anvands for att ansluta antingen en normal svepservomotor

eller kontinuerlig servomotor. Extern strémforsérjning maste
finnasinnan forsok gors att ansluta servot.

CONNECT SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6
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Kommando: SERVO.CONTINUOUS i [TO] BB 6
Resultat: Servomotor med -90till 90 graders rorelse.
Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

ANALOG.OUT i [TO] OUT i/BB i

Kommando: ANALOG.OUT i [TO] OUT n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT ANALOG.OUTi[TO]OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut en generisk “analog” utgangsstyrning till stift/port som
har stod for analog ingang. ANALOG.OUT delar sifferutrymme
med objekten DCMOTOR och SQUAREWAVE.

CONNECT ANALOG.OUTi[TO]OUT 1
CONNECT ANALOG.OUTIi[TO]BB 4
CONNECT ANALOG.OUT i [TO] BB 1

Resultat: Anslut analog utgang till stift. Om stiftet har stod for
hardvarupuls med modulering (PWM), anvands objektet.
Om stift inte har stéd for hardvarugenererad PWM kommer
sketch att generera PWM i mjukvaran pa 490 Hz med
arbetscykel specificerad mellan 0 (ingen) och 255 (helt pa).

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

VIB.MOTOR

Kommando: | VIB.MOTOR i [TO] PWM

Kommando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:
Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)
Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.
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Kommando: | VIB.MOTOR i [TO] PWM

Resultat: Vibrationsintensiteten ar ett varde fran 0 till 255.
Typ av eller Styrning

Adresserbar

Komponent:

BUZZER i [TO] OUT n/BB n

Kommando: BUZZER i [TO] out n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT BUZZERi[TO]OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut en extern aktiv summer till ett digitalt utgangsstift.
Aktiva sumrar avger en ton nar deras signal &r hog/pa och
slutar ljuda nar signalen kopplas till jord. FOr piezo- eller
passiva sumrar, anvand objekttypen SPEAKER for att
mojliggora generering av flera toner.

CONNECT BUZZER i [TO] OUT1

Resultat: Aktiva (ACTIVE) sumrar &r anslutna till ett digitalt stift.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

RELAY i [TO] OUT n/BB n

Kommando: RELAY i [TO] OUT n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT RELAYi[TO]OUTn/BB n

Intervall:

Beskriv: Med erforderlig extern stromforsorjning, anslut en relamodul
till ett visst styrsignalstift. Da signalen &r digital kan valfritt stift
anvandas sa lange den externa stromforsorjningen finns.
CONNECT RELAY 1 [TO] BB 3
CONNECT RELAY 1 [TO]OUT 2

Resultat: Relder.
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Kommando: RELAY i [TO] OUT n/BB n
Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SERVO i [TO] OUT n

Kommando: SERVO i [TO] OUT n

Kommandosyntax: | CONNECT SERVOi[TO]OUTn

Intervall:

Beskriv: Anvands for att ansluta antingen en normal svepservomotor
eller kontinuerlig servomotor. Extern stromforsorjning maste
finnasinnan forsék gors att ansluta servot.

CONNECT SERVO 1 [TO]OUT 1

Resultat: Servomotor dr ansluten till port.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

Kommando: SQUAREWAVE i [TO] OUT n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT SQUAREWAVE i[TO]OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut ett mjukvarugenererat digitalt
vagformsgeneratorobjekt. Dessa objekt delar sifferutrymme
med utsignalobjekten DCMOTOR och ANALOG.OUT. Det
anknutna stiftet konfigureras som en digital utgangssignal.
CONNECT SQUAREWAVE n [TO] BB 2

Resultat: Digital utsignal med fyrkantsvag med 1 till 500 Hz.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4

117



DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n [[AS] OUTPUT]

Kommando: DIGITAL.OUT i [TO] OUT n/BB n [[AS] OUTPUT]

Kommandosyntax: | CONNECT DIGITAL.OUTi[TO]OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Ansluter ett generiskt digitalt objekt till angivet stift eller port.
Anslutet stift konfigureras antingen som digital utgang, férval
LAG, eller digitalingang, férval ingang utan aktiverad
uppdragning eller neddragning.
Indexnumret kan referera tillantingen en ingang eller utgang.
Indexet delas av bada posterna eftersom en DIGITAL signal
kan vara antingen en in- eller utsignal.
CONNECT DIGITAL.OUT 1 [TO] OUT n/BB n

Resultat: Anslut stift till digitalt objekt férvalt utgangstillstand, forvald
OUTPUT, lag.

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:
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BBPORT

Kommando: CONNECT BBPORT

Kommandosyntax: | CONNECT BBPORT [MASK-virde]

Vardemangd

Beskriv: Om inget varde har valts pa MASK ansluter detta kommando
alla tio BB-stift till BBPORT-objektet som digitala I/O-stift.
Den installbara parametern MASK kan anvandas for
anslutning av specifika stift. Maskvardet kan anges som
decimaltal, binart tal eller hexadecimalt tal. Exempelvis valjs
1023 eller 0X3FF med alla tio stift och &r internt
standardmaskvarde som anvands av BBPORT-objektet om
ett MASK inte har angetts.
Ett exempel till: Om endast de tva stiften BB1 och BB2 ska
anvandas viljs ett maskvarde pa 3 eller 0x03 pa de tva stiften.

Resultat: Om inget MASK-varde har angetts kan programmet avldsa
eller skriva till alla stiften pa BBPORT.
Om ett MASK-varde har angetts kan programmet skriva till
angivna stift.

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:

DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Kommando: DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT DCMOTOR i [TO] OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut ett externt DC Motor-objekt. Detta objekt kraver att
stromforsorjning finns pa den externa stromkontakten for
att fungera. Dessa objekt delar sifferutrymme med
SQUAREWAVE-utsignalsobjekt och ANALOG.OUT-objekt. Det
anknutna stiftet konfigureras som en digital utgangssignal.
CONNECT DCMOTOR i [TO] OUT1

Resultat: Anslut DCMOTOR till ett digitalt utgangsstift.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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LIGHT

Kommando: LIGHT

Kommandosyntax: | CONNECT LIGHT

Intervall:

Beskriv: Detta kommando behdvs inte for vanlig anvandning
eftersom integrerad LIGHT (dvs. RED LED) ansluts
automatiskt.

Ateranslut en tidigare bortkopplad integrerad RED LED. LIGHT
ar alltid ansluten nar systemet ar aterstallt, eller paslaget, eller
nar BEGIN-kommandot anvands for att aterstalla
systemtillstandet. Inget stiftnummer behovs.

CONNECT LIGHT

Resultat: Ansluter integrerad digital LED (r6d) till ként fast stift. Endast
digitalt.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

COLOR

Kommando: COLOR

Kommandosyntax: | CONNECT COLOR

Intervall:

Beskriv: Detta kommando behdvs inte for vanlig anvandning
eftersom den integrerade COLOR LED ansluts automatiskt.
(Ater-)anslut den interna RGB LED. Det behovs inga stift for att
detta kommando ska fungera eftersom de interna stiften ar
kdnda. Givaren ansluts automatiskt nar TlI-lnnovator slas pa
inledningsvis, och nar kommandot BEGIN anvands. Vid
franslagning avges tva PWM-signaler for extern anvandning
med andra stift.

CONNECT COLOR

Resultat: Ansluter integrerad RGB LED till fasta pinnar pa kortet.
Utnyttjar 3PWM:er.

Typ av eller Styrning
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Kommando: COLOR

Adresserbar
komponent:
SOUND

Kommando: SOUND

Kommandosyntax: | CONNECT SOUND

Intervall:

Beskriv: Kommandot behovs inte for vanlig anvandning eftersom det
integrerade objektet SOUND ansluts automatiskt.
Ateranslut den integrerade hégtalaren for ljudgenerering.
Inget stift behovs eftersom egna fasta stift anvands for signal.
CONNECT SOUND

Resultat: Ansluter integrerad hogtalare till fast digital utgangsstift.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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CONNECT-ingdng

CONNECT forknippar en given kontroll eller givare med ett stift eller port pa TI-
Innovator. Om den specificerade kontrollen eller givaren anvands for tillfallet,
genereras ett felmeddelande. Om stiftet eller porten som definieras i CONNECT-
kommandot anvands for tillfdllet, genereras ett felmeddelande.

CONNECT-kommandot genererar inte ett aktivt svar, men flera olika fel kan uppkomma
under ett anslutningsférsok, exempelvis att ett stift anvands, stod saknas, ogiltiga
alternativ, daliga alternativ osv.

CONNECT 'nagot i' [TO] IN1/IN2/IN3/0UT1/0UT2/0UT3/BB1

Kommando: CONNECT

Kommandosyntax: | CONNECT

Intervall:

Beskriv: Forknippar en givare eller kontrollmed en given port eller

stift. Placerar respektive stift som anvands

Resultat:

Typ av eller

Adresserbara

komponenter:
CE Riknare TI-Nspire™ CX
—
2 RANGER
MEDHT 3 LIGHTLEVEL V) »
2: RANGER 4 TEMPERATURE ~ (ONNECT-Output  »
3:LIGHTLEVEL 5 MOISTURE ONNECT-Input h
4: TEMPERATURE 6 MAGNETIC ,
5:MOISTURE 7 VERNIER ANGE ,
6:MAGNETIC 8 ANALOGIN VERAGE v
7: VERNIER 9 DIGITALIN JISCONNECT-Output »
8:ANALOG. IN A SWITCH IISCONNECT-Input  »
94DIGITAL. IN - ,
R —

%1 Actions ) o

“ ET '
OTSWITCH 9 DIGITALIN EAD »
R:BUTTON A SWITCH »
B:MOTION B BUTTON
C:POTENTIOMETER C MOTION
D: THERMISTOR D POTENTIOMETER
E:RGB E THERMISTOR W) >
F : LOUDNESS F RGB ONNECT-Output ~ *
G: BBPORT G LOUDNESS ONNECT=Input. ¥
[EBSend("CONNECT H BEPORT »

| _Send "CONNECT ~

DHT i [TO] IN n

Kommando: DHT i [TO] IN n

Kommandosyntax: | CONNECT DHTi[TO]IN n

122  Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4



Kommando: DHTi[TO] IN n

Intervall: Temperaturavlasning sker férvalt i Celsius
Luftfuktighetsavlasning fran 0 till 100 %

Beskriv: DHT digital temperaturfuktighetsgivare kan anslutas via detta
objekt. DHT kan vara antingen en DHT11 eller DHT22 och
identifieras automatiskt nar den ansluts till systemet via en
digital signalledare.

CONNECT DHT i [TO] IN1

Resultat: Digital fuktighets-/temperaturgivare (DHT11/DHT22, typ
detekteras automatiskt).

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

RANGER i [TO] IN n

Kommando: RANGER i [TO] IN n

Kommandosyntax: | CONNECT RANGERi[TO]IN n

Intervall:

Beskriv: Anslut en extern savstandsmatare for utraljud tillen
ingangsport. CONNECT RANGER 1i [TO]IN 1

Resultat: Ultraljudavstandsgivare med antingen individuella utlésar-
/eko-stift eller samma stift fér utldsning och eko.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n

Kommando: LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT LIGHTLEVELi[TO]IN n/BB n

Intervall: Ett heltalsvarde fran 0 till 16 383 (14 bitars upplésning)
Beskriv: Ansluter en extern ljusgivare. Externa ljusgivare kan vara

analoga.
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Kommando: LIGHTLEVEL i [TO] IN n/BB n
CONNECT LIGHTLEVEL 1i [TO] IN1
Resultat: Analog ljusgivare ansluts tillden angivna porten.
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:

TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Kommando: TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT TEMPERATUREi[TO]IN n/BB n

Intervall: Celsius ar forvald enhet for temperaturavlasning. Intervallet
beror pa den specifika temperaturgivaren som anvands.
Luftfuktighetsavlasning fran 0 till 100 %

Beskriv: Ansluter en temperaturgivare till systemet med nagon av de

olika méjliga anslutningsmetoderna.

Obs: Den forvalda temperaturgivaren ingar i
kopplingsplattans paket

Om givaren ar av termistortyp och ger en analog signal,
anvands ett enda analogt ingangsstift. Om givaren ar en
DS18B20 digital temperaturgivare, anvands ett dubbelriktat
digitalt GP10-stift.

De analoga termistorgivarna forutsatts som standard vara
PTC-termistorer. Om termistorn ar av NTC-typ kan ett
alternativt nyckelord laggas tillikommandot for anslutning,
for att andra typ av termistor.

For en analog temperaturgivare av termistortyp anvands en
sarskild uppsattning av termistorkonstanter, som skiljer sig
frdn de som anvands av THERMISTOR-objektet, for att
omvandla signalen till ett temperaturvarde. Konstanterna
anvandsiSteinhart-Hart-modellen for att omvandla den
analoga signalen tilltemperatur.

Beskrivning Vidrde
C1 8,76741e-8
C2 2,34125e-4
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Kommando:

TEMPERATURE i [TO] IN n/BB n

Beskrivning Varde

c3 1,129148e-3

R1- 10000.0 Ohm
referensresistans

CONNECT TEMPERATURE i [TO] IN 1 —termistor ansluten till
analogingang.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 1 -DS18B20 digital ansluten
till digitalt stift.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] 12 C—LM75A ansluten till to 12C
port.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 5 NTC—ansluter en analog
temperaturgivare tillanalog ingang och specificerar en
termistor av NTC-typ.

CONNECT TEMPERATURE i [TO] BB 6 PTC—ansluter en analog
temperaturgivare tillanalog ingang och specificerar en
termistor av PTC-typ.

Resultat:

Analog temperaturgivare.

Typ av eller
Adresserbar
komponent:

Givare

MOISTURE i [TO] IN n/BB n

Kommando: MOISTURE i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT MOISTURE i [TO]IN n/BB n

Intervall: Ett heltalsvarde fran 0 till 16 383 (14 bitars upplésning)

Beskriv: Anslut en analog luftfuktighetsgivare och svara med avlasning
av relativ fuktighet.
CONNECT MOISTURE 1i [TO]IN 1

Resultat: Analoga luftfuktighetsgivare.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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MAGNETIC

Kommando: MAGNETIC i [TILL] IN n

Kommandosyntax: | “CONNECT MAGNETIC1 [TILL] IN 1”

Vardemangd

Beskriv: Givaren MAGNETIC anvands for att detektera ett magnetiskt
falt. Givaren ar baserad pa Hall-effekten. Den kallas dven
Hallgivare.

Resultat: Givaren MAGNETIC kan nu anvéndas.

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:

VERNIER

Kommando: ”"CONNECT VERNIER i TILL IN n”

Kommandosyntax: | “CONNECT VERNIER 1 TILLIN 1 AS LIGHT”
"CONNECT VERNIER 2 TILLIN 2 AS ACCEL”
”"CONNECT VERNIER 1 TILLIN 1 AS ENERGY”

Vardemangd

Beskriv: Detta kommando anvénds nar en analog Vernier-givare ar
ansluten till TI-innovator™ Hub via TI-SensorLink
Det finns stod for ytterligare tre analoga Vernier-givare
e IS-BTA
e LGA-BTA
e VES-BTA

Resultat:

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:
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ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n

Kommando: ANALOG.IN i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT ANALOG.IN i [TO]IN n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut en generisk "analog” ingangsgivare till stift/port med
stod for analog ingang.
CONNECT ANALOG.INi[TO]IN 1
CONNECT ANALOG.IN i [TO] BB 5

Resultat: Anslut analog ingang till stift med stod for sadan funktion (fel
om stiftet inte har stod for analog ingang).

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

DIGITAL.IN i [TO] IN n/BB n [[AS] INPUT | PULLUP| PULLDOWN]

Kommando: DIGITAL.IN i [TO] IN n/BB n [[AS]
INPUT | PULLUP| PULLDOWN]

Kommandosyntax: | CONNECT DIGITAL.IN i [TO]IN n/OUT n/BB n

Intervall:

Beskriv: Ansluter ett generiskt digitalt objekt till angivet stift eller port.
Anslutet stift konfigureras antingen som digital utgang, férval
LAG, eller digital ingang, férvalingang utan aktiverad
uppdragning eller neddragning.
Indexnumret kan referera tillantingen en ingang eller utgang.
Indexet delas av bada posterna eftersom en DIGITAL signal
kan vara antingen en in- eller utsignal.
CONNECT DIGITALIN 1[TO]IN 1

Resultat: Anslut stift till digitalt objekt forvalt ingangstillstand, férvald
INPUT.

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:
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SWITCH i [TO] IN n/BB n

Kommando: SWITCH i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT SWITCHi[TO]IN n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut en extern brytare till ett digitalt ingangsstift. Brytar-
uppgiften kommer att 6vervaka tillstandet pa brytaren och
medge rapportering om brytaren &r p3, av och har varit pa
sedan senaste kontroll. Det anslutna stiftet sdtts som digitalt
ingdngstillstand med sin interna neddragning aktiverad.
Brytarens andra sida ansluts till stromforsérjning (3,3 V) stift
(eller 5V om IN3-porten anvands). Brytare delar
sifferutrymme med knappar.

CONNECT SWITCH1[TO]IN 1
CONNECT SWITCH2 [TO] BB 5

Resultat: Anslut ett brytarobjekt (liknar knapp, men ansluts till Vec
istallet for Gnd nar den ar aktiverad.)

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

BUTTON i [TO] IN n/BB n

Kommando: BUTTON i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT BUTTON i [TO]IN n/BB n

Intervall:

Beskriv: Anslut en extern knapp till ett digital utgangsstift. Knapp-
uppgiften kommer att 6vervaka tillstandet pa knappen och
medge rapportering om knappen trycks in, inte trycksin och
har tryckts in sedan forra kontrollen. Det anslutna stiftet
sdtts som digitalt ingangstillstand med sin interna
uppdragning aktiverad. Knappens andra sida ansluts till ett
jordstift. Knappar delar sifferutrymme med brytare.
CONNECT BUTTON i [TO] IN1

Resultat: Digital knapp/brytare/osv.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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MOTION i [TO] IN n/BB n

Kommando: MOTION i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax: | CONNECT MOTION i [TO]IN n/BB n

Intervall:

Beskriv: Ansluter en digital PIR (passiv infrardd) rorelsedetektor till ett
digitalt ingangsstift. Denna givare &r liksom knappobjekt
Overvakade for tre tillstand.
CONNECT MOTION 1i [TO]IN 1

Resultat: Passiva I/R-rorelsedetektorer.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n

Kommando: POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n
Kommandosyntax: CONNECT POTENTIOMETER i [TO] IN n/BB n
Intervall:
Beskriv: Anslut en extern linjar eller roterande potentiometer till ett
analogt ingangsstift.
CONNECT POTENTIOMETER 1i [TO] IN 2
CONNECT POTENTIOMETER 1 [TO] BB 2
Resultat: Roterande potentiometergivare.
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:

THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Kommando:

THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Kommandosyntax:

CONNECT THERMISTOR i [TO] IN n/BB n
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Kommando: THERMISTOR i [TO] IN n/BB n

Intervall:

Beskriv: Ansluter en PTC-termistor till systemet med ett enkelt analogt
ingdngsstift. Termistorgivaren anvander foljande véarden i
Steinhart-Hart-modellen for att omvandla vardet till
temperatur.

Beskrivning Varde
C1 1,33342e-7
c2 2,22468e-4
c3 1,02119e-3
R1- 15000.0 Ohm
referensresistans
CONNECT THERMISTOR i [TO] IN 1
CONNECT THERMISTOR i [TO] BB 5

Resultat: Analog termistor.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

RGB-diod

Kommando: CONNECT RGB

Kommandosyntax: | CONNECT RGB

Vardeméangd Ej tillampligt

Beskriv: Med detta kommando instrueras Sketch att anvanda TI-RGB-
matrisen
Matrisen maste forst anslutas till BB-kontakten.

En felaktig anslutning aktiverar en felindikering.

Resultat: RGB-matrisen kan nu anvandasiprogrammet.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Datablad fér TI-RGB-Array

komponent:
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LOUDNESS i [TO] IN n

Kommando: LOUDNESS i [TO] IN n

Kommandosyntax: | CONNECT LOUDNESSi[TO]IN n

Intervall:

Beskriv: LOUDNESS-objektet mater ljudintensiteten (ljudnivan).
CONNECT LOUDNESS i1 [TO] IN2

Resultat: Analog ljudnivagivare.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:
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BBPORT

Kommando: CONNECT BBPORT

Kommandosyntax: | CONNECT BBPORT [MASK-virde]

Vardemangd

Beskriv: Om inget varde har valts pa MASK ansluter detta kommando
alla tio BB-stift till BBPORT-objektet som digitala I/O-stift.
Den installbara parametern MASK kan anvandas for
anslutning av specifika stift. Maskvardet kan anges som
decimaltal, binart tal eller hexadecimalt tal. Exempelvis valjs
1023 eller 0X3FF med alla tio stift och &r internt
standardmaskvarde som anvands av BBPORT-objektet om
ett MASK inte har angetts.
Ett exempel till: Om endast de tva stiften BB1 och BB2 ska
anvandas valjs ett maskvarde pa 3 eller 0x03 pa de tva stiften.

Resultat: Om inget MASK-varde har angetts kan programmet avlasa
eller skriva till alla stiften pa BBPORT.
Om ett MASK-varde har angetts kan programmet skriva till
angivna stift.

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:

BRIGHTNESS

Kommando: BRIGHTNESS

Kommandosyntax: | CONNECT BRIGHTNESS

Intervall:

Beskriv: Kommandot behdvs inte for vanlig anvandning eftersom den
integrerade ljusgivaren ansluts automatiskt.
(Ater-)anslut den integrerade analoga omgivningsljusgivaren.
Inget stift eller portnamn anvands med detta interna objekt.

Resultat: Ansluter integrerad ljusgivare tillkdnt analogt ingangsstift.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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Portar

Instdllningsmenyn innehaller operationer for att satta digitala och analoga pin-
operationers tillstand, exempelvis da LED i TI-Innovator™ hubben eller en ansluten
servomotors rorelse anger den som ON, OFF, CW (medurs) och CCW (moturs).

- 1:0UT1 CE Riknare TI-Nspire™ CX
[NORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP » il
- 2:0UT2 . —
2 0UT2 5 eval(
MHOUT 1 3 0UT3 7 RoverRV) 3
- 3: OUT 3 2:0UT 2 4 IN1 3 s:x:r“coNNEcT—omput »
3:?“T13 5 IN2 3 Send "CONNECT-Input 3
: 6 IN3 A Port
- 4:IN 1 S:IN 2 7 12C zs:n:“RANGE :.
6:IN 3 8 BB1 = Send "AVERAGE v
_ 5 |N 2 7:12C 9 BB2 ) Send "DISCONNECT-Output »
. 8:BB 1 A BB3 £ Send "DISCONNECT=Input  »
94BB 2 ~ % Manage »
- &IN3 T —
. 9 BB2 3 evall
- 7:12C B‘I‘BBQ A BB3 ; Rover (RV) 3
A:BB 4 B BB4 3 Send "CONNECT-Output
—_ . B:BB S CBBS 3 Send "CONNECT-Input >
8' BB 1 C:BB 6 D BB6 \P::ts o J
g:gg g EBB7 3 Send'RANGE ’
— . : F BE8 I Send'AVERAGE »
9:BB 2 F:BB 9 G BB9 3 Send "DISCONNECT-Output
G:BB 10 H BB10 _: Send'DISCONNECT-Input »
— 0:BB3 [EBBBPORT ERERR ,
- A:BB4
- B:BB5
- CBB6
- D:BB7
- E:BBS8
- F:BB9
- G:BB10
— H:BBPORT

Se dven: Komponenter och stift for kopplingsplattan
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RANGE

Kommandot RANGE anvinds med flera analoga ingangsgivare for att atermappa det
interna ADC- (Analog to Digital Converter) intervallet O till 16383 (14-bitars ADC-
varden) till ett flytpunktsintervall som specificeras som parametrar i kommandot,
tillsammans med givaren som intervallet ska galla for. Formatet for att satta
intervallet for en givare dr RANGE givare [i] min max. For att ta bort/aterstélla
intervallet till forval for en viss givare satts min- och max-vardena bada till noll. Min-
vardet maste vara mindre an max-vardet vid installning av ett giltigt intervall.

Det aktuella intervallet fér en givare, om sadant finns, kan inhdmtas med READ sensor
[i] RANGE. En tvadelad lista av tal pa formen { min, max } kommer att returneras.

Obs: Om ett forsok gors att avldsa en givare och inget intervall har tillampats pa
givaren, returneras ett felmeddelande.

En enskild givares genomsnittsvarde kan inhdmtas med READ sensor [i] RANGE.

RANGE 'nagonting' (fér analoga enheter, mappar ADC intervall fran 0 till 16383 mot
intervallet som har specificerats, min < max, min, max alla varden.)

CE Rédknare TI-Nspire™ CX

Send ( "RANGE]

4 1 Actions
Check S
Define 6 eval(

[MEBRIGHTNESS ontro 7_Rover (RV) »
2:LOUDNESS BRIGHTNESS ONNECT-Output ~ »
3:LIGHTLEVEL 2¥ LOUDNESS ONNECT-Input~ »
4: TEMPERATURE 3 LIGHTLEVEL »
S5:POTENTIOMETER 4 TEMPERATURE ~ ANGE J
6:MOISTURE 5 POTENTIOMETER VERAGE >
7: THERMISTOR 6 MOISTURE JISCONNECT-Output »

8:ANALOG. IN 7 THERMISTOR ISCONNECT-Input »
»

8 ANALOG.IN

BRIGHTNESS min max

Kommando: BRIGHTNESS min max

Avancerad anvandare

Kommandosyntax: RANGE BRIGHTNESS min max

Intervall:

Beskriv: Andrar/satter mappningen av ADC ingdngsvarden fran ADC-
intervallet 0-16 383 mot ett anvandarvalt intervall. Den
resulterande givaravldasningen mappas mot denna och ett
decimalpositionsresultat returneras. Som férval har den
inbyggda BRIGHTNESS-givaren en spridning iintervallet 0-100.
RANGE BRIGHTNESS min max

Resultat: Satt mappning for intern ljusgivare.

Typ av eller Givare
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Kommando:

BRIGHTNESS min max

Avancerad anvandare

Adresserbara
komponenter:

LOUDNESS i minimum maximum

Kommando: LOUDNESS i minimum maximum
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | RANGE LOUDNESS i minimum maximum

Intervall:

Beskriv: Andrar/satter mappningen av ADC ingdngsvarden fran ADC-
intervallet 0-16 383 mot ett anvdndarvalt intervall. Den
resulterande givaravldasningen mappas mot denna och ett
decimalpositionsresultat returneras.

RANGE LOUDNESS i minimum maximum

Resultat: Satt mappning fér analog ljudnivagivare.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

LIGHTLEVEL i minimum maximum

Kommando: LIGHTLEVEL i minimum maximum
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: RANGE LIGHTLEVEL i minimum maximum
Intervall: Ett heltalsvarde fran 0till 16 383 (14 bitars uppldsning)
Beskriv: Andrar/sitter mappningen av ADC ingdngsvarden fran ADC-

intervallet 0-16 383 mot ett anvandarvalt intervall. Den
resulterande givaravlasningen mappas mot denna och ett
decimalpositionsresultat returneras.

RANGE LIGHTLEVEL i minimum maximum
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Kommando: LIGHTLEVEL i minimum maximum
Avancerad anvandare
Resultat: Satt mappning for extern ljusgivare (analog).
Typ av eller Givare
Adresserbara
komponenter:

TEMPERATURE i min max

Kommando: | TEMPERATURE i min max
Avancerad anvandare

Kommando RANGE TEMPERATURE i min max
Syntax:
Intervall:
Beskriv: .

RANGE TEMPERATURE i min max
Resultat: Satt mappning fér analog jordfuktighetsgivare.
Typ av eller Givare
Adresserbar
Komponent:

POTENTIOMETER i minimum maximum

Kommando:

POTENTIOMETER i minimum maximum

Avancerad anvandare

Kommandosyntax: RANGE POTENTIOMETER i min max

Intervall:

Beskriv:

Andrar/satter mappningen av ADC ingdngsvarden fran ADC-
intervallet 0-16 383 mot ett anvandarvalt intervall. Den
resulterande givaravldasningen mappas mot denna och ett
decimalpositionsresultat returneras. RANGE POTENTIOMETER
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Kommando: POTENTIOMETER i minimum maximum
Avancerad anvandare
i min max
Resultat: Satt mappning for roterande/linjara potentiometrar.
Typ av eller Givare
Adresserbara
komponenter:

MOISTURE i minimum maximum

Kommando: MOISTURE i minimum maximum
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: RANGE MOISTURE i minimum maximum
Intervall: Ett heltalsvarde fran 0 till 16 383 (14 bitars upplésning)
Beskriv: Andrar/sitter mappningen av ADC ingangsvirden fran ADC-
intervallet 0-16 383 mot ett anvandarvalt intervall. Den
resulterande givaravlasningen mappas mot denna och ett
decimalpositionsresultat returneras.
RANGE MOISTURE i minimum maximum
Resultat: Satt mappning fér analog jordfuktighetsgivare.
Typ av eller Givare
Adresserbara
komponenter:

THERMISTOR i min max

Kommando: | THERMISTOR i min max

Avancerad anvandare

Kommando RANGE THERMISTOR i min max

Syntax:

Intervall:
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Kommando: | THERMISTOR i min max

Avancerad anvandare

Beskriv: .

RANGE THERMISTOR i min max
Resultat: Satt mappning for XXXXXXXXXX.
Typ av eller Givare
Adresserbar
Komponent:

ANALOG.IN i minimum maximum

Kommando: ANALOG.IN i minimum maximum
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: RANGE ANALOG.IN i minimum maximum

Intervall:

Beskriv: Andrar/satter mappningen av ADC ingdngsvarden fran ADC-
intervallet 0-16 383 mot ett anvandarvalt intervall. Den
resulterande givaravlasningen mappas mot dennaoch ett
decimalpositionsresultat returneras.

RANGE ANALOG.IN i minimum maximum

Resultat: Satt mappning for generiska analoga ingangsobjekt.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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AVERAGE

Kommandot AVERAGE anvands for att stalla in antalet ADC (Analog to Digital
converter) samplingar som tas for att representera en enda analog givaravlasning.
Som forinstallning valjer Tl-Innovator™ Hubb ett globalt varde med tre (3) avlasningar
for en givaravlasning. Det gors for att minska variationer pa grund av storningar osv.
Det forvalda vérdet kan justeras mellan 1 och 25 med kommandot SET AVERAGING n.
Aktuellt forvalt varde kan inhdmtas med kommandot READ AVERAGING.

For enskilda givare kan det forvalda vardet dandras efter operationen CONNECT med
hjalp av AVERAGE-kommandot. Formatet ar AVERAGE givare [i] vdarde dar givare ar en
givare fran tabellen nedan, [i] ar index om det behovs for att identifiera den specifika
givaren och varde ar ett tal fran 1 to 25.

Nar ett prov begars tar givaren ett antal avlasningar med 10 mikrosekunders
mellanrum, summerar avlasningarna och berdknar medelvardet for det antal
avldsningar som gjorts.

En enskild givares medelvarde kan inhdmtas med READ sensor [i] AVERAGE.

AVERAGE 'nagonting' (satter for analoga enheter det enskilda 6versamplingsvardet for
avldsning, fran 1 till 25)

Kommando: AVERAGE

Kommandosyntax: | AVERAGE

Beskriv: Specificerar antalet analoga avldsningar som ska tas pa en
specifik givare for att erhalla en avlasning av givaren. Giltiga
varden ar fran 1till 25 avlasningar tagna med 10
mikrosekunders mellanrum och medelvardesberdknade.
Givare anvander systemets forvalda 3 avlasningar om det inte
har andratsisystemets globala instélining via ett SET
AVERAGING-kommando.

Resultat:

Typ av eller
Adresserbara
komponenter:

CE Réaknare TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
& 2 Check -
i= 3 Define 4 Wait

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ]|

Send("RVERAGE]
EBRIGHTNESS

2: LOUDNESS
3:LIGHTLEVEL 2 LOUDNESS W)

4: TEMPERATURE 3 LIGHTLEVEL ONNECT-Output
S:POTENTIOMETER 4 TEMPERATURE  ONNECT-Input
6:MOISTURE 5 POTENTIOMETER

6 MOISTURE ANGE

7 THERMISTOR ~ VERAGE

8 ANALOGIN ~
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BRIGHTNESS n

Kommando: BRIGHTNESS n

Kommandosyntax: | AVERAGE BRIGHTNESS n

Intervall: Dar nkan vara fran 1till 25

Beskriv: Satt antalet avldsningar fran ADC som ska anvédndas for den
interna ljusgivaren.

Resultat: Satt 6versampling for intern ljusgivare.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

LOUDNESS i n

Kommando: LOUDNESS i n

Kommandosyntax: AVERAGE LOUDNESS in

Intervall: —dar ndr mellan 1och 25

Beskriv: Satt antalet avldsningar fran ADC som ska anvdndas med en
extern ljudnivagivare.

Resultat: Satt 6versampling for analog ljudnivagivare.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

LIGHTLEVEL i n

Kommando: LIGHTLEVEL i n

Kommandosyntax: AVERAGE LIGHTLEVELin

Intervall: —dar ndr mellan 1och 25

Beskriv: Satt antalet avlasningar fran ADC som ska anvandas for

extern ljusgivare ansluten tillen analog ingang. Saknar stod
for 12C ljusgivare.
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Kommando:

LIGHTLEVEL i n

Resultat: Satt oversampling for extern ljusgivare (analog).
Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

TEMPERATURE i n

Kommando: TEMPERATURE i n

Kommandosyntax: AVERAGE TEMPERATURE in

Intervall: Dar nkan vara fran 1till 25

Beskriv: Satt antalet avldsningar fran ADC som ska anvédndas for den
externa temperaturgivaren som ar ansluten tillen analog
ingang. Saknar stdd fér 12C eller digitala temperaturgivare.

Resultat: Nar en analog termistorbaserad temperaturgivare anvands
b6r ménga 6versamplingar goras.

Typ av eller Givare

Adresserbar

Komponent:

POTENTIOMETER i n

Kommando: POTENTIOMETER i n

Kommandosyntax: | AVERAGE POTENTIOMETER in

Intervall: Dar nkan vara fran 1till 25

Beskriv: Satt antalet avlasningar fran ADC som ska anvandas med en
extern potentiometer av antingen roterande eller linjar typ.

Resultat: Satt dversampling fér roterande/linjdra potentiometrar.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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MOISTURE i n

Kommando: MOISTURE i n

Kommandosyntax: | AVERAGE MOISTUREin

Intervall: —darndr mellan 1och 25

Beskriv: Satt antal avldsningar fran ADC som ska anvdandas med en
extern luftfuktighetsgivare.

Resultat: Satt 6versampling for analog jordfuktighetsgivare.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

THERMISTOR i n

Kommando: THERMISTOR i n
Kommandosyntax: | AVERAGE THERMISTOR in
Intervall: Dér nkan vara fran 1till 25
Beskriv: Satt antalet avldsningar fran ADC som ska anvdndas med en
extern termistor ansluten tillen analog ingang.
Resultat: Satt 6versampling for termistorenhets analoga ingang.
Typ av eller Givare
Adresserbar
Komponent:
ANALOG.INin
Kommando: ANALOG.INin
Kommandosyntax: | AVERAGE ANALOG.IN in
Intervall: Dar nkan vara fran 1till 25
Beskriv: Satter antalet avlasningar fran ADC som ska anvandas for den

analoga givaren som ar anknuten till denna generiska analoga
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Kommando: ANALOG.INin
ingang.

Resultat: Satter antalet 6versamplingar for generisk analog ingang.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

PERIOD n

Kommando: PERIOD n

Kommandosyntax: | PERIODn

Intervall:

Beskriv: AVERAGE-kommandot ar ganska unikt for PERIOD genom att
det specificerar hur manga distinkta perioder som ska matas
och medelvardeberdknas for att avldsa den 6nskade
matningen. Upp till 25 insamlingar kan goras for att ta fram
periodmatningen for ett givet stift.

Resultat: Satt antal prover av frekvens som ska tas och
medelvardesberdknas for att generera vaglangd.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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DISCONNECT-utgdng

DISCONNECT bryter anknytningen av specificerad kontroll eller givare till stiftet/porten
som den ar anknuten till. Om den specificerade givaren eller kontrollen inte ar ansluten
till nagot, genereras ett felmeddelande.

DISCONNECT-kommandot genererar inte nagot aktivt svar annat an majliga
felmeddelanden. Stift som ar anknutna till en aktivt ansluten givare eller kontroll
frigérs fran anvandning och satts i allmanhet i digitalt ingangstillstand utan aktiverade
upp-/ned-dragningar.

DISCONNECT — kopplar bort nagot som har varit anslutet och med index om det behdvs.

Kommando: DISCONNECT-utgang

Kommandosyntax: | DISCONNECT

Intervall:

Beskriv: Tar bort en anknytning av en givare eller kontroll till ett stift,

en uppsattning stift, om sadan anknytning finns.
Aterstaller stiften till OUTPUT-tillstand.

Resultat:

Typ av eller

Adresserbara

komponenter:
CE Réaknare TI-Nspire™ CX
—
2 RGB
ELED 3 SPEAKER 3
2:RGB 4 POWER NECT-Output  *»
3: SPEAKER 5 SERVO.CONTINUOUS NECT-Input 3
4:POWER 6 ANALOG.OUT v
5: SERVO. CONTINUOUS 7 VIBMOTOR 3 ,
6: ANALOG. OUT 8 BUZZER IAGE »
7:VIB.MOTOR 9 RELAY ONNECT-Output §
8:BUZZER A SERVO ONNECT-Input  »
9YRELAY v »
5 SERVO.CONTINUOUS
6TANALOG. OUT 6 ANALOG.OUT »
7:VIB.MOTOR 7 VIB.MOTOR NECT-Output  *»
8:BUZZER 8 BUZZER NECT-Input v
9:RELAY 9 RELAY v
[EBSERVO A SERVO 3E 3
R: SQUAREWAVE. B SQUAREWAVE IAGE »
B:DIGITAL.OUT C DIGITAL.OUT ONNECT-Output »
C:BBPOI D BEPORT ONNECT-Input
D: Send("DISCONNECT

LED i
Kommando: LED i

Kommandosyntax: | DISCONNECT LED i
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Kommando: LED i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort ett externt LED-objekt fran systemet.

Resultat: LEDiar bortkopplad

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

RGB i

Kommando: RGB i

Kommandosyntax: | DISCONNECT RGB i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort ett externt RGB LED-objekt fran systemet. Dessa
objekt anvander tre hardvaru-PWM-signaler for att fungera
riktigt, varfor det integrerade COLOR-objektet i den initiala
produktutgavan maste kopplas bort foreinkoppling av ett av
dessa objekt.

Resultat: Koppla bort RGB och frigor PWM-utgangar for annat.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SPEAKER i

Kommando: SPEAKER i

Kommandosyntax: DISCONNECT SPEAKER i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort en extern hogtalare fran sitt digitala stift.
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Kommando:

SPEAKER i

Resultat: Kopplabort en hogtalare fran ett digitalt utgangsstift.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SPANNING

Kommando: ”"DISCONNECT POWER i”

Kommandosyntax: | "DISCONNECT POWER 1”

Vardemangd

Beskriv: Med detta kommando kopplas den bendmnda POWER-
enheten bortiprogrammet.

Resultat: Den bendmnda POWER-enheten kan anvdndasiprogrammet
efter ett DISCONNECT-kommando.

Typ av eller Kontroll

Adresserbar

komponent:

SERVO CONTINOUS i

Kommando: SERVO CONTINOUSiI

Kommandosyntax: DISCONNECT SERVO CONTINOUSi

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort en svep- eller kontinuerlig SERVO-motor fran
det digitala stift som ar anknutet tillmotorn.

Resultat: Servomotor bortkopplad.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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ANALOG.OUT i

Kommando: ANALOG.OUT i

Kommandosyntax: | DISCONNECT ANALOG.OUT i

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort den specificerade anslutna generiska analoga
utgangsenheten och frigbr en mappningsbar hardvaru-PWM
om den anvands med objektet.

Resultat: Koppla bort generisk analog PWM-utgang fran stift.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:

VIB.MOTOR

Kommando: | VIB.MOTOR i [TO] PWM

Kommando SET VIB.MOTOR i [TO] PWM

Syntax:

Intervall: PWM fran 0 (ingen) till 255 (helt pa)

Beskriv: Styrgranssnitt for vibrationsmotor.

Resultat: Vibrationsintensiteten ar ett varde fran 0 till 255.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

Komponent:

BUZZER i

Kommando: BUZZER i

Kommandosyntax: | DISCONNECT BUZZER i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort en aktivsummer fran systemet.
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Kommando: BUZZER i
Aktiva sumrar avger en ton nar deras signal ar hég/pa och
slutar ljuda nér signalen kopplas till jord.
DISCONNECT BUZZER i

Resultat: Aktiva (ACTIVE) sumrar bortkopplade fran digitalt stift.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

RELAY i

Kommando: RELAY i

Kommandosyntax: DISCONNECT RELAY i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort ett digitalt reldgranssnitt fran systemet.

Resultat: Reld bortkopplat.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SERVO i

Kommando: SERVO i

Kommandosyntax: DISCONNECT SERVO i

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort en svep- eller kontinuerlig SERVO-motor fran
det digitala stift som ar anknutet tillmotorn.

Resultat: Servomotor bortkopplad.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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SQUAREWAVE i

Kommando: SQUAREWAVE i

Kommandosyntax: DISCONNECT SQUAREWAVE i

Intervall:

Beskriv: Kopplabort den mjukvarugenererade
fyrkantsvaggeneratorn fran ett anknutet digitalt utgangsstift.
Stiften stalls om till digital ingédng efter bortkoppling.

Resultat: Koppla bort fyrkantsvagfunktion fran stift, stoppar
fyrkantsvaggenerering.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

DIGITAL.OUT i

Kommando: DIGITAL.OUT i

Kommandosyntax: DISCONNECT DIGITAL.OUT i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort ett generiskt DIGITAL-objekt. Anknutna stift
aterstalls till digital INPUT-stift utan aktiverad uppdragning
eller neddragning. Det DIGITALobjektets nummer kan
anvandas for referens till saimma ingangsstift for antingen
ingangeller utgang...

Resultat: Koppla bort digitalt ingangsobjekt.

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:
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BBPORT

Kommando: ”"DISCONNECT BBPORT”

Kommandosyntax: | "DISCONNECT BBPORT”

Vardemangd

Beskriv: Kopplar bort alla anslutna BBPORT-objektets stift och
aterstaller dessa till standard INPUT-tillstand och
oanvand/ledig fér annan anvandning.

Resultat: BBPORT-objektet kan inte langre anvandasiprogrammet.

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:

LIGHT

Kommando: LIGHT

Kommandosyntax: DISCONNECT LIGHT

Intervall:

Beskriv: Kopplabort den integrerade RED LED som anvands for direkt
programstyrning fran systemet.

Resultat: Integrerad LED bortkopplad

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

COLOR

Kommando: COLOR

Kommandosyntax: | DISCONNECT COLOR

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort den integrerade RGB LED fran anvdndning.

Denna atgard (iden forsta utgavan av TI-Innovator™) frigor
tre (3) mappningsbara hardvaru-PWM-signaler for
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Kommando:

COLOR

anvandning pa andra stift..

Resultat: Kopplabort integrerad RGB LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SOUND

Kommando: SOUND

Kommandosyntax: DISCONNECT SOUND

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort den integrerade hogtalaren fran sitt digitala
stift.

Resultat: Kopplar bort integrerad hogtalare.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

DCMOTOR i

Kommando: DCMOTOR i

Kommandosyntax: DISCONNECT DCMOTOR i

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort ett DCMOTOR-objekt fran systemet. DCMOTOR,
ANALOG.OUT och SQUAREWAVE delar allasamma
sifferutrymme fér poster. DCMOTOR kraver extern
stromforsorjning.

Resultat: Koppla bort DCMOTOR fran stift.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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DISCONNECT-ingdng

DISCONNECT bryter anknytningen av specificerad kontroll eller givare till stiftet/porten
som den ar anknuten till. Om den specificerade givaren eller kontrollen inte ar ansluten
till nagot, genereras ett felmeddelande.

DISCONNECT-kommandot genererar inte nagot aktivt svar annat an majliga
felmeddelanden. Stift som ar anknutna till en aktivt ansluten givare eller kontroll
frigérs fran anvandning och satts i allmanhet i digitalt ingangstillstand utan aktiverade
upp-/ned-dragningar.

DISCONNECT — kopplar bort nagot som har varit anslutet och med index om det behdvs.

Kommando: DISCONNECT-ingang...

Kommandosyntax: | DISCONNECT

Intervall:

Beskriv: Tar bort en anknytning av en givare eller kontroll till ett stift,

en uppsattning stift, om sadan anknytning finns. Aterstaller
stiften till INPUT-tillstand.

Resultat:

Typ av eller

Adresserbara

komponenter:
CE Riknare TI-Nspire™ CX
! -
2 RANGER
[EDHT 3 LIGHTLEVEL n »
2:RANGER 4 TEMPERATURE NNECT-Output »
3:LIGHTLEVEL S MOISTURE NNECT-Input 3
4: TEMPERATURE 6 MAGNETIC »
5:MOISTURE 7 VERNIER NGE »
6:MAGNETIC 8 ANALOG.IN ZRAGE »
7:VERNIER 9 DIGITALIN JCONNECT-Output ¥
8:ANALOG. IN A SWITCH JCONNECT-Input ¥
94DIGITAL. IN v »
9 DIGITALIN
[EERSWITCH A SWITCH n »
A:BUTTON B BUTTON NNECT-Output »
B:MOTION C MOTION NNECT-Input 3
C:POTENTIOMETER D POTENTIOMETER »
D: THERMISTOR E THERMISTOR NGE »
E:RGB F RGB ZRAGE »
F: LOUDNESS G LOUDNESS JCONNECT-Output ¥
G:BBPORT H BEPORT JCONNECT-Input »
H:Send("DISCONNECT .

DHT i
Kommando: DHT i

Kommandosyntax: | DISCONNECT DHT i
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Kommando: DHT i

Intervall: Temperaturavlasning sker férvalt i Celsius
Luftfuktighetsavlasning fran 0 till 100 %

Beskriv: Kopplar bort angiven digital fuktighets DHT och
temperaturgivare fran systemet. Detta tar dven bort
objektet fran periodskanningslistan fér typ av sensor i DHT-

uppgiften.
Resultat: Digital(a) fuktighets/temperaturgivare bortkopplade.
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:
RANGER i
Kommando: RANGER i
Kommandosyntax: DISCONNECT RANGER i
Intervall:
Beskriv: Kopplabort en digital ultraljudavstandsgivare fran de tva
digitala stift som anvands.
Resultat: avstandsgivare for ultraljud bortkopplad.
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:
LIGHTLEVEL i

Kommando: | LIGHTLEVEL i

Kommando DISCONNECT LIGHTLEVEL i
Syntax:

Intervall:

Beskriv: Koppla bort en extern ljusgivare.
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Kommando: | LIGHTLEVEL i
Resultat: Ljusgivare bortkopplad.
Typ av eller Givare
Adresserbar
Komponent:
TEMPERATURE i
Kommando: TEMPERATURE i
Kommandosyntax: DISCONNECT TEMPERATURE i
Intervall: Celsius ar forvald enhet for temperaturaviasning. Intervallet

beror pa den specifika temperaturgivaren som anvands.
Luftfuktighetsavlasning fran 0 till 100 %

Beskriv: Kopplabort en ansluten temperaturgivare fran systemet.
TEMPERATURE-givare kan vara analoga (termistor-typ).
Bortkoppling fran analog eller digital aterstaller anknutna stift
till INGANG.

Resultat: Koppla bort temperaturgivare.

Typ av eller Givare

Adresserbar

komponent:

MOISTURE i

Kommando: | MOISTURE i

Kommando DISCONNECT MOISTURE i

Syntax:

Intervall:

Beskriv: Koppla bort en analog luftfuktighetsgivare.

Resultat: Koppla bort analoga luftfuktighetsgivare

Typ av eller Givare

Adresserbar

Komponent:
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MAGNETIC

Kommando: ”"DISCONNECT MAGNETIC i”

Kommandosyntax: ”"DISCONNECT MAGNETIC1”

Vardemangd

Beskriv: Givaren MAGNETIC anvands for att detektera ett magnetiskt
falt. Givaren ar baserad pa Hall-effekten. Den kallas dven
Hallgivare.

Med DISCONNECT-kommandot kopplas givaren bort i
programmet.

Resultat: Benamningen “MAGNETIC 1” &r nu bortkopplad fran givaren.
Den kan inte anvandasiprogrammet efter ett DISCONNECT-
kommando.

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:

VERNIER

Kommando: ”"DISCONNECT VERNIER i”

Kommandosyntax: | "DISCONNECT VERNIER 1”

Vardemangd

Beskriv: Med detta kommando kopplas den bendmnda Vernier-
enheten bortiprogrammet.

Resultat: En analog Vernier-givare som ar ansluten till TI-Innovator™
Hub via en TI-SensorLink kan inte anvandas i programmet
efter ett DISCONNECT-kommando.

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:
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ANALOG.IN i

Kommando: ANALOG.IN i

Kommandosyntax: | DISCONNECT ANALOG.IN i

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort den angivna anslutna generiska analoga
ingangsenheten.

Resultat: Koppla bort generisk analog ingang fran stift.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

DIGITAL.IN i

Kommando: DIGITAL.IN i

Kommandosyntax: DISCONNECT DIGITAL.IN i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort ett generiskt DIGITAL-objekt. Anknutna stift
aterstalls till digital INPUT-stift utan aktiverad uppdragning
eller neddragning. DIGITALobjektets nummer kan anvandas
for referens till samma ingangsstift for antingen ingang eller
utgang.

Resultat: Koppla bort digitalt ingangsobjekt.

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:

SWITCH

Kommando: SWITCH

Kommandosyntax: | DISCONNECT SWITCHi

Intervall:
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Kommando:

SWITCH

Beskriv: Koppla bort en brytare fran sitt digitala stift. Stiften
aterstalls till INGANGS-tillstand och brytaren tas bort
fran skanningssekvensen i uppgiften BUTTON.

Resultat: kopplabort brytarobjekt fran stift

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

BUTTON i

Kommando: BUTTON i

Kommandosyntax: DISCONNECT BUTTON i

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort det angivha knappobjektet fran systemet och
tar bort den fran listan 6ver skannade knappar/brytarei
uppgiften BUTTON.

Resultat: Digital knapp/brytare har kopplats bort.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

MOTION i

Kommando: MOTION i

Kommandosyntax: DISCONNECT MOTION i

Intervall:

Beskriv: Kopplar bort en digital PIR (passiv infrar6d) MOTION detektor
och tar bort objektet fran skanningslistan iBUTTON-
uppgiften.

Resultat: Koppla bort passiva I/R-rérelsedetektorer
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Kommando: MOTION i
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:
POTENTIOMETER i
Kommando: POTENTIOMETER i
Kommandosyntax: DISCONNECT POTENTIOMETER i
Intervall:
Beskriv: Kopplabort en analog variabel resistor (POTENTIOMETER)
fran systemet
Resultat: Kopplabort en roterande/linjar potentiometergivare
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:
THERMISTOR i
Kommando: THERMISTOR i
Kommandosyntax: DISCONNECT THERMISTOR i
Intervall:
Beskriv: Kopplabort en analog termistor fran anknutet stift.
Resultat: koppla bort analog termistor
Typ av eller Givare
Adresserbar
komponent:
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RGB-diod

Kommando: ”"DISCONNECT RGB”

Kommandosyntax: | "DISCONNECT RGB”

Vardemangd

Beskriv: Med DISCONNECT-kommandot kopplas TI-RGB-matrisen bort
iprogrammet.

Resultat: TI-RGB-matrisen kan inte anvandasiprogrammet efter ett
DISCONNECT-kommando.

Typ av eller Sensor

Adresserbar

komponent:

LOUDNESS i

Kommando: LOUDNESS i

Kommandosyntax: DISCONNECT LOUDNESS i

Intervall:

Beskriv: Koppla bort en analog ljudniva (LOUDNESS) -givare.

Resultat: Analog ljudnivagivare bortkopplad

Typ av eller Givare

Adresserbar

Komponent:
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BBPORT

Kommando: ”"DISCONNECT BBPORT”

Kommandosyntax: ”"DISCONNECT BBPORT”

Vardemangd

Beskriv: Kopplar bort alla anslutna BBPORT-objektets stift och
aterstaller dessa till standard INPUT-tillstand och
oanvand/ledig fér annan anvandning.

Resultat: BBPORT-objektet kan inte langre anvandasiprogrammet.

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:

BRIGHTNESS

Kommando: BRIGHTNESS

Kommandosyntax: DISCONNECT BRIGHTNESS

Intervall:

Beskriv: Bryter den interna anslutningen tilldet integrerade
BRIGHTNESS (ljusgivare) objektet.

Resultat: Koppla bort den integrerade LIGHT-givaren.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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MANAGE

Menyn Manage klistrar in ett Send(-kommando i féljande hanteringsposter.

Str0 visas pa startskdirmen med information om den har efterfragats i kommandot.

CE Réaknare TI-Nspire™ CX

% 1 Actions
2 Check B
:= 3 Define 6 eval(
1. 4 Contro7 Rover RV)
2nsf8 Send "CONNECT-Output

[MBEGIN") : Get (Str@) :Disp
2: ISTI"): Get (Strd):Disp

3:WHO") : Get (Str@):Disp
4:WHAT"):Get (Str@):Disp 2 Send'ISTI"

S:HELP"):Get(Str@):Disp 3 Send "WHO" "RANGE
6:VERSION"):Get (Str@):Disp | 4 Send"WHAT" 'AVERAGE »
7:ABOUT") : Get (Str@) :Pause 5 Send "HELP" "DISCONNECT-Output
6 Send"VERSION' 'DISCONNECT-Input »

7 Send"ABOUT" g B

' CONNECT-Input

BORJIA

BEGIN-kommandot kopplar bort alla anslutna givare och styrsignaler, aterstaller alla
givar-/styr-minnen i Sketch och aterstaller givarens forvalda medelvarde,
felformatering och forvalda kommunikation. Dessutom séatts alla INz portstift och
anslutningsstift pa kopplingsplattans kontaktstift (BB#z) i INPUT-stiftlage. Alla OUTn-
portstift satts i INPUT-tillstand och kan flyta, inklusive OUT3 som kommer att vara hog
pa grund av en uppdragningsresistor fran 5V-férsorjningen pa detta stift.

Nar hela processen har slutforts sands svaret READY till virdsystemet. Svaret maste
invdntas av varden innan ytterligare operationer kors. Ytterligare kommandon som ska
koras kan finnas i kommandokon, men kommer inte att aktiveras forran detta
kommando har slutforts.

BEGIN

Kommando: BORJA

Kommandosyntax: | SEND("BEGIN"

Beskriv: Bryter alla givares anknytningar till portar eller stift och
aterstaller alla instaliningar till forval.

Kopplar bort alla anslutna givarobjekt och aterstaller
systemet till tillstand som om RESET-knappen har trycktsin.

Resultat: Svarar med "READY" nar det ar slutfort.
Typ av eller Ej tillampligt

Adresserbara

komponenter:

Obs: [ : ] anvdnds for att sekvensera kommandorader pa en rad. Menyn Manage...

inhdmtar en lamplig uppsattning av kommandon for att sedan visa informationen i Str0
pa startskarmen.
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ISTI

Kommandot ISTI anvdnds for att synkronisera kommunikation med Sketch. Svaret pa
detta kommando maste vara TISTEM. Svar kan ha ett inledande NUL (0)-tecken vid
initial paslagning av strommen pa Innovator-hubben. Alla svar fran Innovator-hubben
foljs av ett CR/LF-par som eventuellt eller eventuellt inte tas bort pd mjukvaruniva i
vardsystemet innan svaret tas emot av vardsystemets applikationsniva.

ISTI
Kommando: ISTI
Kommandosyntax: | ISTI
Beskriv: Sand "ISTI", och fa svaret "TISTEM".
Resultat: Handskakningskommando som anvands for att faststalla
narvaron av ett Sketch som stéds pa Tl-Innovator™-hubben.
Typ av eller
Adresserbara
komponenter:
WHO

WHO ér ett identifieringskommando (liknande ISTI handskakningskommandot nedan)
som kan anvandas for att faststalla vilken produkt som kor Sketch-programmet.

Det ratta svaret pa WHO is “TI INNOVATOR ON MSP432” nar kommandot sands till TI-
Innovator Hub.

WHO
Kommando: WHO
Kommandosyntax: | WHO
Beskriv: Identifieringskommando for att faststalla vilken produkt som
kor Sketch.
Send (“WHQ”)
Get Str0
Disp Str0
Resultat: Identifiera produkten - TI INNOVATOR ON MSP432.
Typ av eller
Adresserbara
komponenter:
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WHAT

WHAT-kommandot ar ett identifieringskommando. Svaret pa WHAT till TI-Innovator &r
“TI INNOVATOR HUB”.

WHAT
Kommando: | WHAT
Kommando WHAT
Syntax:
Beskriv: Produktnamnsfraga.
Identifiera produkten - "TI INNOVATOR HUB"
Send (“WHAT”)
Get StrO
Disp StrO
Resultat: Identifiera produkten.
Typ av eller
Adresserbar
Komponent:
HELP

HELP anvands for att snabbt fa information om varje kommando. HELP kommandonamn
sands och genererar ett strangsvar med en rads beskrivning av det angivna
kommandot.

HELP

Kommando: HELP

Kommandosyntax: | HELP

Beskriv: Ger snabb hjalpinformation om varje kommando, t.ex. HELP
SET osv.

Resultat:

Typ av eller

Adresserbara

komponenter:
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VERSION

Kommandot VERSION ger ett svar som representerar den aktuella versionen av Sketch
som kors pa Tl-Innovator™-hubben.

Versionen anges pa formen major.minor.patch.build for lanserade produkter,
exempelvis 1.0.0.

VERSION

Kommando: VERSION

Kommandosyntax: | VERSION

Beskriv: Svarar med versionsnummer (och eventuellt namnet pa
Accurev-flodet fran vilket Sketch ar byggt.

Resultat: Uppge versionen for Sketch pa formatet
major. minor. patch. build.

Send (“VERSION”)

Get Str0
Disp StrO
Typ av eller
Adresserbara
komponenter:
ABOUT

ABOUT-kommandots svar ar produktens serienamn, copyrightens datum och dgare. Det
aktuella svaret pa detta kommando ar “TI INNOVATOR (C)2015-2016 TEXAS
INSTRUMENTS”.

ABOUT

Kommando: ABOUT

Kommandosyntax: | ABOUT

Beskriv: Produktnamn och copyrightinformation returneras.
Send (“ABOUT”)
Get Str0
Disp Str0

Resultat: Svarar med copyright-strang.

"TI INNOVATOR (C)2015-2016 TEXAS INSTRUMENTS"

Typ av eller
Adresserbara
komponenter:
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Ytterligare kommandon som stéds

Féljande uppsattningar av kommandon som stdds finns inte i hubbmenyerna.

Fler SET-kommandon

FORMAT ERROR STRING/NUMBER

Kommando: FORMAT ERROR STRING/NUMBER
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: SET FORMAT ERROR STRING/NUMBER
Intervall:
Beskriv: Anvands for instalining av felmeddelandeformat och valbar
ljudsignal vid fel.
SET FORMAT ERROR STRING/NUMBER —returnerat fel koder i
strang eller numeriskt format.
Resultat: Satter formatet for retur av felinformation (tal eller strangar).
Typ av eller Stalla in
Adresserbara
komponenter:

FORMAT ERROR NOTE/QUIET

Kommando: FORMAT ERROR NOTE/QUIET
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: | SET FORMAT ERROR NOTE/QUIET
Intervall:
Beskriv: Anvands for instalining av felmeddelandeformat och valbar

ljudsignal vid fel.

SET FORMAT ERROR NOTE/QUIET —blinkande felmeddelande
kombinerat med hogtalarljud eller inget ljud.
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Kommando: FORMAT ERROR NOTE/QUIET
Avancerad anvandare
Resultat: Aktiverar toner eller avaktiverar toner utdver rapportering av
rad/nummer ovan.
Typ av eller Stalla in
Adresserbara
komponenter:

FLOW [TO] ON/OFF

Kommando: FLOW [TO] ON/OFF
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | SET FLOW [TO] ON/OFF

Intervall:

Beskriv: Aktiverar (ON) eller avaktiverar (OFF) mjukvarans
flodeskontrollmekanism mellan sketch och
kommunikationshardvaran.

OBS: Nar SEGDISP-modulen ar ansluten (CONNECT),
bestdmmer denna instélining huruvida visningsmodulen visar
information om fel (flodeskontroll inaktiverat) eller djup pa
kommandoko (flodeskontroll aktiverad).

Resultat: Sla pa xon/xoff flode, eller sting av (inget flode)

Typ av eller Staéllain

Adresserbara

komponenter:

0UT1/2/3 [TO]

Kommando:

0UT1/2/3 [TO]

Kommandosyntax:

OUT1/2/3[TO]...
SET OUTn 0-255
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Kommando: 0UT1/2/3 [TO]
SET OUTn HIGH/ON
SET OUTn LOW/OFF

Intervall: Satt analogt PWM-viarde pa Tl-Innovator™-hubbens OUT-
port(ar)

Beskriv: Direkt utmatning av information till en given utgangsport.
Dessa ar PWM-utgangar pa Tl-Innovator™-hubben.
Satt analogt PWM-vérde pa Tl-Innovator™-hubbens OUT-
port(ar).
SET OUTn 0-255 — 0=0ff, 255=0n, allting annat dr en PWM-
signalmed 500 Hz med arbetscykel hog fran 1till 254, dar
dettaintervall ger en procentandel fér hog signal pa
vagformen.
SET OUTn HIGH/ON —samma som 255
SET OUTn LOW/OFF —samma som 0

Resultat: Satt analogt PWM-vérde pa TI-Innovator™-hubbens OUT-
port(ar)

Typ av eller Port

Adresserbara

komponenter:
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Fler READ-kommandon

BUZZER i

Kommando: BUZZER i

Kommandosyntax: | READBUZZER i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellt tillstand fér den angivna aktiva summern;
0tyst, 1=spelar ton.

Resultat: Returnerar tillstand for aktivsummer, O=tyst, 1=pa

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

COLOR

Kommando: COLOR

Kommandosyntax: | READ COLOR

Intervall:

Beskriv: Avlis aktuellt utgangstillstand pa den integrerade COLOR RGB
LED med komponenterna .RED, .GREEN och .BLUE. Vid
avlasning av hela objektet returneras en lista med tre varden
mellan 0 och 255, dar O=av, 255=helt pa och varden
daremellan indikerar PWM-nivaer.

READ COLOR —svarar med en lista med 3 varden som
representerar {rod, gron, bla } PWM-nivaer
READ COLOR.RED
READ COLOR.GREEN
READ COLOR.BLUE
Sedven: RGB i
Resultat: Svarar med en lista med 3 varden som representerar {rod,
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Kommando:

COLOR

gron, bla } PWM-nivaer.
Returnerar ROD/GRON/BLA-virden for integrerad RGB (farg)
LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

COLOR.RED

Kommando: COLOR RED

Kommandosyntax: READ COLOR.RED

Intervall:

Beskriv: Avlas aktuellt utgangstillstand pa den integrerade COLOR RGB
LED med komponenterna .RED, .GREEN och .BLUE. Vid
avlasning av hela objektet returneras en lista med tre varden
mellan 0 och 255, dar O=av, 255=helt pa och varden
déaremellan indikerar PWM-nivaer.

READ COLOR.RED

Resultat: Svarar med varde som representerar {r6d} PWM-nivaer.
Svarar med RED-varden for integrerad RGB (farg) LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

COLOR.GREEN
Kommando: COLOR GREEN
Kommandosyntax: READ COLOR.GREEN
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Kommando:

COLOR GREEN

Intervall:

Beskriv: Avlas aktuellt utgangstillstand pa den integrerade COLOR RGB
LED med komponenterna .RED, .GREEN och .BLUE. Vid
avldsning av hela objektet returneras en lista med tre varden
mellan 0 och 255, dar O=av, 255=helt pa och varden
daremellan indikerar PWM-nivaer.

READ COLOR.GREEN

Resultat: Svarar med en lista med 3 varden som representerar {roéd,
gron, bla } PWM-nivaer.

Returnerar ROD/GRON/BLA-virden for integrerad RGB (farg)
LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

COLOR.BLUE

Kommando: COLOR BLUE

Kommandosyntax: | READ COLOR.BLUE

Intervall:

Beskriv: Avlds aktuellt utgangstillstand pa den integrerade COLOR RGB
LED med komponenterna .RED, .GREEN och .BLUE. Vid
avlasning av hela objektet returneras en lista med tre varden
mellan 0 och 255, dar O=av, 255=helt pa och varden
dédremellan indikerar PWM-nivaer.

READ COLOR.BLUE

Resultat: Svarar med en lista med 3 varden som representerar {rod,
gron, bla } PWM-nivaer.

Returnerar ROD/GRON/BLA-virden for integrerad RGB (farg)
LED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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DCMOTOR i

Kommando: DCMOTOR i

Kommandosyntax: | READ DCMOTOR i

Intervall:
Beskriv: Motor som omvandlar likstrém till mekanisk energi.
Resultat: Svarar med huruvida likstromsmotorn gar (1) eller star still (0).
Typ av eller Styrning
Adresserbar
komponent:
DIGITAL.OUT i
Kommando: DIGITAL.OUT i

Kommandosyntax: READ DIGITAL.OUT i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellt tillstand for digitalt stift anknutet till det
digitala objektet eller det lagrade tillstandet for den digitala
utgangsvardet som senast sattes for objektet.

Resultat: Svarar med 0 (utgang lag), 1 (utgang hog).

Typ av eller Styrning/givare

Adresserbar

komponent:
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FORMAT

Kommando: FORMAT
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | READ FORMAT

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuella formateringsflaggor for felrapportering.
Returnerat varde ar ett bitvarde som indikerar olika flaggor.
Maskning med varden indikerar vilka
felrapporteringsalternativ som &r aktiva.
1=FELstrangrapporteras
2=FELnummer rapporteras
+4 =FELSIGNAL aktiverad, om ej satt rapporteras fel utan ljud.

Resultat: Avlas felformat (1=strédngar, 2=siffror, +4 till varje: toner
aktiverade).

Typ av eller Stalla in

Adresserbar

komponent:

FLOW
Kommando: FLOW
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | READ FLOW

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellinstalining av flodeskontroll;
O=avaktiverad, 1=aktiverad.

Resultat: Avlis aktuell flodeskontroll, O=ingen, 1=xon/xoff

Typ av eller Stalla in

Adresserbar

komponent:
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IN1/IN2/IN3

Kommando: IN1/IN2/IN3

Kommandosyntax: | READIN1
READ IN2
READIN3

Intervall:

Beskriv: Avlas aktuellt varde pa den indikerade porten och returnera
vardet till vdrden.

Resultat: Avlas virde pa analog port pa TI STEM platta

Typ av eller Port

Adresserbar

komponent:

LAST ERROR

Kommando: LAST ERROR

Kommandosyntax: | READ LAST ERROR

Intervall:

Beskriv: Svarar med det senast rapporterade felet fran senaste
operationen. Beroende pa instéllning av FORMAT ERROR, kan
svaret vara en strang (STRING) eller ett tal (NUMBER).

Resultat: Svarar med senaste registrerade fel, dterstalls automatiskt till
0, inga fel.

Typ av eller Stalla in

Adresserbar

komponent:
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LED i

Kommando: LED i

Kommandosyntax: | READLEDi

Intervall:

Beskriv: Avlas aktuellt tillstand for den specificerade LED. Om LED-
objektet ar digitalt ges svar med O eller 1 for angivande avom
LED &r av respektive pa. Om LED-objektet ar anslutet till en
PWM-utgang, returneras ett varde fran 0 till 255 som indikerar
aktuell PWM-niva dar 0 ar av, 255 ar helt pa och varden
déaremellan indikerar den aktuella PWM-installningen.

Resultat: Hamta tillstand for LED, O eller 1 om digitalt, 0-255 om PWM pa
analog.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

LIGHT

Kommando: LIGHT

Kommandosyntax: | READ LIGHT

Intervall:

Beskriv: Ger svar med tillstandet for den integrerade RED LED (endast
digitalt). Vardet 0&r av och 1&r pa.

Resultat: Hamta aktuellt tillstand for integrerad rod LED (O=av, 1=pa).

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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0uUT1/2/3

Kommando: 0ouT1/2/3

Kommandosyntax: | READOUT1
READ OUT2
READ OUT3

Intervall:

Beskriv: Avlds vardet pa nuvarande port som ingang (kan vara en
digital avlasning eftersom dessa inte stodjer analog ingang.
READ OUT1/0UT2/0UT3

Resultat: Avlds vardet pa analog port pa TI STEM-kortet.

Typ av eller Port

Adresserbar

komponent:

PWR

Kommando: PWR

Kommandosyntax: | READ PWR

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellt tillstand huruvida extern kraftférsorjning
finns till PWR porten. PWR-porten avldses och tillstandsvardet
0 (finns ej) eller 1 (finns) avges, beroende pa om extern
stromforsorjning finns eller inte.
READ PWR

Resultat: Svarar med tillstand for extern stréomforsarjning pa PWR-port
(0=finns ej, 1=finns).

Typ av eller Status

Adresserbar

komponent:

176  Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4



RELAY i

Kommando: RELAY i

Kommandosyntax: | READ RELAY i

Intervall:

Beskriv: Svarar med aktuellt tillstand for det angivna reldet. 0=AV, 1=
PA.

Resultat: Avlas tillstand for reld - O=ej draget, 1=draget.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

RESOLUTION

Kommando: RESOLUTION

Kommandosyntax: READ RESOLUTION

Intervall:

Beskriv: Svarar med den bit-upplésning som anvands av systemet for
ADC-avlasningar.

Resultat: Svarar med ADC-upplésning som anvands, i bitar (forval ar
14).

Typ av eller Stallain

Adresserbar

komponent:
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RGB i

Kommando: RGB i

Kommandosyntax: | READRGB i

Intervall:

Beskriv: Samma som COLOR-objektet som beskrivs ovan, och har
underobjekten RED, GREEN och BLUE. Kommandot svarar
med aktuell PWM-niva som anvands av det angivna objektet.
READ RGB i—svarar med en 3 elements lista, bestaende av de{
rod, gron, bla }fargnivaerna.

READ REDi—svarar med bara den aktuella réda
komponentens niva.

READ GREEN i

READ BLUE i

Resultat: Hamta tillstand for RGB LED, {r,g,b}listvarden

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

RED i

Kommando: RED i

Kommandosyntax: | READREDi

Intervall:

Beskriv: Samma som COLOR-objektet som beskrivs ovan, och har
underobjekten RED, GREEN och BLUE. Kommandot svarar
med aktuell PWM-niva som anvands av det angivna objektet.
READ RGB i—svarar med en 3 elements lista, bestaende av de {
rod, gron, bla } fargnivaerna.

READ REDi—svarar med bara den r6da komponentens
aktuella niva.

Resultat: Hamta tillstand for komponenten RGB RED.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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GREEN i

Kommando: GREEN i

Kommandosyntax: | READ GREEN i

Intervall:

Beskriv: Samma som COLOR-objektet som beskrivs ovan, och har
underobjekten RED, GREEN och BLUE. Kommandot svarar
med aktuell PWM-niva som anvands av det angivna objektet.
READ RGB i—svarar med en 3 elements lista, bestaende avde{
rod, gron, bla } fargnivaerna.

READ REDi—svarar med bara den grona komponentens
aktuella niva.

Resultat: Hamta tillstand for komponenten RGB GREEN.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

BLUE i

Kommando: BLUE i

Kommandosyntax: | READBLUE i

Intervall:

Beskriv: Samma som COLOR-objektet som beskrivs ovan, och har
underobjekten RED, GREEN och BLUE. Kommandot svarar
med aktuell PWM-niva som anvands av det angivna objektet.
READ RGB i—svarar med en 3 elements lista, bestaende av de{
rod, gron, bla }fargnivaerna.

READ REDi—svarar med bara den bld komponentens aktuella
niva

Resultat: Hamta tillstand for komponenten RGB BLUE.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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SERVO i

Kommando: SERVO i

Kommandosyntax: | READSERVO i

Intervall:

Beskriv: Svarar med den aktuella positionen hos en svepservomotor i
intervallet -90 till 90 grader ELLER aktuell rotationshastighet
hos en kontinuerlig servomotor.

Den aktuella kalibreringsinstéliningen for servot, som bestar
av en tvadelad elementlista och representerar de ldgre och
hogre mikrosekundpulsbredderna som motsvarar svep-
/rotations-intervallen, kan dessutom avlisas.

READ SERVO i—hdmta aktuell vinkelposition eller
rotationshastighet/riktning.

READ SERVO i CALIBRATION —hamta aktuellt
mikrosekundintervall for svep eller rotation.

Resultat: Svarar med aktuell servoposition igrader fran -90 till 90
grader.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SERVO i CALIBRATION

Kommando: SERVO i CALIBRATION
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: READ SERVO i CALIBRATION
Intervall:
Beskriv: Svarar med den aktuella positionen hos en svepservomotor i

intervallet -90 till 90 grader ELLER aktuell rotationshastighet
hos en kontinuerlig servomotor.

Den aktuella kalibreringsinstéliningen for servot, som bestar
av en tvadelad elementlista och representerar de lagre och
hogre mikrosekundpulsbredderna som motsvarar svep-
/rotations-intervallen, kan dessutom avlisas.

READ SERVO i CALIBRATION —h&amta aktuellt
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Kommando:

SERVO i CALIBRATION
Avancerad anvandare

mikrosekundintervall for svep eller rotation.

Resultat: Svarar med aktuell servoposition igrader fran -90 till 90
grader.

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SOUND

Kommando: SOUND

Kommandosyntax: | READ SOUND

Intervall:

Beskriv: Svarar med ett varde som indikerar huruvida ljud for tillfallet
spelas (1) eller inte (0) via den integrerade hogtalaren.

Resultat: Svarar med huruvida den integrerade hogtalaren spelar en
ton (1) eller &r tyst (0).

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SPEAKER i

Kommando: SPEAKER i

Kommandosyntax: | READ SPEAKER i

Intervall:

Beskriv: Svarar med ett varde som indikerar huruvida ljud for tillfallet

spelas (1) eller inte (0) via extern hogtalare.
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Kommando:

SPEAKER i

Resultat: Svarar med huruvida hogtalaren spelar en ton (1) eller &r tyst
(0).

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:

SQUAREWAVE i

Kommando: SQUAREWAVE i

Kommandosyntax: READ SQUAREWAVE i

Intervall:

Beskriv: Svarar med 0 om den aktuella fyrkantsvagobjektet inte ar
aktivt. Vardet 1returneras om objektet for tillfallet genererar
en signal.

Resultat: Svarar med huruvida fyrkantsvagen ar aktiv (1) eller inte (0).

Typ av eller Styrning

Adresserbar

komponent:
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Fler AVERAGE-kommandon

PERIOD n

Kommando: PERIOD n

Kommandosyntax: | PERIODn

Intervall:

Beskriv: AVERAGE-kommandot ar ganska unikt for PERIOD genom att
det specificerar hur manga distinkta perioder som ska matas
och medelvardeberdknas for att avldsa den dnskade
matningen. Upp till 25 insamlingar kan goras for att ta fram
periodmatningen for ett givet stift.

Resultat: Satt antal prover av frekvens som ska tas och
medelvardesberdknas for att generera vaglangd.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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Fler CALIBRATION-kommandon

CALIBRATE

CALIBRATE anvdnds for att stélla in olika givar- och kontrollvarden som inte kan sattas
pa nagot annat satt. For termistorer och temperaturgivare med analog ingang kan det
anvandas for att justera Steinart-Hart-ekvationens koefficienter som anvands for att
mappa termistoravldasningar och temperaturvarden. For servomotorer anvands det for
att justera PWM-pulsen inom omradet fér en servomotor, dar nollaget satts vid 1 500
mikrosekunder. Det anvands ocksa for att satta kalibreringsfrekvensen fér DDS-
signalgeneratormodulen (forvalt ar 24 MHz).

For givare med stod for kalibrering kan vardena inhdmtas med READ sensor [i]

KALIBRERING.

SERVO i / SERVO.CONTINUOUS i

Kommando: SERVO i /SERVO.CONTINUOUS i min max
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | CALIBRATE SERVO i min max

Intervall:

Beskriv: Servo drivs genom en pulsmodulering dér den hoga
pulsbredden bestammer bade rotationsriktning och
eventuellt operationens hastighet. Tiden mellan pulserna ari
allmanhet 20 ms och kan inte justeras med detta kommando.
Pulsbredden varierar iallmanhet kring 1,5 ms (1 500
mikrosekunder). Pulsbredder mindre &n 1,5 mikrosekunder
ger servorotation ien riktning, medan pulsbredder storre @n
1,5 mikrosekunder ger rotation i motsatt riktning.
CALIBRATE-kommandot for SERVO mojliggor
programmerbara dndringar till de minsta och storsta
pulsbredderna. Parametrar ar pulsbredd i mikrosekunder.
Aktuella forval ar min 600 och max 2 400 mikrosekunder.

Resultat: Satt min och max pulsbredd for servomotor, varden i
mikrosekunder, férval 600 och 2 400.

Typ av eller Styrning

Adresserbara

komponenter:
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TEMPERATURE i C1 C2 C3 R1

Kommando: TEMPERATURE i C1 C2 C3 R1
Avancerad anvandare

Kommandosyntax: | CALIBRATE TEMPERATURE iCl1 C2 C3R1

Intervall:

Beskriv: Kommandot CALIBRATE f6r analoga temperaturgivare
medger andring av Steinhart-Hart-ekvationens férvalda
koefficienter for att 6verensstdmma med termistorelementet
igivaren som anvands.

Forvaldavarden ar:

C1:8,76741e-8

C2:2,34125e-4

C3:1,129148e-3

R1: 10 000.0 (referensresistans = 10 kQ)

Resultat: Vid anvandning av en temperaturgivare med analog
termistor.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:

THERMISTOR i C1 C2 C3 R1

Kommando: THERMISTOR i C1 C2 C3 R1
Avancerad anvandare
Kommandosyntax: CALIBRATE THERMISTOR iC1 C2 C3R1
Intervall:
Beskriv: Kommandot CALIBRATE fér analoga temperaturgivare

medger dndring av Steinhart-Hart-ekvationens forvalda
koefficienter for att dverensstamma med termistorelementet
igivaren som anvands.

Forvaldavarden ar:
C1: 1,33342e-7
C2: 2,22468e-4
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Kommando:

THERMISTOR i C1 C2 C3 R1

Avancerad anvandare

C3:1,02119e-3
R1:15000.0 (referensresistans 15 kQ)

Resultat: Dir c1/c2/c3 ar konstanter i Steinhart-Hart-ekvationen.
... som modellerar termistorn, och r ar referensresistans.
... resistor som anvands for att skapa en potentialskillnad
med termistorn.

Typ av eller Givare

Adresserbara

komponenter:
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Datablad for TI-Innovator™ hubb

Tl-Innovator™ Hubb Innehaller féljande: produktnamn och nummer, en kort beskrivning,
en produktbild, tekniska data, integrerad komponents funktion och Hubb kommandon
med enkla kodexempel.

Amneslinkar

e Datablad for Tl-Innovator™ hubb
- Tl-Innovator™ hubbportar och stift for kopplingsplattan
e Datablad for Tl-Innovator™-hubbens integrerade komponenter
- Datablad foér integrerad RGB-lysdiod
- Datablad for integrerad rod lysdiod
- Datablad for integrerad hogtalare
- Datablad for integrerad ljusintensitetsgivare
- Datablad for integrerad indikator for yttre strom
- Datablad-strémindikator for integrerad gron LED
- Datablad-felindikator for integrerad rod LED
e Datablad for USB-kabel mini-A till mini-B
e Datablad fér USB-kabel standard-A till mini-B
e Datablad fér USB-kabel standard-A till micro-B”
e Datablad for Tl eluttagsladdare

e Datablad for externt batteri

187 Datablad fér TI-Innovator™ hubb



TI-Innovator™ Hubb Datablad

Rubrik Tl-Innovator™ Hubb

Tl artikelbenamning STEM/BK/B

Kvantitet 1

Ingari Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Anvand TlI-Innovator™ Hubb med din kompatibla TI-

grafraknare eller TI-Nspire™ CX-programvaran for
att styra komponenter, avldsa givare och darigenom
ge mojligheter for ett effektivt larande.

Kategori Hubb

Hubb Anslutning Ej tillampligt

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Utsatt inte Hubb for temperaturer 6ver 60 °C.
Montera inte isar eller felbehandla hubben.
Kedjekoppla inte flera hubbar via 1/O-portarna eller
kopplingsplattekontakten.

Anvand endast de USB-kablar som medféljer Hubb.

Anvand endast produkter fran Tl for natanslutning:

e Tl eluttagsladdare ingar i Tl-Innovator™ hubb

e Alternativt externt batteri (hallare for 4 AA-
batterier) ingar i Tl-Innovator™
kopplingsplattepaket

Komponenterna som férses med strom fran hubben

farinte dra mer strém an 1 A.

Undvika att anvanda Hubb for att reglera

vaxelstrém.

Se dven: Tl-Innovator™ hubbportar och stift for

kopplingsplattan
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Rubrik Tl-Innovator™ Hubb

Specifikationer Se avsnittet om tekniska data Hubb for TI-
Innovator™ pa education.ti.com/go/innovator.
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TI-Innovator™ hubbportar och stift for kopplingsplattan
Egenskaper for kopplingsplattekontakten

Kopplingsplattekontaktens olika stift har olika funktioner.

BREADBOARD (s8)
PWR 12345678910

Stift Digital Pulsbredd ANALO
ingdng/utgdn Modulerin G IN
g (1/0) g
(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
BB1 Y Y
0
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Datablad fér integrerade komponenter i Tl-Innovator™ hubb
Amneslidnkar

- Datablad for integrerad RGB-lysdiod

- Datablad for integrerad rod lysdiod

- Datablad for integrerad hogtalare

- Datablad for integrerad ljusintensitetsgivare

- Datablad for integrerad indikator for yttre strém
- Datablad-strémindikator for integrerad grén LED
- Datablad-felindikator for integrerad rod LED

On-Board RGB LED

(LED2)
Rubrik Lysdiodplatta RGB
Tl artikelbenamning Inbyggd i Hubb
Kvantitet 1
Ingari Tl-Innovator™ Hubb
Beskrivning Inbyggd lysdiod (LED) som kan avge ljus av olika
farger nar strom flyter genom den.
Kategori Lysdioder och displayer
Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt

HUB Kommandon

Sketch-objekt COLOR

Kommandosyntax Send(“SET COLOR ...")
ON/OFF/0-255 (rod komponent)
ON/OFF/0-255 (grén komponent)
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HUB Kommandon

ON/OFF/0-255 (bld komponent)

[BLINK frekvens] (i Hz)

[TIME varaktighet] (i sekunder)

Kodexempel

Onskad atgard

Kodexempel

Sla pa rod och grén
komponent pa rod-
gron-bla lysdiod

Send ("SET COLOR ON ON
OFF")

Satt rod till full
intensitet, gron till
halv intensitet och
bla till avstangd

Send ("SET COLOR 255
128 0")

Satt rod till full
intensitet, gron till
halv intensitet och
bla till avstangd
under tio sekunder

Send ("SET COLOR 255
128 0 TIME 10")

Satt rod till full
intensitet, gron till
halv intensitet, bla
till avstangd och I3t
dem blinka med 2
Hz (2 ggr per
sekund) under tio
sekunder

Send ("SET COLOR 255
128 0 BLINK 2 TIME
INORD)

Stang av den roda
komponenten

Send ("SET COLOR.RED
Oll)

Sla pa den grona
komponenten med
halv intensitet och
lat den blinka med
2 Hz under tio
sekunder

Send ("SET COLOR.GREEN
128 BLINK 2 TIME 10")
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On-Board RED LED

(LED1)
Rubrik Lysdiodplatta rod
Tl artikelbenamning Inbyggd i Hubb
Kvantitet 1
Ingar i Tl-Innovator™ Hubb
Beskrivning Inbyggd lysdiod som avger ljus ndr strom passerar
genom den.
Kategori Lysdioder och displayer
Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt

HUB Kommandon
Sketch-objekt LIGHT
Kommandosyntax Send("SET LIGHT ...")
PA/AV
[BLINK frekvens]
[TIME varaktighet] (i sekunder)

Kodexempel . . .
Onskad atgard Kodexempel
Sla pa lysdiod Send ("SET LIGHT ON")
Stanga av lysdiod Send ("SET LIGHT OFF")
SI3 pa lysdiod Send ("SET LIGHT ON

under 10 sekunder TIME 10"

Sla pa lysdiod och Send ("SET LIGHT ON
lat den blinka med BLINK 2 TIME 10")
2 Hz under 10
sekunder
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Se dven: Réd lysdiod — Felindikator
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Datablad for integrerad hégtalare

Hégtalare (pd baksidan av Hubb) dr adresserbar som "SOUND" in Hubb kommandostréngar.

Rubrik

Inbyggd hogtalare

Tl artikelbenamning

Inbyggd i Hubb

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Den integrerade hogtalaren ar placerad pa hubbens
baksida. Den omvandlar elektrisk strom till ljud du
kan hora.

Kategori Ljudutgang

Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt

HUB Kommandon

Sketch-objekt LJUD (SOUND)

Kommandosyntax Send("SET SOUND ...")
Frekvens i Hertz eller ton (C1, CS1, D2 osv.)
[TID varaktighet i sekunder]

Kodexempel . . .
Onskad atgard Kodexempel
Spela upp ton med Send ("SET SOUND
261,23 Hz 261.23"™)
Berdkna uttrycket Send ("SET SOUND eval
278 (= 256) och (278)")

spela tonen med
den frekvensen
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HUB Kommandon

Onskad atgird

Kodexempel

Berakna uttrycket
278 (= 256) och
spela tonen med
den frekvensen
under 0,25
sekunder

Send ("SET SOUND eval
(278) TIME .25")

Berdkna uttrycket
279 (= 512) och
spela tonen med
den frekvensen
under 0,25
sekunder
(berdkning av 1/4)

Send ("SET SOUND eval
(2729) TIME eval(1l/4)")

Stang av
hogtalaren

Send ("SET SOUND OFF")
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Datablad for integrerad ljusintensitetsgivare

Light Brightness Sensor =2 QLIS GY

Rubrik inbyggd ljusintensitetsgivare

Tl artikelbendmning Inbyggd i Hubb

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Inbyggd ljusintensitetsgivare placerad nedtill pa
Hubb. Givaren registrerar ljusintensiteten.

Kategori Miljogivare

Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt

HUB Kommandon
Sketch-objekt BRIGHTNESS
Kommandosyntax Send("READ BRIGHTNESS")

Kodexempel m or a
Onskad atgard Kodexempel
Avldsa den Send ("READ
integrerade BRIGHTNESS")

ljusintensitetsgivaren | get (B)
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Datablad fér integrerad indikator fér yttre strém

£ ‘%ahpad'ﬁqmﬁ-

= peanr - 1

Auxiliary Power indicator
(LED102) — _

b'l!}uf. 3
InsTRL \lma

Rubrik Indikator for extern stromkalla (LED102)
Tl artikelbenamning Inbyggd i Hubb

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Indikerar anslutning av yttre stromkalla.
Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt
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Datablad-strémindikator fér integrerad grén LED

Green LED — Power Indicator

(LED104)
Rubrik Gron lysdiod — Pa/Av-indikator
Tl artikelbenamning Inbyggd i Hubb
Kvantitet 1
Ingari Tl-Innovator™ Hubb
Beskrivning Indikerar en USB-anslutning pa DATA-porten.
Kategori Lysdioder och displayer
Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt
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RED LED - Error Indicator
(LED103)

Rod lysdiod — Felindikator

Tl artikelbendmning

Inbyggd i Hubb

1

TI-Innovator™ Hubb

Indikerar ett fel i Sketch-kommandot.

Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt
Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt
Specifikationer Ej tillampligt

Se dven: Integrerad réd lysdiod
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Datablad fér USB Mini A till Mini B-kabel

Rubrik USB-kabel mini-A till mini-B

Tl artikelbenamning XX/CA/USB15/A

Kvantitet 1

Ingari Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning For anslutning Hubb till en CE grafraknare eller en
handenhet TI-Nspire™ CX.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning Ej tillampligt

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt
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Datablad for Standard-USB-kabel ”A till Mini-B”

Rubrik USB-kabel standard-A till mini-B”

Tl artikelbendmning STEM/CA/USB20/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Ansluter hubben till en dator som kor TI-Nspire™ CX
software.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning ”B”-kontakt till USB Mini-B port

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt
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Datablad for standard USB-kabel A till Mikro-B

Rubrik Standard-USB-kabel standard-A till micro-B”

Tl artikelbenamning XX/CA/USB60/C

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning For anslutning Hubb till en Tl-godkand stromkalla
som anvands med kringutrustning som kraver 5V-
utgangen.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning ”B”-kontakt till USB Mini-B port

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt
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Datablad fér Tl eluttagsladdare

Rubrik Tl eluttagsladdare

Tl artikelbenamning XX/AD/9212USB/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Eluttagsladdare som fungerar som stromkalla till TI-

Innovator™ Hubb till anslutna moduler som kraver
yttre stromkalla.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning Mikrokontakten pa USB-standard A till Micro B-
kabeln till PWR-kontakten

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt
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Datablad for externt batteri

Rubrik Externt batteri

Tl artikelbendmning STEMBT/A

Kvantitet 1

Ingar i Externt batteripaket

Beskrivning Externt batteri som ger strém via Tl-Innovator™
Hubb till anslutna moduler som kraver yttre
stromkalla.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning Mikrokontakten pa USB-kabeln standard-A till micro-

B till PWR-kontakten.

Monteringsanvisningar Anslut till PWR-porten pa Tl-Innovator™ Hubb

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt
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Tl-Innovator™ Rover Setup Guide

Tl-Innovator ™ Rover ar ett tvahjuligt programmerbart robotfordon som arbetar med
Tl-Innovator ™ -navet med Tl LaunchPad ™ Board. Du kommunicerar med Tl-Innovator
™ nav och styr Rover genom Tl Basic programmeringskommandon. Inbyggda
komponenter inkluderar tva motorer, fargsensor, ultraljudsranger, gyroskop och RGB-
LED.

Amnen som hjilper dig att komma igang inkluderar:

e Tl-Innovator™ Rover, oversikt

e Detta ingariladan

e Tl-Innovator™ Rover, installationskrav

e Forbereda TI-Innovator™ Rover

e Anslutning TI-Innovator™ Rover

e Utforska den monterade TI-Innovator™ Rover

e Allméanna forsiktighetsatgarder

TI-Innovator™ Rover, 6versikt

Tl-Hinnovator™ Rover &r ett tvahjuligt, programmerbart robotfordon som fungerar
tillsammans med TI-Innovator™ Hub med Tl LaunchPad™. Du kan kommunicera med
Hub och styra Rover via Tl Basic-program pa en av dessa Tl produkter:

e Tl CE-familjen av grafrdknare (TI-83 Premium CE, TI-84 Plus CE och
TI-84 Plus CE-T) med operativsystem version 5.3 eller senare version. Du maste
dven installera eller uppdatera Hub-appen, som innehaller Hub-menyn.

e Tl Nspire™ CX eller TI Nspire™ CX CAS-handenhet med operativsystem version 4.5
eller senare installerad

e Tl Nspire™ programvara version 4.5 eller senare version

Fo6lj denna guide for att anslutna din Tl-Innovator™ Rover till din TI CE grafraknare eller
TI-Nspire™ CX handenhet.

Las mer

Se Tl-Innovator™ Technology eGuide for mer ingdende information.

eGuiden ar en webbaserad kdlla for Tl-Innovator™ information och innefattar

e Programmering med Tl CE-familjen av grafrédknare och TI-Nspire™ teknologi,
inklusive exempel pa program.

¢ Tillgangliga I/O-moduler och deras kommandon.
e Tillgangliga komponenter pa kopplingsplattan och deras kommandon.
e Tl-Innovator™ Rover och dess kommandon.

e Lank for att uppdatera programvaran Tl-Innovator™ Sketch.
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e Gratis klassrumsaktiviteter f6r Hub och Rover.

For att fa atkomst till eGuiden, besok https://education.ti.com/go/eguide/hub/SV.

En lista 6ver forsiktighetsatgarder vid anvandning av Rover och dess komponenter ges
under Allménna férsiktighetsatgdrder (pa sidan 218).
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TI-Innovator™ Rover, installationskrav

For att ansluta din TI-Innovator™ Rover till din Tl-Innovator™ Hub och grafraknare

behoéver du dessa material.

Komponent

Bild

Beskrivning

TI-Innovator™ Rover

Ett tvahjuligt programmerbart
robotfordon som fungerar med
hubben.

Bandkabel till
kopplingsplatta

Ansluter Rover till kontakten for Hub
kopplingsplatta.

12C kabel

Ansluter Rover till Hub I12C port.

Tl-Innovator™ Hub
med
Tl LaunchPad™

Kontrollerar Rover genom Tl Basic
programmeringskommandon.

USB Unit-to-Unit
(Mini-A to Mini-B)
Kabel

inkluderas med Hub.

Ansluter Hub till en
TI CE grafraknare eller en
TI-Nspire™ CX handenhet.

USB Standard A to
Micro Kabel

Inkluderad med Hub.

Ansluter Rover PWR port till en TI-
godkand stromkalla.

Tl CE grafraknare
eller

TI-Nspire™ CX
handenhet

Koér Tl Basic-program foér att skicka
kommandon till Hub.

TI Wall Charger

Inkluderad med Hub.
Strémkalla for laddning av Rover.
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Forbereda TI-Innovator™ Rover

Folj dessa steg att ladda din TI-Innovator™ Rover helt.

1. Identifiera mikrokontakten pa USB
Standard A to Micro kabeln.

2. Séatt in mikrokontakten i PWR-porten pa
Rover sida.

3. Séttin den fria dnden av kabeln (kontakt
”A") i USB-porten pa din dator eller
TI Wall Charger.

Obs: Batterinivaindikatorn lyser med fast
gront sken nar batteriet ar fulladdat.

Se till att Tl-Innovator™ Rover &r AV innan den ansluts till
Tl-Innovator™ Hub.

» Vippa Pa/Av (1/0) knappen till Av (O)
positionen.
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Anslutning TiI-Innovator™ Rover
Det finns tva uppsattningar med anslutningssteg for att anvanda Tl-Innovator™ Rover.

e Borja med att ansluta Rover till TI-Innovator™ Hub genom att anvanda de tva
medfdljande bandkablarna.

e Anslut sedan Hub till en grafraknare med anvandning av USB Unit-to-Unit (Mini-A
to Mini-B) kabeln som medféljer med Hub.

Ansluta TI-Innovator™ Rover till TI-Innovator™ Hub

1. Satt in kopplingsplattans bandkabel i kopplingsplattans kontakt pa Hub.

Obs: Det ar mycket viktigt att du satter in kabeln korrekt. Sakerstall att den roda
(morka) tradens stift satts in i 5V-halet pa Hub's kopplingsplatta.

BREADBOARD (e8)

PWR 12345678910

For den anslutna bandkabeln forsiktigt genom 6ppningen pa Rover baksida.

Medan kabeln fors igenom Gppningen, satt in Hub pa plats med anvandning av
ledningssparen.

Du hor ett klick nar Hub ar korrekt isatt.
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4. Oppna de tva spirrarna p3 kabelkontakten pa Rover kretskort.
5. Rikta in skaran i bandkabeln med sparet pa kretskortskontakten.

6. Satt in bandkabeln och sténg sparrarna.

7. Sittin den ena dnden pa 12C kabeln i Rover kretskort.

Obs: Det finns tva méjliga I2C portar. Anvind port 1.
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8. Sitt in den slaka 12C kabeln i sidosparen.

9. Rikta in fliken pa I2C kabeln med toppen p4 I2C porten.
10. Fér in den fria dnden av 12C kabelns kontakt i 12C porten p& Hub baksida.
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Ansluta TI-Innovator™ Hub till en grafriknare.

1.
2.
3.

Vand Rover sa hoger sida pekar uppat.
Lyft och vrid raknarhallarstiften sa att de ar parallella med Rover sida.

Placera Tl CE grafraknare eller TI-Nspire™ CX handenhet pa plattformen med
skdarmen riktad mot markérhallaren.

Vrid stiften sa att CE- eller CX-etiketten &r positionerad indt sa den matchar
grafraknaren.

Stiften sndpps pa plats nar de ar korrekt positionerade.

Obs: Vrid inte raknarhallarstiften utan att forst lyfta dem. De kan brytas av.

Identifiera ”B” anslutningen pa USB enhet-till-enhet (Mini-A till Mini-B) kabeln.
Vardera dnde av denna kabel ar markt med en bokstav.

Satt in ”B” anslutningen i DATA-porten pa Hub.
Satt in den fria anden av kabeln (kontakt "A”) i USB-porten pa grafraknaren.
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Utforska den monterade TI-Innovator™ Rover

Utforska alla aspekter av den monterade TI-Innovator™ Rover med Tl-Innovator™ Hub
och TI CE grafraknare eller TI-Nspire™ CX handenhet anslutna.

Rover ovansida

0 Markérhallare — Haller en markor for att dra banor.
B’ PA/AV (1/0) knapp — SIar PA (=) eller AV (O)Rover.
B’ Riknares hallarstift — Faster en grafraknare pa raknarplattformen.

o Riknarplattform — Haller antingen en Tl CE grafraknare eller en
TI-Nspire™ CX handenhet.

g LED-panel (RGB LED/batterinivaindikator) — visar programmerbar aterkoppling
via R6d-Grén-Bla (RGB) LED, och visar batteriladdningsniva.
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Rover undersida

o Fargsensor — Bottenmonterad fargsensor detekterar ytans farg. Kan ocksa
detektera granivaskalan fran svart (0) till vit (255).

B Gyroskop — Mater eller uppratthaller orientering.
B 12c expansionsport.

0 Styrboll — Ger jamn rorelse pa hard yta.
Obs: Rekommenderas inte for anvandning pa matta.

Obs: Om du rubbar eller rycker loss en kabel, anvand denna bild som en referens for
korrekta anslutningar.
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Rover framsida

Avstandsmaétare via ultraljud — Mater avstand till hinder.

Rover baksida

Ledningsspar — GOr det enkelt att satta in Hub i Rover och ansluta den till roverns
kretskort.

Obs: Nar Tl-Innovator™ Hub ar isatt, ges atkomst till en sensor och tva portar.
e Ljusstyrkesensor — Visas som "LJUSSTYRKA” i Hub kommandostrangar.
e 12C port — Anvinder 12C-kabel fér att ansluta Hub till Rover kretskort.

e DATA Mini-B port — Anvdander USB enhet-till-enhet (Mini-A till Mini-B) kabel for att
ansluta Hub till en grafraknare.
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Rover hogersida
Atkomst pa Rover:

e PWR port — Anvdnder USB-kabel med standard A- till mikrokontakt for extrastrém
vid laddning av Rover's uppladdningsbara batteri.

* Framat- och bakatfisten — FOr att montera strukturer pa Rover med anvdndning av
hopkopplande plastblock.

Obs: Nar Hub dr monterad finns tillgang till tre portar for kontroll av uteffektsmoduler.

e OUT 1 och OUT 2 ger 3,3 V spanning.
e OUT 3 ger 5V spanning.
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Rover vanstersida
Atkomst pa Rover:

*  Fram- och bakfisten — FOr att montera strukturer pa Rover med anvandning av
hopkopplande plastblock.

Obs: Nar Hub dr monterad finns tillgang till tre portar for datainsamling eller status
fran ineffektsmoduler.

e IN1ochlIN 2ger 3,3V spanning.
e IN3ger5Vspanning.

Allmédnna férsiktighetsatgéirder

Tl-Innovator™ Rover

e Utsatt inte Rover for temperaturer 6ver 60°C (140°F).

¢ Montera inte isar eller felbehandla Rover.

e Placera inte nagonting tyngre an 1 kg pa Rover plattform.

e Anvand endast de USB-kablar som medféljer en Tl-Innovator™ Hub.

e Anvand endast de bandkablar som medféljer Rover.

e Anvand endast vaggladdare som tillhandahalls av Tl och som medféljer Hub.

¢ Den frammonterade avstandsmataren via ultraljud detekterar foremal inom 4
meter fran Rover. For basta resultat, se till att foremalets yta ar storre dn en
mapp. Vid anviandning for att detektera sma féremal, som en kopp, placera Rover
inom 1 meter fran objektet.

* For basta resultat, ta av det glidande skyddet fran din grafraknare.

e For basta prestanda, anvdand Rover pa golvet, inte pa bord. Skada kan uppsta om
Rover ramlar ned fran ett bord.

e For basta prestanda, anvdnd Rover pa en hard yta. En matta kan fa Rover hjul att
fastna eller sldpa.
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e Vrid inte hallarstiften pa raknarplattformen utan att forst lyfta dem. De kan brytas
av.

e Anvand inte markdren som en havarm for att dra och trycka pa Rover.

e Skruva inte av holjet pa Rover undersida. Avkodare har vassa kanter som inte ska
exponeras.

e Nar kopplingsplattans bandkabel satts in i kontakten for Hub kopplingsplatta ar det
mycket viktigt att du satter in kabeln korrekt. Sakerstall att den réda (morka)
tradens stift satts in i 5V-halet pa Hub's kopplingsplatta.
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Obs: Om du rubbar eller rycker loss en kabel, anvand denna bild som en referens for
korrekta anslutningar.

Referens till bottenvy.

BN NEEE NN
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Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4

Férberedelser: Skicka kommandot ”“Connect RV” férst

Kommandot “CONNECT RV” maste anvandas forst vid anvandning av Rover.
Kommandot “"CONNECT RV” konfigurerar programvaran till Tl-Innovator™ Hub for att
fungera med Tl-Innovator™ Rover.

Anslutningar etableras till de olika Rover-komponenterna: tva motorer, tva avkodare,
ett gyroskop, en RGB LED och en fargsensor. Kommandot nollstaller ocksa de olika
rakneverken och sensorvardena. Parametern “MOTORS” konfigurerar endast
motorerna och tillater direkt styrning avdem utan annan kringutrustning.

CONNECT RV —initierar hardvaruanslutningarna.
e Ansluter RV och dess inbyggda ingangar och utgangar.

o Aterstiller Path och koordinatsystemets nollpunkt.

e Staller in enheter per meter till det forvalda vardet 10. Forvald koordinatenhet = 10
cm.

Namnda RV-undersystem

RV-objektet innehaller flera undersystem som adresseras direkt med sina namn.
Undersystemen ar hjulen och sensorer for orientering av Rover.

Undersystemen ar listade efter namn i féljande tabell.

Undersystemnamn Beskrivning av undersystem
RV RV-objektet som helhet.
RV.COLOR Den trefargade lysdioden RGB LED pa

ovansidan av Rover kan styras med hjalp av
anvandarprogram och visa valfri
fargkombination.

RV.COLORINPUT Fargsensorn sitter langst ned pa Rover och
anvands for att avgora ytans farg.
RV.RANGER Den framatriktade avstandsmataren for

ultraljud. Svarar med matt i meter. ~10,00
meter betyder att inga hinder har upptackts.

RV.ENCODERGYRO Roterande avkodare (en for varje motor) mater
den stracka Rover fardas.
Vénster och hoger avkodare kopplade till
gyroskopet och kértidsinformation.

RV.GYRO Gyroskopet anvands for att halla en fast
riktning medan Rover ror sig. Det kan aven
anvandas for att mata férandringar av vinklar
under vandningar.

RV.MOTOR.L Vénster hjulmotor och anvandning av direkt
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Undersystemnamn Beskrivning av undersystem
styrning (avancerad).

RV.MOTOR.R Hoger hjulmotor och anvandning av direkt

styrning (avancerad).

RV.MOTORS Bdde vdnster och héger motor hanteras som ett

objekt for anvandning av direkt styrning
(avancerad).

Kategorier av Rover-kommandon

Rover-kommandon faller inom tva kategorier:

1.

Koad exekvering: Alla rorelsekommandon for Rover (FRAMAT, BAKAT, VANSTER,
HOGER, VINKEL) kdas pa Tl-Innovator Hub. De kan exekveras vid en senare tidpunkt.

Omedelbar exekvering: Andra kommandon, som de som laser av sensorerna eller
staller in RGB-lysdioderna pa Rover, exekveras omedelbart.

Det innebar att vissa programsatser i programmet exekveras fore satser som
forekommer tidigare i programmet, sarskilt om de senare kommandona ingar i en
koad familj.

| programmet nedan kommer t.ex. RGB-lysdioden att lysa ROTT innan Rover slutar réra

sig:

Send "SET RV.COLOR 255 0 255" —direktexekverade
Send "RV FORWARD 5" —kommando i ko

Send "RV LEFT 45" —kommando i ko

Send "RV RIGHT 90" —kommando i ko

Send "SET RV.COLOR 255 0 0" - direktexekverade

Exempel:

Anvand "TIME”-parametern med "WAIT” for att andra farg efter en "FORWARD"-
forflyttning.

Send "RV FORWARD TIME 5"
WAIT 5

Send "SET RV.COLOR 255 0 255"
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RV-kommandon, kodexempel och syntax

Med foljande exempel visas hur olika RV-kommandon anvands. Nar ett SET-kommando
anvands kan SET utelamnas (alternativ anvandning).

Kodexempel

Nar du ser "Kodsampel" i en kommandotabell kan "Kodsampel" kopieras och klistras in
i befintligt skick och skickas till grafraknaren for att anvandas i dina berdkningar.

Exempel:
Koda Send ("RV FORWARD 5")
Sampel: Send ("RV FORWARD SPEED 0.2 M/S TIME 10")

TI-Innovator™ Rover-menyn

Rover (RV)... CE Riknare TI-Nspire™ CX

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

i= 3 Define 2 Send 'READ

1.4 Contro 3 Settings »

2:Send( "READ... 5 Transid Watt

3:Settings.. Y610 5 Get

4:Hait 1557 Mode 6 eval

S:Get ( x> BB 7 Rover RV)

6:eval( [ o Draw 8 Send"CONNECT-Output
9 Send "CONNECT-Input

8:Send("CONNECT-Output... A Ports

94Send("CONNECT-InpPut... -

»
»
»
»

g [NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP 4 1 Acti

e Drive RV... - 5
Rover (RV) := 3 Define 2 Send 'READ [IESRIVE]

. Read RV Sensors... FEDrive RV.. N Brive RV 2 BACKWARD

: 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 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...

.

Send(”CONNECT RV”)
e Send(”DISCONNECT RV”)
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e  Drive RV... CE Riknare 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 ; SZHZ?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-sensorer... CE Réaknare 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 7 Ry Conral |6 BY.COLORAPUT.CRAY
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLORINPUT.GREEN
— RV.COLORINPUT.BLUE
— RV.COLORINPUT.GRAY
e RV-instéllningar... CE Riknare

— RV-instéllningar...
— SPEED
- Tid
- AVSTAND
— UNIT/S
- M/S
— REV/S
— UNITS
- M
— REVS
— Grader
— 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 Riknare TI-Nspire™ CX
— Send ”READ 2 T
=3 De:,c,e 22 RV.WAYPOINT.PREV
- RV.WAYPOINT.XYTHDRN SRV HRVBOINT LY Fe Y oo
—  RV.WAYPOINT.PREV 3;53:ﬁ2¥53%§1:§”°“”“ R & Ry pATLISTTIvE
: : 6 Ry, PATHLIST. TIvE R R o ior poTance
—  RV.WAYPOINT.CMDNUM §¢ Egggﬂggfgggi&ﬁ& e PR
. . 9 Send "DISC v
—  RV.PATHLIST.X
|
—  RV.PATHLIST.Y Pz 1. preTANCE
9: RV PATHLIST.RI
—  RV.PATHLIST.TIME 0:RV. PATHLIST. gMDNUM
B:RV.WAYPOINT.Y
—  RV.PATHLIST.HEADING C:RV.MAVPOINT. TIVE
—  RV.PATHLIST.DISTANCE B oy e
—  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 Rdknare

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 Rdknare

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.MOTORS.L
— SET RV.MOTORS.R
— SET RV.ENCODERSGYRO 0
— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READRV.DONE
— READRV.ETA

CE Riknare 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 Riknare 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 Riknare 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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Koéra RV...

RV kérkommandofamiljer
e Grundlaggande kérkommandon (i anda av Turtle-grafik)
- FORWARD, BACKWARD, RIGHT, LEFT, STOP, STAY
e Matematiskt samordnade kérkommandon
- Svang till vinkel
Obs: Kérkommandona har efter behov alternativ for hastighet, tid och avstand
e Se RV installningar angdende styrkommandon pa maskinniva

- Valja riktning (CW/CCW) och niva (0-255, rulla) fér hbger och vanster motor

- Avlasa ackumulerade varden for hjulavkodarkammar och
gyroriktningsforandring.

e Drive RV... CE Riknare TI-Nspire™ CX

~ Send("RV T e
= 3 Define 2 Send "READ HNESRIVTNN
FHFORWARD ] Drive RV 2 BACKWARD
— FORWARD 2: BACKHARD B ResdRvSemsors 3 LEFT
2:5;:2;1_ 3 RV Settings 4 RIGHT
: 4 Read RV Path 5 STOP
- BACKWARD S:STOP 5 R\e/EColor a 6 RESUME
. ;:SESSME 6 RV Setup 7 STAY
. : 7 RV Control 8 TOXY
- VANSTER: 8:TO XY 8 Send?E‘S’NNECTRV' 9 TOPOLAR
. 94TO POLAR 9 Send "DISCONNECTRV" A TO ANGLE
— HOGER:
- sTOP
- RESUME
- STAY
- TOXY
— TOPOLAR
— TO ANGLE
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RV FORWARD

Kommando:

RV FORWARD

Kommandosyntax:

RV FORWARD [[SPEED s] [DISTANCE d] [TIME t]]

Koda
Exempel:

Send

Send
10-1)

("RV FORWARD 0.5 M")
("RV FORWARD SPEED 0.22 M/S TIME

SET] RV FORWARD

SET] RV FORWARD

[

[ [DISTANCE] d
[M|UNIT |REV]

[

[

SET] RV FORWARD
M|UNIT|REV]

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

[DISTANCE] d

[M/S| [UNIT/S]|REV/S]
[DISTANCE] d

[SET]

Intervall:

Ej tillampligt

Beskriv:

RV ror sig framat en given stracka (grundinstalining 0,75 m).
Forinstallt avstand om det har angivits i UNIT
(koordinatenheter). Alternativt M=meter,
UNIT=koordinatenhet, REV=hjulvarv.

Forinstalld hastighet ar 0,20 m/s, max ar 0,23 m/s, min &r 0,14
m/s.

Hastigheten kan anges i meter/sekund, units/sekund,
varv/sekund.

Resultat:

Atgard for att fa RV att rora sig framat

Typ av eller
Adresserbar
komponent:

Styrning
Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
ko.

229 Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4



RV BACKWARD

Kommando: RV BACKWARD
Kommandosyntax: | RV BACKWARD
Koda Send ("RV BACKWARD 0.5 M")
Sl 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]]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: RV ror sig bakat en given stracka (grundinstallning 0,75 m).
Forinstéllt avstand om det har angivits i UNIT
(koordinatenheter). Alternativt M=meter,
UNIT=koordinatenhet, REV=hjulvarv.
Forinstalld hastighet &r 0,20 m/s, max ar 0,23 m/s, min &r 0,14
m/s.
Hastigheten kan anges i meter/sekund, units/sekund,
varv/sekund.
Resultat: Atgard for att fa RV att rora sig bakat.
Typ av eller Styrning
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ké.
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RV LEFT

Kommando: RV LEFT

Kommandosyntax: | RV LEFT

Koda Send "RV LEFT"

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

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Forinstalld svangning dr 90 grader om inte DEGREES (grader),
RADIANS (radianer) eller GRADIANS (gon eller nygrader)
anvands och vardet omvandlas internt till gradformat for de
angivna enheterna. Angivet varde omvandlas till ett varde
mellan 0,0 och 360,0 grader. Svingen exekveras som en
"SPIN”-rorelse.

Resultat: Svédnga Rover at vanster.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

RV RIGHT

Kommando: RV RIGHT

Kommandosyntax: | RV RIGHT

Koda Send "RV RIGHT"

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

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Forinstalld svangning &r 90 grader om inte DEGREES (grader),

RADIANS (radianer) eller GRADIANS (gon eller nygrader)
anvands och vardet omvandlas internt till gradformat for de
angivna enheterna. Angivet varde omvandlas till ett varde
mellan 0,0 och 360,0 grader. Svangen exekveras som en
"SPIN”-rorelse.
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Kommando:

RV RIGHT

Resultat: Svidnga Rover &t HOGER.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ké.

RV STOP

Kommando: RV STOP

Kommandosyntax: | RV STOP

Koda Send "RV STOP"

Sampel:
[SET] RV STOP
[SET] RV STOP CLEAR

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: RV stoppar pagaende rérelse omedelbart. Rorelsen kan
aterupptas fran dar den stoppades med RESUME-
kommandot. Varje forflyttningskommando goér att kon
rensas omedelbart och att den just angivna nya
forflyttningen paborjas

Resultat: Stoppar behandlingen av Rover-kommandon fran
kommandokdn och ldmnar kvar alla vantande operationer i
kon. (omedelbar atgard). Kén kan aterupptas med RESUME.
RV stoppar varje pagdende forflyttning omedelbart. Rérelsen
kan aterupptas fran dar den stoppades med RESUME-
kommandot. Varjerérelsekommando gor att kén rensas
omedelbart och att den angivna nya
forflyttningsoperationen pabaérjas direkt.
Stoppar behandlingen av Rover-kommandon fran
kommandokdn och rensar alla vantande operationer i kon.
(omedelbar atgard).

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommande fér Rover exekveras direkt.

komponent:
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RV RESUME

Kommando: RV RESUME

Kommandosyntax: | RVRESUME

Koda Send "RV RESUME"

Sampel:
[SET] RV RESUME

Range: N/A

Beskriv: Mojliggér behandling av Rover-kommandon fran
kommandokdn. (omedelbar aktivitet), eller aterstalining (se
RV STAY)-operationen.

Resultat: Aterstall operation.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ké.

RV STAY

Kommando: RV STAY

Kommandosyntax: | RV STAY

Koda Send "RV STAY"

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

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Talar om for RV att sta still under en valbar angiven tid i
sekunder.
Forvald tid &r 30,0 sekunder.

Resultat: RV star kvar pa sin position.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.
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RV TO XY

Kommando: RV TO XY

Kommandosyntax: | RV TO XY x-coordinate y-coordinate [[SPEED] s.ss [UNIT/S]
| M/S|REV/S] [XYLINE]

Koda Send "RV TO XY 1 1"

st Send "RV TO XY eval (X) eval(Y)"
Send "RV TO XY 2 2 SPEED 0.23 M/S"

Intervall: -327till +327 for X- och Y-koordinater

Beskriv: Detta kommando styr Rovers rorelser i ett virtuellt rutnat.
Den férvalda positionen vid programstart ar (0, 0) med X-
axeln iRV:s riktning.
X-och Y-koordinaterna baseras pa aktuell rutstorlek i
rutnitet (férval: 0,1 m/ruta).
Rutstorleken kan @ndras med kommandot "SET
RV.GRID.M/UNIT”
Hastighetsparametern ar valfri.

Resultat: Forflyttar RV fran aktuell position till den angivna positionen i
rutnatet.

Typ av eller Control

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

RV TO POLAR

Kommando: RV TO POLAR

Kommandosyntax: | RV TO POLAR R-coordinate Theta-coordinate [[DEGREES]
|RADIANS | GRADS] [[SPEED] s.ss [UNIT/S]| M/S|REV/S]
[XYLINE]

Koda Send ("RV TO POLAR 5 30") - r =5

Sampel: units, theta = 30 degrees
Send ("RV TO POLAR 5 2 RADIANS")
Send ("RV TO POLAR eval (sgrt (372+472))
eval (tan-1(4/3) DEGREES ")

Intervall: O-koordinat: -360 till +360 grader
R-koordinat: -327 till +327

Beskriv: Flyttar RV fran aktuella positionen till den angivna positionen i

polara koordinater. RV:s X,Y-position uppdateras for att ange
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Kommando: RV TO POLAR

den nya positionen.

R-koordinaten baseras pa rutornas storlek i rutnatet (férval:
0,1 m/ruta)

Den forvalda positionen vid programstart ar (0, 0) med x-
axeln iRV:s riktning.

Forinstalld enhet for © ar grader.
Hastighetsparametern ar valfri.

Resultat: Forflyttar RV fran aktuell position tillden angivna positionen i
rutnatet.
Typ av eller Control
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ké.
RV TO ANGLE
Kommando: RV TO ANGLE

Kommandosyntax: | RVTO ANGLE

Koda Send "RV TO ANGLE"
Sampel:

[SET] RV TO ANGLE rr.rr
[ [DEGREES] |RADIANS | GRADIANS]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat: Svanger RV fran aktuell riktning till den angivna vinkeln.
Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ké.
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READ RV Sensors...

SEND(”Read Sensor kommandon

e Avldsning av lagnivasensorer for att lara sig grunderna i robotik .

e Read RV Sensors... CE Riknare TI-Nspire™ CX
— Send("READ [ —
— AT
— RV.RANGER * COLORINPUT RECTRGT  RvRANGER ]

— RV.COLORINPUT
— RV.COLORINPUT.RED

. COLORINPUT.RED 3 RV Settings 2 RV.COLORINPUT

- COLORINPUT. GREEN 4 ReadRV Pa3 RV.COLORINPUT.RED
- COLORINPUT. BLUE 5 RV Color 4 RV.COLORINPUT.GREEN

« COLORINPUT. GRAY 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: Svarar med virde i meter.

* RV.COLORINPUT:

Avlaser den inbyggda

fargsensorn pa RV.

RV.RANGER

Kommando:

RV.RANGER

Kommandosyntax:

RV.RANGER

Koda
Sampel:

Send ("READ RV.RANGER")

Get (R)

Ansluter Rover till TI-
Innovator™ Hub. Detta
etablerar anslutningar med
motordrivningen,
fargsensorn,
gyroskopet,avstandsmataren
for ultraljud och
narhetssensorerna.

CONNECT RV

Svarar med aktuellt avstand
fran framkanten pa Rover till
ett hinder. Om inget hinder
upptacks rapporteras ett
avstand pa 10,00 meter

READ RV.RANGER
Get (R)

Intervall:

Ej tillampligt
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Kommando: RV.RANGER

Beskriv: Den framatriktade avstandsmataren for ultraljud. Svarar
med matt i meter. ~10,00 meter betyder att inga hinder har
upptackts.

Resultat: Svarar med védrde i meter.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.

komponent:

RV.COLORINPUT

Kommando: RV.COLORINPUT

Kommandosyntax: | RV.COLORINPUT

Koda Send ("READ RV.COLORINPUT")

Sampel: Get (C)

Intervall: 1till9

Beskriv: Bottenmonterad fargsensor som registrerar ytans farg. Kan

ocksa detektera granivaskalan fran svart (0) till vit (255).

Resultat: Svarar med aktuell fargsensors information.
Returvardet ligger iintervallet 1-9 som motsvarar
nedanstdende farger:

Farg Returvarde

Rod
Grén

Bla

Cyan
Magenta
Gul
Svart

Vit

Gra

O 00 N O U1 B W N -

Typ av eller Sensor
Adresserbar
komponent:

Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.

237  Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4



RV.COLORINPUT.RED

Kommando: RV.COLORINPUT.RED
Kommandosyntax: | RV.COLORINPUT.RED
Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.RED")
Sampel: Get (R)
Intervall: 0-255
Beskriv: Registrerar intensiteten fér ytans réda, gréna och bla
fargkomponenter.
Resultaten ligger iintervallet 0-255.
Resultat: Svarar med aktuell fargsensors “réda varde”.
Typ av eller Sensor
Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.
komponent:

RV.COLORINPUT.GREEN

Kommando: RV.COLORINPUT.GREEN

Kommandosyntax: RV.COLORINPUT.GREEN

Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.GREEN")

Sampel: Get (G)

Intervall: 0-255

Beskriv: Registrerar intensiteten for ytans grona fargkomponent.
Resultaten ligger iintervallet 0—255.

Resultat: Svarar med fargsensorns aktuella “gréna” varde.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.

komponent:
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RV.COLORINPUT.BLUE

Kommando: RV.COLORINPUT.BLUE

Kommandosyntax: | RV.COLORINPUT.BLUE

Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.BLUE")

Sampel: Get (B)

Intervall: 0-255

Beskriv: Registrerar intensiteten for ytans bla fargkomponent.
Resultaten ligger iintervallet 0-255.

Resultat: Svarar med fargsensorns aktuella "bla” varde.

Typ av eller Sensor

Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.

komponent:

RV.COLORINPUT.GR

AY

Kommando: RV.COLORINPUT.GRAY
Kommandosyntax: RV.COLORINPUT.GRAY
Koda Send ("READ RV.COLORINPUT.GRAY")
Sampel: Get (G)
Intervall: 0-255
Beskriv: Registrerar ytans grahet.
Resultatet avges som vérdeiintervallet 0-255.
Resultat: Svarar med ett interpolerat graskalevarde baserat pa 0,3*rod
+0,59*%grén +0,11*bla
Osvart, 255 vit.
Typ av eller Sensor
Adresserbar Obs: Detta Rover sensor-kommando exekveras direkt.
komponent:
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RV-instdllningar...
RV Instéllningskommandon

Menyn for installningar av Rover innehaller andra kommandon som stodjer RV-
kommandon som FORWARD eller BACKWARD.

e RV Settings... CE Riknare TI-Nspire™ CX
— RV Settings... 3 Bt sena'seT | 3
:= 3 Define 2 Send'READ 2 TIME »
FESPEED 1 Drive RV 3 DISTANCE
- SPEED 2: TIME 2 Rle':Z RV Sensors 4 UNITS/S
3:DISTANCE *i RV Settings 5 MS
4:UNITS/S
- TIME Sis s vColr > ours. B
'SIEE\II%S 6 RV Setup 8 M >
: 7 RV Control 9 REVS ,
— DISTANCE 8:M & Send"CONNECTRV® A DEGREES »
9IREVS 9 Send 'DISCONNECT RV" -
- UNIT/S )
2 Check 1 Send'SET - >
_ M/S i= 3 Define 2 Send'READ A DEGREES »
9TREVS 1 Drive RV B RADIANS
@: DEGREES 2 Read RV Sensors C GRADS
R:RADIANS 3 RV Sei D XYLINE
- REV/S B:GRADS 4 ReadE:\;‘gDsa(h E LEFT
S:XVLINE 5 RV Color F RIGHT J
- : 6 RVS: GBRAKE  »
U N ITS E:RIGHT 7 RV ci‘n”.fm 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
Kommando: SPEED
Kommandosyntax: | SPEED
Koda SPEED
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Hastigheten kan anges (férvald &r 0,20m/s, max ar 0,23 m/s,
min dr 0,14 m/s) och specificerad i meter/sekund,
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Kommando: SPEED

unit/sekund, varv/sekund eller fot/sekund.

Resultat:

Typ av eller Instélining
Adresserbar
komponent:

TIME

Kommando: Tid

Kommandosyntax: Tid

Koda TIME
Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat:

Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

Grader
Kommando: AVSTAND
Kommandosyntax: AVSTAND
Koda DISTANCE
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instéllning
Adresserbar komponent:
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UNIT/S

Kommando: UNIT/S
Kommandosyntax: UNIT/S
Koda UNIT/S
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instéllning
Adresserbar komponent:

M/S
Kommando: Mm/s
Kommandosyntax: m/s
Koda M/S
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

REV/S
Kommando: REV/S
Kommandosyntax: REV/S
Koda REV/S
Sampel:
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Kommando: REV/S
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:

Resultat:

Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

UNITS
Kommando: UNITS
Kommandosyntax: UNITS
Koda UNITS
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

M

Kommando:

Kommandosyntax: M

Koda M
Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat:
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Kommando:

M

Typ av eller

Adresserbar komponent:

Instélining

REVS

Kommando:

REVS

Kommandosyntax:

REVS

Koda
Sampel:

REVS

Intervall:

Ej tillampligt

Beskriv:

Svarar med en lista pa tillryggalagda hjulvarv.

Resultat:

Typ av eller
Adresserbar
komponent:

Installning

Grader

Kommando:

Grader

Kommandosyntax:

Grader

Koda
Sampel:

DEGREES

Intervall:

Ej tillampligt

Beskriv:

Resultat:

Typ av eller

Adresserbar komponent:

Instéllning
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RADIANS

Kommando: RADIANS
Kommandosyntax: RADIANS
Koda RADIANS
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instéllning
Adresserbar komponent:

GRADS
Kommando: GRADS
Kommandosyntax: GRADS
Koda GRADS
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

XYLINE
Kommando: XYLINE
Kommandosyntax: XYLINE
Koda XYLINE
Sampel:
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Kommando: XYLINE
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

LEFT
Kommando: VANSTER:
Kommandosyntax: VANSTER:
Koda LEFT
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

RIGHT
Kommando: HOGER:
Kommandosyntax: HOGER:
Koda RIGHT
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
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Kommando: HOGER:
Typ av eller Instélining
Adresserbar komponent:

BRAKE
Kommando: BRAKE
Kommandosyntax: BRAKE
Koda BRAKE
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instéllning
Adresserbar komponent:

COAST
Kommando: COAST
Kommandosyntax: COAST
Koda COAST
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat:
Typ av eller Instélining

Adresserbar komponent:
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cw

Kommando: cw

Kommandosyntax: | CW

Koda CwW

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: CW.b (vardet ar positivt) = Hjulet roterar medurs,
bakatriktning
CW.f (vardet &r positivt) =Hjulet roterar medurs,
framatriktning
CW.f(vardet ar negativt) = Hjulet roterar medurs,
framatriktning

Resultat:

Typ av eller Instéllning

Adresserbar

komponent:

ccw

Kommando: ccw

Kommandosyntax: | CCW

Koda ccw

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: CCW.f(vardet ar positivt) = Hjulet roterar moturs,
framatriktning
CCW.b (vardet ar positivt) = Hjulet roterar moturs,
bakatriktning
CWW.b (vérdet ar negativt) = Hjulet roterar moturs,
bakatriktning

Resultat:

Typ av eller Instalining

Adresserbar

komponent:
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Read RV Path...
Avlaser WAYPOINT och PATH

Spdrar RV:s viig

For att stodja analysen av Rover under och efter en korning avlaser sketch automatiskt
foljande information for varje kérkommando:

X-koordinat pa virtuellt rutnat

Y-koordinat pa virtuellt rutnat

Under vilken tid i sekunder som det aktiva kommandot har korts.

Avstand i koordinatenheter for vagsegmentet.

Riktning i grader (matt i absolutvarde i moturs riktning med X-axeln som 0 grader).
Antalet hjulvarv under exekvering av det aktiva kommandot

Kommandonummer registrerar antalet exekverade kommandon, med bdérjan pa 0.

Véag-vardena lagras i listor som borjar fran det segment som ar knutet till det tidigaste
kommandot fram till det segment som ar knutet till det senaste kommandot.

Medan kérkommandot pagar kommer WAYPOINT upprepande ganger att uppdatera
det senaste elementet i Path-listorna da Rover fortsatter mot den senaste vagpunkten.

Nar ett korkommando avslutas initieras en ny vagpunkt och kolumnen i kérlistan
utokas.

Obs: Nar alla kdrkommandon i kon har korts innebar detta att en ny vdgpunkt
automatiskt startas for det stoppade ldget. Detta liknar den forsta positionen dar
RV star stilla och raknar tid.

Storsta antal viagpunkter: 80
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RV position och viag

o Mojlighet att avldsa X,Y-koordinater, riktning, tid och avstand for varje
korkommando som exekveras.

e Lagrar vaghistorik i listor for plottning och analys

Obs: Anvandaren kan valja skala for koordinatsystemet. Forvald skala ar 10 cm per
enhet. Det finns majlighet att valja nollpunkt for koordinatsystemet.

e Read RV Path... CE Riknare TI-Nspire™ CX
[NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP ap [l] X
— Send("READ D5 oo NSNS
:= 3 Define 22 RV.WAYPOINT.PREV
FHRV. WAYPOINT. XVTHDRN 1 DriveRV 3 RV.WAYPOINT.CMDNUM
— RV.WAYPOINT.XYTHDRN 2:RV. HAYPOINT P 2 ReadRV 'S¢ RV.PATHLISTX
3:RV.HWAYPOINT. CMDNUM 3 RV Settings 5 RV.PATHLIST.Y
4:RV.PATHLIST. X ReadRVIPi6 RV.PATHLIST.TIME
- RV.WAYPOINT.PREV 5:RV.PATHLIST.Y kg RV Color 7 RVPATHLISTHEADING
gsxggmt%g;égglm 6 RV Setup 8 RV.PATHLIST.DISTANCE
RV, . 7 RV Control 9 RV.PATHLISTREVS
- RV.WAYPOINT.CMDNUM 8:RV.PATHLIST.DISTANCE 8 Send" OSOON\A RV PATHL\ST CMDNUM
94RV.PATHLIST.REVS 9 Send 'DISC

— RV.PATHLIST.X

—  RV.PATHLIST.Y
8TRV.PATHLIST.DISTANCE

—  RV.PATHLIST.TIME BiRYFRTILIST. Chbium
A:RV.WAYPOIN

—  RV.PATHLIST.HEADING 2Ry oY

C:RV.WAYPOINT. TIME
D:RV.WAYPOINT.HEADING

—  RV.PATHLIST.DISTANCE ESRVLUAVPOINT DISTANGE
—  RV.PATHLIST.REVS

—  RV.PATHLIST.CMDNUM

~  RV.WAYPOINT.X

~  RV.WAYPOINT.Y

~  RV.WAYPOINT.TIME

—  RV.WAYPOINT.HEADING

—  RV.WAYPOINT.DISTANCE

—  RV.WAYPOINT.REVS
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RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Kommando: RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Kommandosyntax: | RV.WAYPOINT.XYTHDRN

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Sampel:

Exempel: Hamtar forflyttningsavstandet mot den aktuella vagpunkten
fran den senaste vagpunkten

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN")

Sampel: Get(Ll)
(Ll) (5)->D

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.XYTHDRN - avlaser x-koord., y-koord.,
tid, riktning, forflyttningsavstand, antal hjulvarv,
kommandoantal for aktuell vagpunkt. Svarar med en lista av
alla dessa varden som element.

Resultat: Svarar med en lista av aktuell positions X;Y-koordinater, tid,
riktning, avstand, varv och kommandoantal.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.PREV

Kommando: RV.WAYPOINT.PREV
Kommandosyntax: | RV.WAYPOINT.PREV
Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Sampel:
Exempel: Hamtar forflyttningsavstandet under tidigare position.
Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.PREV")
Sampel: Get (Ll)
(Ll) (5)->D
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Kommando: RV.WAYPOINT.PREV

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.PREV —avlaser x-koord., y-koord., tid,
riktning, forflyttningsavstand, antal hjulvarv,
kommandoantal for tidigare position. Svarar med en lista av
alla dessa varden som element.

Resultat: Svarar med en lista av tidigare vagpunkts X;Y-koordinater, tid,
riktning, avstand, varv och kommandoantal.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

Kommando: RV.WAYPOINT.CMDNUM
Kommandosyntax: RV.WAYPOINT.CMDNUM
Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Sampel:
Exempel: Program som bestammer om ett drivkommando har
slutforts utan att hanvisa till specifikt kommandonummer.
Obs:Wait ar avsett for att 6ka sannolikheten for att hitta en
skillnad ikommandonummer.
Koda Send ("RV FORWARD 10")
Sampel: Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (M)
M->N
Medan M=N
Send ("READ RV.WAYPOINT.CMDNUM")
Get (N)
End
Visar “Drive Command is completed”
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: READ RV.WAYPOINT.CMDNUM —svarar med senaste

253 Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4



Kommando:

RV.WAYPOINT.CMDNUM

kommandonummer inuvarande vagpunkt.

Resultat: Svarar med vardet 0 om RV for tillfallet “arbetar” med ett
kommando och antingen ar under forflyttning eller kor en
STAY-operation. Svarar med vardet 1 nar alla kdade
operationer har slutférts, ingenting aterstarikommandokén
och den pagaende operationen har slutférts (och direkt efter
CONNECTRYV).

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.X

Kommando: RV.PATHLIST.X

Kommandosyntax: | RV.PATHLIST.X

Koda Send ("READ RV.PATHLIST.X")

Exempel:

Exempel: Program for plottning av RV:s vag pa den grafiska skarmen

Koda Plotl(xyLine, L, L,,°,BLUE)

ERelEel Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L2)
DispGraph

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.X —svarar med en lista 6ver X-varden fran
borjan och inkluderande den aktuella vagpunktens X-varde.

Resultat: Svarar med en lista 6ver X-koordinater som passerats sedan
senaste RV.PATH CLEAR eller initialt CONNECT RV.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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RV.PATHLIST.Y

Kommando: | RV.PATHLIST.Y

Kommando RV.PATHLIST.Y

Syntax:

Koda Send ("READ RV.PATHLIST.Y")

Sampel:

Exempel: Program for plottning av RV:s vag pa den grafiska skarmen

Koda Plotl (xyLine, Ll’ L2, o, BLUE)

Sl Send ("READ RV.PATHLIST.Y")
Get (L1)
Send ("READ RV.PATHLIST.X")
Get (L2)
DispGraph

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.Y - svarar med en lista 6ver Y-varden fran borjan
och inkluderande aktuellt varde pa vagpunktens Y-varde.

Resultat: Svarar med en lista 6ver Y-koordinater som passerats sedan senaste
RV.PATH CLEAR eller initialt CONNECT RV.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.TIME

Kommando:

RV.PATHLIST.TIME

Kommandosyntax: | RV.PATHLIST.TIME

Koda Send "READ RV.PATHLIST.TIME"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.TIME —svarar med en lista 6ver den tid i

sekunder fran bérjan och inkluderande nuvarande tidsvarde
for vagpunkt.
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Kommando: RV.PATHLIST.TIME

Resultat: Svarar med en lista 6ver kumulativa forflyttningstider for
varje successiv vagpunkt.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.HEADING

Kommando: RV.PATHLIST.HEADING

Kommandosyntax: | RV.PATHLIST.HEADING

Koda Send "READ RV.PATHLIST.HEADING"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.HEADING —svarar med en lista av
riktningar fran borjan inkluderande aktuellt varde pa
vagpunktsriktning.

Resultat: Svarar med en lista 6ver de vinkelriktningar som har intagits.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.DISTANCE

Kommando: RV.PATHLIST.DISTANCE

Kommandosyntax: RV.PATHLIST.DISTANCE

Exempel: Hamta det kumulativa tillryggalagda avstandet sedan bérjan
av en RV-forflyttning

Koda Send "READ RV.PATHLIST.DISTANCE"

Sampel: Get(Ll)
sum (Ll)

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.DISTANCE —svarar med en lista pa de

avstand som har tillryggalagts fran borjan inkluderande
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Kommando: RV.PATHLIST.DISTANCE

aktuellt varde pa vagpunktsavstand.

Resultat: Svarar med en lista av kumulativa tillryggalagda avstand.
Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.PATHLIST.REVS

Kommando: RV.PATHLIST.REVS

Kommandosyntax: RV.PATHLIST.REVS

Koda Send "READ RV.PATHLIST.REVS"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.REVS —svarar med en lista pa det antal

varv som har avverkats fran bérjan inkluderande aktuellt
varde pa vagpunktsvarv.

Resultat: Svarar med en lista pa tillryggalagda hjulvarv.
Typ av eller Sander tillbaka data
Adresserbar
komponent:
RV.PATHLIST.CMDNUM
Kommando: RV.PATHLIST.CMDNUM

Kommandosyntax: RV.PATHLIST.CMDNUM

Koda Send "READ RV.PATHLIST.CMDNUM"
Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.PATHLIST.CMDNUM - svarar med en lista av

kommandonummer for vagen
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Kommando:

RV.PATHLIST.CMDNUM

Resultat: Svarar med en lista av kommandon som anvands for
forflyttning till aktuell vagpunktsinmatning.
0-—Start for vagpunkter (om forsta atgarden ar STAY sa ges
ingen START, utan ett STAY visas istéllet.)
1-Forflyttning framat
2—Forflyttning bakat
3—Vanstervandningsrorelse
4—-Hogervandningsrorelse
5—Vanstersvangrorelse
6—Hogersvangrorelse
7—Stay (ingen rorelse) tiden som RV stannar pa aktuell
position anges i TIME-listan.
8—RV ar under forflyttning pa denna vagpunktskorsande.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.X

Kommando: [ RV.WAYPOINT.X

Kommando RV.WAYPOINT.X

Syntax:

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.X")

Exempel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.X —svarar med x-koordinat for aktuell

vagpunkt.

Resultat: Svarar med aktuell vagpunkts x-koordinat.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

Komponent:
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RV.WAYPOINT.Y

Kommando: | RV.WAYPOINT.Y

Kommando RV.WAYPOINT.Y

Syntax:

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.Y")

Exempel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.Y —svarar med y-koordinat for aktuell
vagpunkt.

Resultat: Svarar med aktuell vagpunkts y-koordinat.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

Komponent:

RV.WAYPOINT.TIME

Kommando: RV.WAYPOINT.TIME

Kommandosyntax: RV.WAYPOINT.TIME

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.TIME")

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.TIME —svarar med anvand tid for
forflyttning fran tidigare till nuvarande vagpunkt

Resultat: Svarar med varde pa total kumulativ forflyttningstid i
sekunder.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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RV.WAYPOINT.HEADING

Kommando: RV.WAYPOINT.HEADING

Kommandosyntax: | RV.WAYPOINT.HEADING

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.HEADING")

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.HEADING —atersander absolutvardet av
riktning for aktuell position

Resultat: Atersander aktuellt absolutvarde av riktning igrader. (+h =
moturs, -h =medurs.)

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.DISTANCE

Kommando: RV.WAYPOINT.DISTANCE

Kommandosyntax: RV.WAYPOINT.DISTANCE

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.DISTANCE")

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.DISTANCE —svarar med
forflyttningsavstandet mellan tidigare och aktuell position

Resultat: Atersander kumulativt totalt forflyttningsavstand i meter.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:

RV.WAYPOINT.REVS

Kommando:

RV.WAYPOINT.REVS

Kommandosyntax:

RV.WAYPOINT.REVS
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Kommando:

RV.WAYPOINT.REVS

Koda Send ("READ RV.WAYPOINT.REVS")

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: READ RV.WAYPOINT.REVS —svarar med antalet varv som
kravs for forflyttning mellan tidigare och nuvarande position

Resultat: Svarar med det totala antalet hjulvarv som utforts for det
kumulativa forflyttningsavstandet till aktuell position.

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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RV Color...

Send(”SET kommandon

RGB LED pa Rover — Stéder samma kommandon och parametrar som RGB LED pa TI-

Innovator™ Hub.

e RV Color... CE Riknare TI-Nspire™ CX
— Send(”SET... 51 éﬁﬁrﬁs; seng'sET !
BERV. COLOR oy V d
— RV.COLOR 2:RV. COLOR. RED 2 Read RV Sensors )
SfRV.COLOR.GREEN 3 RV Settings
—  RV.COLOR.RED 4:RV. COLOR. BLUE % i\e,agj;/rpath
6 RV Setup g RV.COLOR,%ED
- RV.COLOR.GREEN 5 Sans CoMNECTF S R COLORBLE
9 Send "DISCONNECT RV"
— RV.COLOR.BLUE
RV.COLOR
Kommando: RV.COLOR
Kommandosyntax: | RV.COLOR
Koda Send "SET RV.COLOR
Sampel:
[SET] RV.COLOR rr gg bb [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Valjer RGB-fargen for Rovers RGB LED.
Samma syntax som for alla RGB LED-operationer med COLOR,
osv.
Resultat: Svarar med aktuell RGB-farg som en tredelad lista som visas
pa Rovers RGB LED
Typ av eller Styrning
ﬁ‘d resserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
omponent: Ké.

RV.COLOR.RED

Kommando: RV.COLOR.RED
Kommandosyntax: | RV.COLOR.RED

Koda Send "SET RV.COLOR.RED
Sampel:
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Kommando:

RV.COLOR.RED

[SET] RV.COLOR.RED rr [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]

Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat: Viljer fargen ROD fér Rovers RGB LED.
Typ av eller Styrning
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ko.
RV.COLOR.GREEN
Kommando: RV.COLOR.GREEN
Kommandosyntax: RV.COLOR.GREEN
Koda Send "SET RV.COLOR.GREEN
Sampel:
[SET] RV.COLOR.GREEN gg [[BLINK] b
[[TIME] s.ss]]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat: Viljer fargen GRON fér Rovers RGB LED.
Typ av eller Styrning
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ko.
RV.COLOR.BLUE
Kommando: RV.COLOR.BLUE
Kommandosyntax: | RV.COLOR.BLUE
Koda Send "SET RV.COLOR.BLUE
Sampel:
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Kommando:

RV.COLOR.BLUE

[SET] RV.COLOR.BLUE bb [[BLINK] b

[[TIME] s.ss]]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv:
Resultat: Viljer fargen BLA for Rovers RGB LED.
Typ av eller Styrning
Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en
komponent: Ko.
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RV-Setup...

CE Riknare TI-Nspire™ CX

2 Check 1 Send'SET
Send("SET] i= 3 Define 2 Send 'READ »
HRV.POSITION 1 Drive RV » »
ON :RV.GYRO 2 Read RV Sensors

«GRID.ORIGIN 3 RV Settings »

Send(”SET kommandon
® RV Setup...
— Send(”SET...
—  RV.POSITI
- RV.GYRO

— RV.GRID.ORIGIN

.GRID.M/UNIT 4 Read RV Path
-PATH CLEAR 5 RV Color 2 RV.GYRO

MARK ¥ RVSetup 3 RV.GRID.ORIGIN
7 RV Control 4 RV.GRID.M/UNIT
8 Send"CONNECTRV 'S RV.PATH CLEAR

9 Send"DISCONNECT6 RV MARK

— RV.GRID.M/UNIT
— RV.PATH CLEAR

— RV MARK
RV.POSITION
Kommando: RV.POSITION
Kommandosyntax: | RV.POSITION
Koda Send "SET RV.POSITION"
Sampel:
[SET] RV.POSITION xxx YVY
[hhh [[DEGREES]
|RADIANS | GRADIANS]]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Viljer koordinatposition och alternativt riktningen for Rover
padet virtuella koordinatsystemet.
Resultat: Rover-konfigurationen har uppdaterats.
Typ av eller Installning
Adresserbar
komponent:
RV.GYRO

Kommando: | RV.GYRO

Kommando RV.GYRO

Syntax:

Koda Send "SET RV.GYRO"

Sampel:
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Kommando: | RV.GYRO

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Viljer det inbyggda gyroskopet.
Resultat:

Typ av eller Styrning (for gyroskop)
Adresserbar

Komponent:

RV.GRID.ORIGIN

Kommando: RV.GRID.ORIGIN

Kommandosyntax: RV.GRID.ORIGIN

Koda Send "SET RV.GRID.ORIGIN"

Sampel:
[SET} RV.GRID.ORIGIN

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Viljer RV som aktuell nollpunkt (0,0) i koordinatsystemet.
Riktningen valjs till 0,0 vilket gor att RV:s aktuella position véljs
att peka langs en virtuell x-axel mot positiva x-varden.

Resultat:

Typ av eller Instélining

Adresserbar

komponent:

RV.GRID.M/UNIT

Kommando: RV.GRID.M/UNIT
Kommandosyntax: | RV.GRID.M/UNIT
Koda Send "SET RV.GRID.M/UNIT"
Sampel:

[SET] RV.GRID.M/UNIT nnn
Intervall: Ej tillampligt
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Kommando: RV.GRID.M/UNIT

Beskriv: Stéllin storleken pa en "natenhet" pa det virtuella natet.
Dennainstallning anvands av Rover nar du kér pa det virtuella
natet.
Standardvardet ar 0,1 (0,1M eller 10 cm per néatenhet). Ett
varde pa 0,05 betyder 5cm per rad. Ett varde av 5 betyder 5M
per ndtenhet.
Det hogstatillaitna vardet ar 10,0 (for 10 meter per rutnét)
och det lagsta tillatna vardet ar 0,01 (fér 1 cm per rutnat).

Resultat:

Typ av eller Instélining

Adresserbar

komponent:

RV.PATH CLEAR

Kommando: RV.PATH CLEAR

Kommandosyntax: | RV.PATH CLEAR

Koda Send "SET RV.PATH CLEAR"

Sampel:
[SET] RV.PATH CLEAR

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Rensar tidigare befintlig vagpunktsinformation.
Rekommenderas fore utférande av en foljd av
forflyttningsoperationer nar vagpunkts-
/vaglistinformationen féredras.

Resultat:

Typ av eller Instalining

Adresserbar

komponent:

RV MARK

Kommando: RV MARK

Kommandosyntax: | RV MARK

Koda Send "SET RV MARK"

Sampel:

267 Tl-Innovator™ Rover kommandon version 1.4



Kommando: RV MARK

[SET] RV MARK [[TIME] s.ss]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Tilldter RV att gora en markering med en penna vid angiven
tidsperiod (forval ar 1 sekund om inget anges).

Ett tidsvarde pa 0,0 stanger av markering.
Markering utférs ENDAST om Rover ror sig framat.

Resultat:

Typ av eller Instéallning (for Rover)
Adresserbar
komponent:
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RV-Control...

SEND(” -kommandon

Wheel och andra kommandon som ar relevanta for inldrning av Rover-fordonets

grunder.
e RV Control... CE Riknare TI-Nspire™ CX
- Send(” A
i= 3 Define 2 Send "READ >
— SET RV.MOTORS > Ress v NS
3 RV Settin2 SET RV.MOTOR.L
- SET RV.MOTORS.L 5 R Color 4 SETRYENCODERSGYRO0
6 RV Setup5 READ RV.ENCODERSGYRO
- SET RV.MOTORS.R 3:RERD RV.ETA X St RERD RV0ONE
9 Send'DI$8 READ RV.ETA
— SET RV.ENCODERSGYRO 0
— READ RV.ENCODERSGYRO
— READRV.GYRO
— READ RV.DONE
— READRV.ETA
SET RV.MOTORS
Kommando: SET RV.MOTORS
Kommandosyntax: | SET RV.MOTORS
Koda Send "SET RV.MOTORS"
Sampel:
[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]
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Vilja vanster, hoger eller bada motorernas PWM-varden.
Negativa varden betyder CCW (moturs) och positiva varden
betyder CW (medurs). Left CW=forflyttning bakat. Left
ccw=forflyttning framat. Right CW=forflyttning framat, Right
ccw=forflyttning bakat. PWM-varden kan vara numeriska
fran -255 till +255 eller nagot av nyckelorden “COAST” eller
"BRAKE”. Vérdet 0 &r stopp (coast).
Alternativet DISTANCE kan endast anvdandas om RV ar
ansluten till alla sensorer. CONNECT RV MOTORS betyder att
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Kommando:

SET RV.MOTORS

inga sensorer &r tillgangliga for méatning av avstandet, och
alternativet DISTANCE &r ett fel i detta fall.

Resultat: Bade vénster och hoger motor hanteras som ett objekt for
anvandning av direkt styrning (avancerad).

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ké.

SET RV.MOTORS.L

Kommando: SET RV.MOTORS.L

Kommandosyntax: | SETRV.MOTORS.L

Koda Send "SET RV.MOTOR.L"

Sampel: [SET] RV.MOTOR.L [CW|CCW] <+/-pwm
value | BRAKE | COAST>
[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]
IM|REV |FT] ]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Vilja vanster motors direkta PWM-védrde. CCW =framat, CW =
bakat, negativt pwm-varde = framat, positivt pwm-virde =
bakat. TIME alternativ tillgéngligt i alla lagen, DISTANCE
tillgangligt endast nar RV ar helt ansluten (inte alternativet RV
MOTORS).

Resultat: Vanster hjulmotor och anvdndning av direkt styrning
(avancerad).

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ko.

SET RV.MOTORS.R

Kommando: SET RV.MOTORS.R
Kommandosyntax: | SET RV.MOTORS.R

Koda Send "SET RV.MOTOR.R"
Sampel:
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Kommando:

SET RV.MOTORS.R

[SET] RV.MOTOR.R [CW|CCW] <+/—pwm
value | BRAKE | COAST>

[TIME s.ss] | [DISTANCE ddd [[UNITS]

IM|REV|FT] ]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Valja hoger motors direkta PWM-varde. CW =framat, CCW =
bakat, positivt pwm-varde = framat, negativt pwm-varde =
bakat. TIME alternativ tillgangligt i alla Iagen, DISTANCE
tillgangligt endast nar RV ar helt ansluten (inte alternativet RV
MOTORS).

Resultat: Hoger hjulmotor och anvandning av direkt styrning
(avancerad).

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en

komponent: Ké.

SET RV.ENCODERSGYRO 0

Kommando: | SET RV.ENCODERSGYRO 0

Kommando SET RV.ENCODERSGYRO 0

Syntax:

Koda Send "SET RV.ENCODERSGYRO 0"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Aterstaller vanster och hoger avkodare, kopplat till gyro och
kortidsinformation.

Resultat:

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta styrkommando skickas till och exekveras fran en ké.

komponent:
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READ RV.ENCODERSGYRO

Kommando: READ RV.ENCODERSGYRO

Kommandosyntax: | READ RV.ENCODERSGYRO

Koda Send "READ RV.ENCODERSGYRO"

Sampel:

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Vénster och hoger avkodare kopplade tillgyroskopet och
kortidsinformation.

Resultat: Lista av aktuella varden for vanster och hoger avkodare
kopplade tillgyroskopet och kortidsinformation.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta Rover READ-kommando exekveras direkt

komponent:

READ RV.GYRO

Kommando: READ RV.GYRO

Kommandosyntax: | READRV.GYRO

Koda Send "READ RV.GYRO"

Sampel:
READ RV.GYRO [ [DEGREES]
|RADIANS | GRADIANS]

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Gyroskopet anvands for att halla en fast riktning medan
Rover ror sig. Det kan dven anvandas for att mata
forandringar av vinklar under vandningar.
Gyroskopet ar klart att anvanda nar kommandot CONNECT
RV har behandlats.
GYRO-objektet ska vara anvandbart dven nar RV inte ar i
rorelse.

Resultat: Svarar med gyrosensorns aktuella vinkelavvikelse fran 0,0,
avlast delvis avdriftskompenserat.

Typ av eller Styrning

Adresserbar Obs: Detta Rover READ-kommando exekveras direkt

komponent:
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"READ RV.DONE”

Kommando: ”"READ RV.DONE”

Kommandosyntax: | "READ RV.DONE”

Koda Send ("READ RV.DONE")
Sampel:
Exempel: RV.DONE star for RV.WAYPOINT.CMDNUM
Koda For n,1,16
Sampel: Skicka "RV FORWARD 0.1"
Skicka "RV LEFT"
EndFor

@ Vvanta tills Rover har stannat
Skicka "READ RV.DONE"

Get d

While d=0

Skicka "READ RV.DONE"

Get d

Wait 0.1

EndWhile

Send "READ RV.PATHLIST"

Get L

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: RV.DONE star for RV.WAYPOINT.CMDNUM

For battre anvandbarhet av en ny tillstandsvariabel skapades
kommandot RV.DONE. Det star for RV.WAYPOINT.CMDNUM.

Resultat:

Typ av eller Sander tillbaka data
Adresserbar
komponent:

Se dven: RV.WAYPOINT.CMDNUM
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"READ RV.ETA”

Kommando: "READ RV.ETA”

Kommandosyntax: | "READ READ RV.ETA”

Koda Send ("READ RV.ETA")

Sampel:

Exempel: Kodexemplet nedan svarar med berédknad tid for att kora till
koordinaterna (4,4)

Koda Skicka "RV TO XY 4 4"

st Send ("READ RV.ETA")
Get eta
Disp eta
Obs: Vardet kommer inte att vara exakt. Det kommer att
bero pd underlagets yta men vara en tillrackligt noggrann
uppskattning for forvantade tillimpningar.
Vardet ar tid i sekunder i steg om 100 ms.

Exempel Om ett annat READ-kommando anges skrivs variabelns varde
over med den begarda uppgiften.

Koda Skicka "RV TO XY 3 4"

el Send "READ BRIGHTNESS"
Get eta
Anm: eta—innehaller vardet for BRIGHTNESS-givaren, inte
RV.ETA-variabeln

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Berakna ungefarlig tid for utféorandet av varje Rover-
kommando.

Resultat:

Typ av eller Sander tillbaka data

Adresserbar

komponent:
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Programexempel

Satt RGB till rod under rérelse framat och gron vid svangning.

Koda Fér n, 1, 4

Sampel: Send ("RV FORWARD")

Send ("READ RV.ETA")

Get eta

Send "SET COLOR 0 255 0"
Wait eta

Skicka "RV LEFT"

Send ("READ RV.ETA")

Get eta

Send ("SET COLOR 0 255 0")
Wait eta

EndFor
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Send "CONNECT RV"
SEND("CONNECT RV") kommandon

CONNECT RV —initierar hardvaruanslutningarna.

Ansluter RV och dess inbyggda ingangar och utgangar.
Aterstaller Path och koordinatsystemets nollpunkt.
Staller in enheter per meter till forvalt varde.

Send("CONNECT RV") CE Réaknare TI-Nspire™ CX

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HP I P

[EDIT MENU: [a1phal [£51 > Cheek 1 Send"SET
PROGRAM: P i= 3 Define 2 Send "READ
:Send("CONNECT 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

R _Send "CONNECT RV"

9 Send "DISCONNECT RV"

CONNECT RV

Kommando: CONNECT RV

Kommandosyntax: | CONNECT RV [MOTORS]

Koda Send "CONNECT RV"

Sl Send "CONNECT RV MOTORS"

Intervall: Ej tillampligt

Beskriv: Kommandot “CONNECT RV” konfigurerar programvaran till
Tl-Innovator™ Hub for att fungera med Tl-Innovator™
Rover.
Anslutningar etableras till Rover-komponenterna (tva
motorer, tva avkodare, ett gyroskop, en RGB LED och en
fargsensor). Kommandot nollstéller ocksa de olika
rakneverken och sensorvardena. Parametern "MOTORS”
konfigurerar endast motorerna och tillater direkt styrning av
dem utan annan kringutrustning.

Resultat: Ansluter Rover till TI-innovator™ Hub.
Anslutningar upprattas till motordrivenheten, fargsensorn,
gyroskopet, savstandsmataren for ultraljud och RGB LED.
Rover &r nu klar att programmeras

Typ av eller Alla Rover-komponenter —tva motorer, tva avkodare, ett

Adresserbar gyroskop, en RGB LED och en fargsensor.

komponent:
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Send "DISCONNECT RV”
SEND(”CONNECT RV”) kommandon

DISCONNECT RV — kopplar bort all kringutrustning fran hubben.

Format: Send(”DISCONNECT RV”)

e Send(”DISCONNECT RV”) CE Riknare TI-Nspire™ CX

NORFAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP
[EDIT MENU: [a.lphal [£5]
PROGRAM: P
:Send("DISCONNECT RV") 1 Drive RV
2 Read RV Sensors
3 RV Seftings
4 Read RV Path
5 RV Color

4 1 Actions

2 Check 1 Send'SET
i= 3 Define 2 Send 'READ

» »

»

»

6 RV Setup »CT-Output :
7 RV Control »CT=Input »
8 Send "CONNECT RV" »
DISCONNECT RV
Kommando: DISCONNECT RV
Kommandosyntax: | DISCONNECT RV
Koda Send "DISCONNECT RV"
Sampel:
DISCONNECT RV
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Kommandot "DISCONNECT RV”avbryter logikanslutningarna
mellan Tl-Innovator™ Hub och TI-Innovator™ Rover.
Kommandot nollstaller ocksa rakneverken och
sensorvardena. Kommandot medger att hubbens port till
kopplingsplattan anvands tillandra komponenter.
Resultat: TI-Innovator™ Hub ar nu logiskt bortkopplad fran TI-
Innovator™ Rover
Typ av eller Ej tillampligt
Adresserbar
komponent:
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Tl-Innovator™ Rover — Datablad for programmerbara
komponenter
Databladen for TI-Innovator™ Rover innehaller foljande: Produktnamn el. nummer, en

kort beskrivning, en produktbild, tekniska data, hur komponenten ansluts till TI-
Innovator™ Hub samt Rover-kommandon med enkla kodexempel.

Enhet

Enhet Kategori

Rover (RV) Tillbehor

Sensorer

Sensorer Kategori

Rotationsavkodare Rorelse- och avstandssensorer
Gyroskop Rorelse- och avstandssensorer
Avstandsmatare for ultraljud Rorelse- och avstandssensorer
Fargsensor Miljésensor

Inbyggd ljusintensitetssensor (pa hubben) Miljésensor

Styrbara utrustningar

Styrbara utrustningar Kategori

Elmotorer Motorer

RGB LED (réd/gron/bla lysdiod) Lysdioder och displayer
Inbyggd hogtalare (pa hubben) Ljudutgang
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Ti-Innovator™ Rover

Rubrik

Datablad for TI-Innovator™ Rover

Tl artikelbenamning

TI-Innovator™ Rover

Kvantitet 1

Ingar i TI-Innovator™ Rover

Beskrivning Tl-Innovator™ Rover ar ett tvahjuligt,
programmerbart robotfordon som fungerar
tillsammans med TI-Innovator™ Hub med Tl
LaunchPad™.

Kategori Tillbehor

Anslutning av hubben

Se: Ansluta Tl-Innovator™ Rover

Monteringsanvisningar

Se: UtforskaTl-Innovator™ Rover

Forsiktighetsatgarder

Se: Allméanna forsiktighetsatgarder

Specifikationer

Se: TI-Innovator™ Rover, installationskrav

Kommandon for
Rover

Sketch-objekt RV

Kommandosyntax
goda Onskad atgird Kodexempel
ampel: . .

Konfigurera hubben for Send "CONNECT RV"
ytterligare kommandon,
exempelvis:
RV Forward 2
RV Left
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Datablad fér Tl-Innovator™ Rover inbyggda rotationsavkodare

Rotary
Encoders
Rubrik Tl-Innovator™ Rover rotationsavkodare
Tl artikelbenamning Inbyggd i TI-Innovator™ Rover
Kvantitet 2 — 1 per hjul
Ingar i TI-Innovator™ Rover
Beskrivning Berdknar linjart avstand genom att avkanna hur

manga varv hjulen tillryggaldgger under
forflyttningen av Rover. Till hjélp vid balansering och
inriktning av hjulen.

Kategori Rorelse- och avstandssensorer

Hub Anslutning inbyggda i Rover

Monteringsanvisningar Ej till lampligt

Forsiktighetsatgarder  Skruva inte bort holjet. Avkodare har vassa kanter
som inte ska exponeras.

Specifikationer Ej till ampligt
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Datablad fér Ti-Innovator™ Rover inbyggt gyroskop

Gyroscope
Rubrik Tl-Innovator™ Rover gyroskop
Tl artikelbenamning Inbyggd i TI-Innovator™ Rover
Kvantitet 1
Ingar i TI-Innovator™ Rover
Beskrivning Berdknar vinkelforandringar och riktning for att styra
orienteringen.
Kategori Rorelse- och avstandssensorer

Hub Anslutning inbyggda i Rover

Monteringsanvisningar Ej till lampligt

Forsiktighetsatgarder  Ej till lampligt

Specifikationer Ej till lampligt
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Datablad fér TI-Innovator™ Rover inbyggda avstdndsmdtare for
ultraljud

Ultrasonic
Ranger
Rubrik Avstandsmatare for ultraljud
Tl artikelbendmning Inbyggd i Rover
Kvantitet 1
Ingar i TI-Innovator™ Rover
Beskrivning Beroringsfri matmodul som avldser avstand fran
hinder i cm.
Kategori Rorelse- och avstandssensorer
Hub Anslutning Inbyggd pa Rover
Monteringsanvisningar Ej till [ampligt
Forsiktighetsatgarder
Specifikationer Mater avstand pa upp till 4 m
Rover
Kommandon
Sketch-objekt RV.RANGER
Kommandosyntax Send(”READ RV.RANGER”)
Koda .
Sampel: Onskad atgard Kodexempel
Ansluter Rover till TI- CONNECT RV

Innovator™ Hub. Detta
etablerar anslutningar med
motordrivningen,
fargsensorn,
gyroskopet,avstandsmataren
for ultraljud och
narhetssensorerna.

Svarar med aktuellt avstand READ RV.RANGER
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Rover
Kommandon

Onskad atgird Kodexempel

fran framkanten pa Rover till Get (R)
ett hinder. Om inget hinder
upptacks rapporteras ett
avstand pa 10,00 meter
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TI-Innovator™ Rover datablad fér inbyggd féirgsensor

Color Sensor

Rubrik Tl-Innovator™ Rover fargsensor

Tl artikelbendmning Inbyggd i Tl-Innovator™ Rover

Kvantitet 1

Ingar i TI-Innovator™ Rover

Beskrivning Bottenmonterad fargsensor som registrerar ytans

farg. Kan ocksa detektera granivaskalan fran svart
(0) till vit (255).

Mater ytans farg. Anvands for att avlasa farger och
exekvera Rover hubbkommandon baserat pa farg.

Kategori Miljésensorer

Hub Anslutning inbyggda i Rover

Monteringsanvisningar Ej till [ampligt

Forsiktighetsatgarder Koppla inte ur kabeln. Om den kopplas ur, se lamplig
positionering enligt ovan.

Specifikationer Ej till 1ampligt

Rover

Kommandon

Sketch-objekt RV.COLORINPUT
RV.COLORINPUT.RED
RV.COLORINPUT.GREEN
RV.COLORINPUT.BLUE
RV.COLORINPUT.GRAY

Kommandosyntax
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Rover
Kommandon

Koda .
Sampel: Onskad atgard Kodexempel

Send "READ
RV.COLORINPUT.RED"

Get (C)
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Datablad for integrerad ljusintensitetsgivare

Light Brightness Sensor =—————>

Rubrik inbyggd ljusintensitetsgivare

Tl artikelbendmning Inbyggd i Hubb

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Inbyggd ljusintensitetsgivare placerad nedtill pa
Hubb. Givaren registrerar ljusintensiteten.

Kategori Miljogivare

Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt

HUB Kommandon
Sketch-objekt BRIGHTNESS
Kommandosyntax Send("READ BRIGHTNESS")

Kodexempel m or a
Onskad atgard Kodexempel
Avldsa den Send ("READ
integrerade BRIGHTNESS")

ljusintensitetsgivaren | get (B)
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Datablad fér TI-Innovator™ Rover inbyggda elmotorer

Motors

Rubrik

TI-Innovator™ Rover motorer

Tl artikelbendmning

Inbyggd i Tl-Innovator™ Rover

Kvantitet 2 — 1 pa varje hjul med elektrisk motor och
roterande avkodare for att avldsa hjulvarv.

Ingar i TI-Innovator™ Rover

Beskrivning Motorer som kan programmeras fér oberoende
drivning av hjulen med varierbar hastighet.

Kategori Motorer

Hub Anslutning

inbyggda i Rover

Monteringsanvisningar Ej till [ampligt
Forsiktighetsatgarder  Ej till lampligt
Specifikationer Ej till lampligt
Rover Send ”SET RV.MOTORS

Kommandon

Sketch-objekt RV.MOTORS

Kommandosyntax

Koda

Sampel: Onskad atgird Kodexempel

Direkt styrning av Send "SET RV.MOTORS"
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Rover
Kommandon

Send ”SET RV.MOTORS

Onskad atgird

Kodexempel

motorer.

[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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Datablad fér TI-Innovator™ Rover inbyggd RGB (Red-Green-Blue)
LED

Q
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Rubrik Tl-Innovator™ Rover inbyggd RGB (Red-Green-Blue)
LED

Tl artikelbenamning Inbyggd i TI-Innovator™ Rover

Kvantitet 1

Ingar i TI-Innovator™ Rover

Beskrivning Lysdiod med oberoende justerbar rod, gron och bla
fargkomponent. Kan producera en mangd olika
farger.

Kategori Lysdioder och displayer

Hub Anslutning inbyggda i Rover

Monteringsanvisningar Ej till lampligt

Forsiktighetsatgarder  Ej till lampligt

Specifikationer Ej till lampligt

Rover
Kommandon

Sketch-objekt RV.COLOR

Kommandosyntax

Koda . .
Sampel: Onskad atgard Kodexempel

Konfigurera lysdiod | Send ("SET RV.COLOR 255
Obs: 0 255")

RV.COLOR stodjer
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Rover
Kommandon

Onskad atgird Kodexempel

samma funktioner
som Hub COLOR-
objekt
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Datablad for integrerad hégtalare

Hégtalare (pd baksidan av Hubb) dr adresserbar som "SOUND" in Hubb kommandostréngar.

Rubrik

Inbyggd hogtalare

Tl artikelbenamning

Inbyggd i Hubb

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ Hubb

Beskrivning Den integrerade hogtalaren ar placerad pa hubbens
baksida. Den omvandlar elektrisk strom till ljud du
kan hora.

Kategori Ljudutgang

Hubb Anslutning integrerad

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Ej tillampligt

HUB Kommandon

Sketch-objekt LJUD (SOUND)

Kommandosyntax Send("SET SOUND ...")
Frekvens i Hertz eller ton (C1, CS1, D2 osv.)
[TID varaktighet i sekunder]

Kodexempel . . .
Onskad atgard Kodexempel
Spela upp ton med Send ("SET SOUND
261,23 Hz 261.23"™)
Berdkna uttrycket Send ("SET SOUND eval
278 (= 256) och (278)")

spela tonen med
den frekvensen
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HUB Kommandon

Onskad atgird

Kodexempel

Berakna uttrycket
278 (= 256) och
spela tonen med
den frekvensen
under 0,25
sekunder

Send ("SET SOUND eval
(278) TIME .25")

Berdkna uttrycket
279 (= 512) och
spela tonen med
den frekvensen
under 0,25
sekunder
(berdkning av 1/4)

Send ("SET SOUND eval
(2729) TIME eval(1l/4)")

Stang av
hogtalaren

Send ("SET SOUND OFF")
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Datablad for 1/O-moduler

Databladen foér TI-Innovator™ I/O-moduler innehaller féljande: Produktnamn och
nummerbeteckning, en kort beskrivning, en produktbild, tekniska data, hur
komponenten ansluts till TI-Innovator™ Hub samt hubbkommandon med enkla
kodexempel.

Felsok problem med din TI-Innovator™ I/O-moduler med dessa testprogram.
Amneslidnkar

e Miljésensorer

e LED och displaysensorer

e Rorelse- och avstandssensorer

e Motorer

e Strom- och signalsensorer
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Miljésensorer

Amneslinkar

Specifikationer for analog ljusgivare

Specifikation for fuktsensor

Temperaturgivare

Specifikation for temperatur- och luftfuktighetssensor

Specifikationer for vattenpump
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Datablad fér analog ljusgivare

Rubrik Analog ljusgivare

Tl artikelbendmning STEMKT/AC/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ 1/O-modulpaket

Beskrivning Givare som reagerar pa omgivningens ljusintensitet.
Kategori Miljogivare

Hubb Anslutning

4-stifts till féljande portar: IN 1, IN 2, IN 3

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Ljusgivarens ledare kan ga av om de bdjs upprepade
ganger

Specifikationer

Maximal spanning: 150, maximal effekt: 100,
omgivningstemperatur: -30~+70,
Vaglangdsmaximum: 540

HUB Kommandon

Sketch-objekt LJUSSTYRKA

Kommandosyntax Send("READ LIGHTLEVEL n")

Kodexempel . . .

Onskad atgard Kodexempel

Anpassa Send ("CONNECT

programmet for att | LIGHTLEVEL 1 TO IN 1")

anvanda

LJUSSTYRKA pa

portIN 1

Avlasa ljusgivaren Send ("READ LIGHTLEVEL
l n )
Get (L)
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Specifikation for fuktsensor

Rubrik Luftfuktighetsgivare
Tl artikelbendmning STEMKT/AC/MM/A

Beskrivning Kanner av markens fuktighet och mater fuktigheten
runt sensorn. Den kan anvandas till att avgora om
vaxterna i en tradgard behover vattnas.

Kategori Miljésensorer

Hub Anslutning 4-stifts till foljande portar: IN 1, IN 2, IN 3

Monteringsanvisningar

Forsiktighetsatgarder Sensorn ar inte hardad mot kontaminering eller
forlangd exponering for vatten och det kan uppsta
elektrolytisk korrosion 6ver sonderna. Denna effekt
kommer att mildras genom att anvdanda 3,3V avIN
1lochIN 2.

Specifikationer Arbetsspanning: 3,3-5 V, Arbetsstrom: 35 mA,
sensor utsignal

Varde i torr jord: 0~ 300, sensor utsignalsvarde i
fuktig jord: 300~700, sensor utsignalsvarde i vatten:
700 ~ 950, PCB-storlek: 2,0 cm X 6,0 cm,
arbetsspanning: 3,35 V, Arbetsstrom: 35 mA,
sensor utsignalsvarde i torr jord: 0~ 300, sensor
utsignalsvarde i fuktig jord: 300~700

Dessa utsignalsvarden ar meningslésa. De kan vara
till en 10-bit ADC.

HUB Kommandon

Sketch-objekt FUKTIGHET

Kommandosyntax

Koda .

Sampel: Onskad atgard Kodexempel
ANSLUT Send "CONNECT
FUKTIGHETSSENSORN | MOISTURE 1 IN 1"
TILLIN 1
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HUB Kommandon

Onskad atgird

Kodexempel

Konfigurera
matomradet till
mellan 0 och 100.
Matomradet ar ett
index och har inga
enheter.

Send "RANGE MOISTURE
1 0 100"

Las sensorn

Send "READ MOISTURE
1"

Get moisture
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Specifikation fér temperatursensor

Temperature Sensor
vi2 ‘@

Rubrik Temperaturgivare

Tl artikelbenamning STEMKT/AC/F

Beskrivning Anvander en termistor for att mata omgivningens
temperatur. Termistorns motstand dndras beroende
pa omgivningens temperatur. Motstandsvardet
andrar uteffekten av en spanningsdelare som mats
med Tl-Innovator™ Hub och konverteras till ett
temperaturvarde som anges i Celsiusgrader.
Arbetsintervallet ar -40 till 125 °C, med en
noggrannhet om 1,5 °C. Denna sensor ar inte
vattentat och kan inte sankas ned i vatten.

Kategori Miljésensorer

Hub Anslutning 4-stifts till féljande portar: IN 1, IN 2, IN 3

Monteringsanvisningar

Forsiktighetsatgarder

Specifikationer Arbetsspanning: 3,3~ 5V
Elektriskt motstand for Thermistor Zero: 100 KQ
Motstandstolerans: + 1 %
Termistor: NCP18WF104FO3RC (NTC)
Nominal B-konstant: 4250 ~ 4299 K
Arbetstemperaturintervall: -40° C till 125 °C
Noggrannhet: + 1,5 °C

HUB Kommandon
Sketch-objekt TEMPERATUR

Kommandosyntax
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HUB Kommandon

Koda .

Sampel: Onskad atgard Kodexempel
Anslut Send "CONNECT
temperatursensorn TEMPERATURE 1 TO IN 1"
till IN 1-porten
Avlas Send "READ TEMPERATURE
temperaturvarde i "
Celsiusgrader fran Get t
sensorn
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Specifikation for temperatur- och luftfuktighetssensor

Rubrik Temperatur- och fuktighetsensor
Tl artikelbendmning STEMKT/AC/HT/A

Beskrivning Temperatur- och luftfuktighetssensor som mater
den relativa fuktigheten i procent och temperatur i
Celsiusgrader.

Kategori Miljésensorer

Hub Anslutning 4-stifts till foljande portar: IN 1, IN 2, IN 3

Monteringsanvisningar

Forsiktighetsatgarder

Specifikationer Insignaler: 3,3V och 5V
Matstrém: 1,3 - 2,1 mA
Matfuktighetsintervall: 20 % - 90 % RH
Mattemperaturintervall: 0 - 50 °C (Celsiusgrader)
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HUB Kommandon

Sketch-objekt DHT

Kommandosyntax Sensorn kanske inte ger korrekta matningar under den
initiala uppvarmingsperioden.

Koda .
Sampel: Onskad atgard Kodexempel

Anslut DHT-sensorn | Send "CONNECT DHT 1 TO
till IN 2-porten IN 2 "

Avlds temperaturen | Send "READ DHT 1
fran DHT-sensorn TEMPERATURE"

Get temperature

Avlas Send "READ DHT 1
luftfuktigheten fran | HUMIDITY"
DHT-sensorn Get humidity
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Specifikationer for vattenpump

Rubrik Vattenpump

Tl artikelbendmning STEMKT/AC/WP/A

Beskrivning Vattenpumpen anvands i projekt som anvander
flytande vatten till bevattning, osv.

Kategori Miljosensorer

Hub Anslutning Anséu'?er till TlI-Innovator™ Hub genom en MOSFET-
modu

Monteringsanvisningar

Forsiktighetsatgarder

Specifikationer Drankbar pump
Plastslang: 45 cm langd
Vajrar: 45 cm langd

HUB Kommandon Se MOSFET-kommandon
Sketch-objekt Ej tillampligt
Den kontrolleras genom en MOSFET-modul.

Kommandosyntax

Koda . .
Sampel: Onskad atgard Kodexempel
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Lysdiod- och displaysensorer
Amneslidnkar

e Specifikationer for vit lysdiod
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Datablad fér vit LYSDIOD

Rubrik Vit ljusdiod

Tl artikelbendmning STEMKT/AC/C

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ 1/O-modulpaket

Beskrivning Vit lysdiod som lyser i alla riktningar

Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning 4-stifts till foljande portar: OUT 1, OUT 2, OUT 3

Monteringsanvisningar Satt i lysdioden i hallaren — den ldngsta ledaren
(benet) &r positiv (anod). Om bada ledarna ar lika
langa ar benet vid diodens platta kant negativ
(katod).

Forsiktighetsatgarder BGj inte ledningarna upprepade ganger. Det kommer
att férsvaga tradarna och kan fa dem att brytas.

Specifikationer Arbetsspanning: 3,3 V/5 V, Ljusfarg: Vit

HUB Kommandon
Sketch-objekt Lysdiod

Kommandosyntax Send("SET LED 1 TO ON/OFF [[BLINK| TOGGLE] frekvens]
[[TIME] sekunder]")

Kodexempel " o n
Onskad atgard Kodexempel

Anpassa Send ("CONNECT LED 1 TO
programmet foratt | OUT 1")

anvanda LYSDIOD
pa port OUT 1

Sla pa lysdiod Send ("SET LED 1 ON")
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HUB Kommandon

Onskad atgird

Kodexempel

Stdnga av lysdiod

Send ("SET LED 1 OFF")

Sla pa extern
LYSDIOD under 5
sekunder

Send ("SET LED 1 TO ON
TIME 5")

Sla pa extern
lysdiod och lat den
blinka med 2 Hz (2
ggr per sekund)
under 5 sekunder

Send ("SET LED 1 TO ON
BLINK 2 TIME 5")
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Rérelse- och avstdndssensorer
Amnesliankar

e Specifikation for magnetfaltsensorer (Halleffekt)

e Datablad for avstandsgivare for utraljud
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Specifikation for magnetfiltsensorer (Halleffekt)

Rubrik Hallelement

Tl artikelbenamning STEMKT/AC/HS/A

Beskrivning Mater det magnetiska faltet runt sensorn med
Halleffekten.

Sensorn rapporterar ett lagt varde i ndrvaro av ett
magnetiskt falt och ett hogt varde i dess franvaro.
Detta kan anvandas for att upptacka nar en magnet
ar nara sensorn.

_?
Kategori Rorelse- och avstandssensorer
Hub Anslutning 4-stifts till foljande portar: IN 1, IN 2, IN 3
Monteringsanvisningar
Forsiktighetsatgarder
Specifikationer Matt: 130 mm x 90 mm x 9,5 mm
Vikt: GW 6 g

HUB Kommandon

Sketch-objekt ANALOG.IN

Kommandosyntax

Koda . .

Sampel: Onskad atgard Kodexempel
Anslut Send "CONNECT
Halleffektsensorn ANALOG.IN 1 TO IN 3"
till IN3-porten
Lds av det Send "READ ANALOG.IN
magnetiska faltets i
vdrde som Get m
rapporteras av
sensorn
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Datablad fér avstandsgivare fér ultraljud

Rubrik Avstandsmadtare via ultraljud

Tl artikelbendmning STEMKT/AC/E

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ avstandsgivarmodul for ultraljud

Beskrivning Beroringsfri matmodul som avldser avstand fran
givaren i meters.

Kategori Rorelse- och avstandsgivare

Hubb Anslutning 4-stifts till foljande portar: IN 1, IN 2

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Séljs separat, ingar inte i I/O-modulpaketet

Specifikationer Arbetsspanning: 3,3-5 V, Arbetsstrom: 15 mA,
Ultraljudfrekvens: 42 kHz, Matomrade: 3-400 cm,
Upplosning: 1 m, Utgang: PWM

HUB Kommandon

Sketch-objekt RANGER

Kommandosyntax Send("READ RANGER n")

Get(R)
Kodexempel m or a
Onskad atgard Kodexempel
Anpassa Send ("CONNECT RANGER 1
programmet foratt | TO IN 1")
anvanda
AVSTANDSGIVARE
pa port IN 1
Avlasa Send ("READ RANGER 1")
avstandsgivaren for | get (R)
ultraljud
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Motorer
Amneslinkar

e Specifikationer fér servomotor

e Datablad fér vibrationsmotor
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Datablad fér servomotor

Rubrik Servomotor

Tl artikelbendmning STEMKT/AC/D

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ 1/O-modulpaket

Beskrivning Kontinuerligt roterande servomotor med utvaxling
och statusaterforing; anvands i drivsystem for
robotar.

Kategori Motorer

Hubb Anslutning 4-stiftskabel bara till denna port: OUT 3

Monteringsanvisningar Montera en véaxel ovanpa servomotorn med hjalp av
en av de medfdljande skruvarna.

Forsiktighetsatgarder Anvanda en extra stromkalla. Hall inte i
servomotorns axel medan den roterar. Rotera heller
inte servomotorn fér hand.

Specifikationer Arbetsvarvtal: 110 rpm (4,8 V), 130 rpm (6 V);
Stoppmoment: 1,3 kg.cm (4,8 V), 1,5 kg.cm (6 V);
Arbetsspanning: 4,8-6 V

HUB Kommandon

Sketch-objekt SERVO

Kommandosyntax Send("SET SERVO n TO [CW/CCW] hastighet [[TIME]
sekunder] -- hastighet fran -100 till 100, CW/CCW
(medurs/moturs) valfritt, CCW om hastighet <0, annars
CW om inte nyckelord CW/CCW har angivits,
TIME valbar, i sekunder, forval=1 sekund (for
kontinuerligt servo)

(CW/CCW kravs om TIME/sekunder INTE &r angivet.)
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HUB Kommandon

Kodexempel

Onskad atgird Kodexempel

Anpassa Send ("CONNECT SERVO 1

programmet for att | TO OUT 3")

anvinda SERVO pa

port OUT 3

Satt SERVO till Send ("SET SERVO 1 CCW

moturs rotation 100 2™)

(CCW) med full

(100 %) hastighet

under 2 sekunder.

Satt SERVO till Send ("SET SERVO 1 CW

medurs (CW) 50")

rotation med halv

(50 %) hastighet

under 1 sekund

(varaktighet forvald

om den inte anges)

Stang av SERVO Send ("SET SERVO 1
ZERO")
eller
Send ("SET SERVO 1
STOP"™)
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Datablad fér vibrationsmotor

Rubrik Vibrationselement

Tl artikelbendmning STEMKT/AC/B

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ 1/O-modulpaket

Beskrivning Myntformad motor som vibrerar nar logisk ingang ar
HOG.

Kategori Motorer

Hubb Anslutning

4-stifts till féljande portar: OUT 1, OUT 2, OUT 3

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Anvanda en yttre stromkalla

Specifikationer

Arbetsspdnning: 3,0-5,5 V, Styrning: Logisk niva
(motorn slas pa vid HOG niva. Motorn sténgs av vid
LAG niva)., Méarkhastighet: 9 000 rpm

HUB Kommandon

Sketch-objekt VIB.MOTOR

Kommandosyntax Send("SET VIB.MOTOR 1 TO pwm") — pwm fran O till 255

Kodexempel . . .
Onskad atgard Kodexempel
Anpassa Send ("CONNECT
programmet fér att | VIB.MOTOR 1 TO OUT 1")
anvanda
ANALOG.OUT pa
port OUT1
Stanga av Send ("SET VIB.MOTOR 1
vibrationsmotor TO 0")
Sla pa Send ("SET VIB.MOTOR 1
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HUB Kommandon

Onskad atgird

Kodexempel

vibrationsmotor
med full effekt

TO 255")

Sla pa
vibrationsmotor
med halv effekt

Send ("SET VIB.MOTOR 1

TO 128")
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Strém- och signalsensorer
Amneslidnkar

e MOSFET
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Specifikation for MOSFET

Rubrik MOSFET
Tl artikelbendmning STEMKT/AC/MOSFET/A

Beskrivning Later dig kontrollera hogeffektprojekt med TI-
Innovator™ Hub. Den anvands vanligen till att
kontrollera DC-motorer och pumpar. Den kan inte
anvandas med AC-stromtillbehor.

MOSFETtillater att anslutningen mellan en extern
stromkalla som AA-batterier att stromférsorja
motorn och ger Tl-Innovator™ Hub kontroll 6ver
motorns hastighet.

Detta later Tl-Innovator™ Hub kontrollera
hogeffektenheten utan att direkt tillfora strom till
enheten.

Stromfoérsorjningens positiva stift ar anslutet till (+)
pa skruvkldmmanoch det negativa stiftet till (-) pa
skruvklamman. Enhetens positiva stift ar anslutet till
UT-skruvklamman och enhetens negativa stift ar
anslutet till GND-skruvklamman.

Kategori

Hub Anslutning Arbetsspanning: 5V, Vin: 5~ 15V
MOSFET modell: CJQ4435

Monteringsanvisningar

Forsiktighetsatgarder Indirekt stod for stift.

Specifikationer

HUB Kommandon
Sketch-objekt

Kommandosyntax MOSFET kan anslutas till UT 1, UT 2, eller UT 3. Enheten
kommer dock inte att stdngas av helt nar UT 3 anvands.
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HUB Kommandon

Det rekommenderas att undvika anvandning av UT 3.

Koda . .

Sampel: Onskad atgard Kodexempel
Anslut MOSFET till Send "CONNECT
UT 1-porten ANALOG.OUT 1 TO oUT 1"
Kontrollera den Send "SET ANALOG.OUT 1
anslutna 128 TIME 3"
motorn/pumpen
vid 50 % hastighet i
3 sekunder
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Datablad for Tl-Innovator™ kopplingsplatta

Databladen foér TI-Innovator™ I/O-moduler innehaller féljande: Produktnamn och
nummerbeteckning, en kort beskrivning, en produktbild, tekniska data, hur
komponenten ansluts till TI-Innovator™. HubbOch enkla kodexempel.

Amneslinkar

Komponenter och stift for kopplingsplattan
Miljogivare

Lysdioder och displayer

Motorer

Effekt- och signalstyrning

Passiva komponenter
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Komponenter och stift for kopplingsplattan

Har foljer en lista 6ver alla komponenter i vart kopplingsplattepaket och anvandbara

stift for varje komponent.

Komponent Anvands med kontaktstift
1 kopplingsplatta Ej tillampligt

Hane-hona kopplingstradar for Ej tillampligt
kopplingsplatta 10-pack

Hane-hane kopplingstradar for Ej tillampligt
kontaktplatta 40-pack

5 gréna lysdioder BB 1-10

10 roda lysdioder BB 1-10

2 RGB (réd/gron/bla) lysdioder BB 8-10

10 Motstand 100 ohm Ej tillampligt

10 Motstand 1 kohm Ej tillampligt

10 Motstand 10 kohm Ej tillampligt

10 Motstand 100 kohm Ej tillampligt

10 Motstand 10 Mohm Ej tillampligt

1 Diod BB 1-10

1 Termistor BB 5,6,7 (analog ingang kravs)

1 Enpolig skjutomkopplare

BB 1-10

1 attapolig mikrobrytare (DIP)

BB 1-10 (digital ingang)

1 resistor 8 100 ohms motstand (SIP) Ej tillampligt
1 Potentiometer med ratt BB 5,6,7
1 Kondensator 100 pF Ej tillampligt
1 Kondensator 10 uF Ej tillampligt
1 Kondensator 1 uF Ej tillampligt
1 7-segments display BB 1-10

1 Liten likstromsmotor

BB 1-10 (anvander digital signal for att
generera programvarans PWM)

2 TTL effekt-MOSFET

BB 1-10

1 Tl analog temperaturgivare

BB 5,6,7 (analog ingang kravs)

1 Synlig ljusgivare

BB 5,6,7 (analog ingang kravs)

1 Batterihallare 4 st AA

Ej tillampligt
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Komponent Anvinds med kontaktstift

1 Infrardd mottagare BB 1-10 (digital ingang)

1 Infrardd séndare BB 1-10 (digital utgang)
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Miljégivare
Amneslinkar

e Datablad for termistor
e Datablad for Tl analog temperaturgivare

e Datablad for ljusgivare for synligt ljus
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Datablad for termistor

£

Rubrik Termistor

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/THERM/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Motstand vars resistans dndras beroende pa
temperaturen. Anvands for matning och styrning.

Kategori Miljogivare

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Ingen polaritet

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer

Resistans i Ohm vid 25 °C: 10 k, resistans tolerans:
+1 %, B-varde tolerans: 1 %, arbetstemperatur: -
40-125 °C, effekt max: 7,5 mW

HUB Kommandon

Sketch-objekt THERMISTOR

Kommandosyntax Send("READ THERMISTOR n")

Kodexempel

Onskad atgird

Kodexempel

Konfigurera
programmet for
anvandning av
THERMISTOR pa
stift BB 1

Send ("CONNECT
THERMISTOR 1 TO BB 1")

Avlasa termistor

Send ("READ THERMISTOR
1")
Get (T) :Disp T
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Datablad fér Tl analog temperaturgivare

P

Rubrik Tl analog temperaturgivare

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/TEMPSN/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Givare som ger en spdanning som ar proportionell
mot omgivningstemperaturen inom omradet -55 till
130 °C.

Kategori Miljogivare

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Ej tillampligt

Specifikationer

Noggrannhet vid +30 °C: 2,5 °C (max)
Noggrannhet vid +130 °C och -55 °C: +3.5 till +3,8 °C
(max)

Stromfoérsorjningens spanningsomrade: +2,4 V till

45,5V

Stromforlust 10 pA (max),icke linjart forh. 0,4 %
(typ), utgangsimpedans 160 Q (max), lastreglering
OuA < IL< +16pA

Se: Detaljerad teknisk dokumentation.

HUB Kommandon

Sketch-objekt TEMPERATURE

Kommandosyntax Send("READ TEMPERATURE n")

Kodexempel m or a
Onskad atgard Kodexempel
Konfigurera Send ("CONNECT
programmet for TEMPERATURE 1 TO BB
anvandning av 1im)
TEMPERATURE pa
stift BB 1
Avlasa Send ("READ TEMPERATURE
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HUB Kommandon

Onskad atgird Kodexempel

temperaturgivaren 1Y)
Get (T):Disp T
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Datablad fér ljusgivare for synligt ljus

Rubrik Ljusgivare for synligt ljus

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/LHTSEN/A

Kvantitet 1

Ingari Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Givare som ger omgivande ljusintensitet.
Kategori Miljogivare

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer

HUB Kommandon

Sketch-objekt LIGHTLEVEL eller ANALOG.IN

Kommandosyntax Send("READ LIGHTLEVEL n")

Kodexempel Onskad atgard Kodexempel
Anpassa Send ("CONNECT

programmet for att
anvanda LIGHT
LEVEL pa stift BB4

LIGHTLEVEL 1 TO BB 4")

Avlasa ljusgivaren

Send ("READ LIGHTLEVEL
1")
Get (L) :Disp L
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Lysdioder och displayer

Amneslinkar

Datablad for gron lysdiod

Datablad fér RGB (réd-gron-bla) lysdiod
Datablad fér rod lysdiod

Datablad for diod

Datablad for 7-segments display
Datablad for infrar6d mottagare

Datablad for infrarod séandare
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Datablad for grén lysdiod

Rubrik Gron lysdiod

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/LED/A

Kvantitet 5

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Lysdiod som avger gront ljus nar strom passerar
genom den.

Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Langre ben (ledare) ar positiv (anod). Om bada
ledarna ar lika Ianga ar benet vid diodens platta
kant negativ (katod).

Forsiktighetsatgarder

Satt inte lysdiodens ledare direkt i hubbens kontakt
till kontaktplattan. Montera komponenterna pa
kopplingsplattan och anvand de medfdljande
kopplingstradarna for att ansluta komponenterna pa
kopplingsplattan till hubben.

Specifikationer

Spanning — fram (Vf) (Typ): 2,1V, Strom — test: 10
mA, betraktningsvinkel: 36°, typ av montering:
Genom hal.

HUB Kommandon

Sketch-objekt LED eller DIGITAL.OUT

Kommandosyntax Send("SET LED i [TO] 0-255 [[BLINK| TOGGLE] frekvens]
[[TIME] sekunder]")

Kodexempel

Onskad atgird Kodexempel

Send ("SET LED 1 TO
ON")

Send ("SET LED 1 TO
OFE™)

Send ("SET LED 1 TO ON

327 Datablad for Tl-Innovator™ kopplingsplatta



HUB Kommandon

Onskad atgird Kodexempel

TIME 5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO OFE")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 TO ON TIME 5")
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Datablad fér RGB (réd-grén-bla) lysdiod

Rubrik RGB (réd/gron/bla) lysdiod

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/LED/B

Kvantitet 2

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Lysdiod med oberoende justerbar rod, gron och bla
fargkomponent. Kan producera en mangd olika
farger.

Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Satt inte lysdiodens ledare direkt i hubbens kontakt
till kontaktplattan. Montera komponenterna pa
kopplingsplattan och anvand de medféljande
kopplingstradarna for att ansluta komponenterna pa
kopplingsplattan till hubben.

Specifikationer Ej tillampligt

HUB Kommandon

Sketch-objekt RGB-diod

Kommandosyntax Send("SET RGB 1 TOrgb") - r = r6tt varde, g = gront
varde, b = blatt varde
Send("SET RGB 1 TO r g b [[BLINK| TOGGLE] frekvens]
[[TIME] sekunder]")

Kodexempel . . .
Onskad atgard Kodexempel
Konfigurera lysdiod | Send ("SET RGB 1 ON ON
OFF™)
Send ("SET RG 1 255 128
Oll)

Send ("SET RGB 1 255
128 0 TIME 10")
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HUB Kommandon

Onskad atgird Kodexempel

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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Datablad for réd lysdiod

e

Rubrik Rod lysdiod

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/LED/C

Kvantitet 10

Ingari Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Lysdiod som avger rétt ljus nar strém passerar
genom den.

Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Langre ben (ledare) ar positiv (anod). Om bada
ledarna ar lika langa ar benet vid diodens platta
kant negativ (katod).

Forsiktighetsatgarder

Satt inte lysdiodens ledare direkt i hubbens kontakt
till kontaktplattan. Montera komponenterna pa
kopplingsplattan och anvand de medfdljande
kopplingstradarna for att ansluta komponenterna pa
kopplingsplattan till hubben.

Specifikationer

Spanning — fram (Vf) (Typ): 2 V, Strom — test: 10
mA, betraktningsvinkel: 60°, typ av montering:
Genom hal

HUB Kommandon

Sketch-objekt LED eller DIGITAL.OUT
Kommandosyntax Send("SET LED n ...")
PA/AV

[BLINK frekvens]
[TIME varaktighet]

Kodexempel

Onskad atgird Kodexempel

Konfigurera lysdiod | Send ("SET LED 1 TO
ONH)
Send ("SET LED 1 TO
OFF")

Send ("SET LED 1 TO
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HUB Kommandon

Onskad atgird Kodexempel

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")
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Datablad for diod

1% »
Rubrik Diod
Tl artikelbendmning STEMEE/AC/DIO/A
Kvantitet 1
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Tillater att en elektrisk strom passerar i en riktning
medan den blockerar strém i motsatt riktning.
Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Ledaren vid det gra bandet ar katod (negativ)

Forsiktighetsatgarder

Ej tillampligt

Specifikationer

Spanning — DC back (Vr) (max): 100 V, strom —
likriktad genomsnitt (1ag): 200 mA, spanning — fram
(Vf) (Max). Om: 1V vid 10 mA, hastighet: Liten
signal =< 200 mA (lag), alla hastigheter, strom —
omvant lackage vid Vr: 5 pA vid 75 V, kapacitans vid
Vr, F: 4 pF vid OV, 1 MHz, arbetstemp. — Forbindelse:
-65-175 °C
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Datablad for 7-segments display

Rubrik 7-segments display

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/DISP/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning En uppsattning av lysdioder som arrangerats sa att

de kan visa siffror och vissa bokstaver. Det finns
aven en lysdiod for decimalpunkt.

Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer 20 mA max per segment, Vf:2 V

HUB Kommandon
Sketch-objekt DIGITAL.OUT
Kommandosyntax Send("SET DIGITAL.OUT nON") -n=1till 7

Kodexempel .. . .
Onskad atgard Kodexempel
Konfigurera For (N, 1, 7)
programmet fér Send ("CONNECT
anvéndning av 7 DIGITAL.OUT eval (N) TO
DIGITAL.OUT pa BB eval (N)")

stiften BB 1-7 Send ("SET DIGITAL.OUT

eval (N) ON")
End
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Datablad fér infraréd mottagare

i

Rubrik Infrar6d mottagare

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/REC/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Sida som utsander infrarott ljus, avsedd att paras
ihop med LTR-301 fototransistor.

Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Effektspridning: 100 mW, framatstrom topp: 3 A
med 300 x 1 us pulser per sekund, kontinuerlig
framstrom: 50 mA, omvand spanning: 5V,
framspanning: 1,2 V, arbetstemperaturomrade: -55—
100 °C, toppvaglangd: 940 nm, betraktningsvinkel:
40°

HUB Kommandon

Sketch-objekt DIGITAL.IN

Kommandosyntax Send("READ DIGITAL.IN n")

Kodexempel . . .
Onskad atgard Kodexempel

Send ("CONNECT
DIGITAL.IN 1 TO BB 2")

Send ("READ DIGITAL.IN
1")
Get (D) :Disp D
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Datablad fér infraréd séndare

Rubrik Infraréd sdandare

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/TRANS/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Sida med avkdnnande IR-fototransistor, avsedd att
paras ihop med LTE-301 infrardd sandare.

Kategori Lysdioder och displayer

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Effektspridning: 100 mW, Kollektor-emitter
spanning: 30V, Emitter-kollektor spanning: 5V,
arbetstemperatur: -40-85 °C, lagringstemperatur: -
55-100 °C

HUB Kommandon
Sketch-objekt DIGITAL.OUT
Kommandosyntax Send("SET DIGITAL.OUT n ON")

Kodexempel R .r .
Onskad atgard Kodexempel

Send ("CONNECT
DIGITAL.OUT 1 TO BB
5")

Send ("SET DIGITAL.OUT
1 ON")
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Motorer

Datablad for liten DC MOTOR

Rubrik Liten likstromsmotor

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/MOTOR/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Motor som omvandlar likstrom till mekanisk energi.
Kategori Motorer

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Ej tillampligt

Specifikationer

Nominell spanning: 4,7 V, arbetsspanning: 2,0-5,5V,
ingen belastningshastighet: 19 900 r/min, ingen
laststrom: 0,11 A, vid maximalt vridmoment: 0,14
mNm (1,4 gcm), vid maximal uteffekt: 0,23W,
stoppmoment: 0,7 mNm (7,1 gcm), stoppstrom:
0,42 A

HUB Kommandon

Sketch-objekt LIKSTROMSMOTOR

Kommandosyntax Send("SET DCMOTOR n TO frekvens [arbets [TIME]
sekunder]")

frekvens — 1 till 500 Hz arbete — 1 till 99%
arbetscykel (férval: 50 %)
sekunder = 1 s forval

Kodexempel

Onskad atgard Kodexempel

Send ("SET DCMOTOR 1 TO
50 TIME 5")
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Effekt- och signalstyrning
Amneslankar

e Datablad for SPDT skjutomkopplare

e Datablad for 8-vags mikrobrytare (DIP)

e Datablad fér Sats med 8 st 100 Ohms motstand (SIP)
e Datablad for TTL effekt-MOSFET
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Datablad fér SPDT skjutomkopplare

Rubrik SPDT skjutomkopplare

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/SWIT/A

Kvantitet 1

Ingari Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Enpolig, tvavagsstrombrytare. Skjut strombrytarens
knapp fram och tillbaka for att sla pa och sténga av
brytaren.

Kategori Effekt- och signalstyrning

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt
Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt
Specifikationer 30V, 200 mA

HUB Kommandon

Sketch-objekt STROMBRYTARE

Kommandosyntax Send("READ SWITCH n")

Kodexempel m or a
Onskad atgard Kodexempel
Konfigurera Send ("CONNECT SWITCH 1
programmet for TO BB 1")
anvandning Send ("READ SWITCH 1")
av STROMBRYTARE .
e Get (T) :D T
pé stift BB 1 G 8RR
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Datablad fér 8-polig mikrobrytare (DIP)

Rubrik 8-positioners mikrobrytare (DIP)

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/SWIT/B

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Det finns 8 skjutomkopplare som anvands for att

anpassa beteendet for kretsens komponenter i
specifika situationer.

Kategori Effekt- och signalstyrning

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt
Specifikationer '0.100", 100 mA, 20V DC

HUB Kommandon
Sketch-objekt DIGITAL.IN

Kommandosyntax Send("READ DIGITAL.IN n") -n=1till 8
eller
Send("READ SWITCHn") - n=1till 8

Kodexempel .

Onskad atgard Kodexempel

For (N, 1, 8)
Konfigurera Send ("CONNECT SWITCH
programmet for eval (N) TO BB eval (N)
anvandning av 8 ")
brytare pa stiften Send ("READ SWITCH eval
BB1-8 (N) ")

Get (S) :Disp S

End
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Datablad fér paket med 8 st 100 ohms motstdnd (SIP)

Fa o
= T
2 — bl 1
& AT
T ey
o

Py
Rubrik Paket med 8 st 100 ohms motstand (SIP)
Tl artikelbendmning STEMEE/AC/RES/E
Kvantitet 1
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Paket med 8 st 100 ohms motstand (SIP) for
anvandning med 8-polig DIP-brytare.
Kategori Effekt- och signalstyrning
Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Bussekvens
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Datablad for TTL effekt-MOSFET

i
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Rubrik TTL effekt-MOSFET
Tl artikelbendmning STEMEE/AC/MOSFET/A
Kvantitet 2
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Transistor som anvands for att forstarka eller vaxla

elektroniska signaler.
Kategori Effekt- och signalstyrning

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Anslut G-GATE till BB-stiftet pa Tl-Innovator™:-
hubben, D-DRAIN till lasten som ska styras (t.ex. DC-
motor) och S-SINK till jord.

Forsiktighetsatgarder

Koppla omedelbart bort batteriet om MOSFET-
transistorns plat blir varm under anvandning och
kontrollera alla anslutningar.

Specifikationer

stodjer 100 A

HUB Kommandon

Sketch-objekt RELAY

eller

ANALOG.OUT

Kommandosyntax Send("SET RELAY n TO ON/OFF [[TIME] sekunder]")

eller

Send("SET ANALOG.OUT n TO 0-255/0ON/OFF [[BLINK]
frekvens] [[TIME] sekunder]")

Kodexempel Obs: En MOSFET kan antingen anvdndas som PA/AV
styrning (RELA) eller for mer detaljerad styrning
(ANALOG.OUT)
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HUB Kommandon

Onskad atgird Kodexempel

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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Passiva komponenter
Amneslidnkar

e Tillbehor

e Kopplingsplatta

e Kondensatorer

e Motstand
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Tillbehér

Hane-hane kopplingstrad for kontaktplatta 40-pack

Rubrik Hane-hane kopplingstrad for kontaktplatta 40-pack

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/CABKT/A

Kvantitet 40
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Hane-hane kopplingstradar for anslutning av

komponenter pa kopplingsplattan.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Traden kan ga av om den bojs upprepade ganger

Specifikationer Hane-hane
40-pack, 20 cm

Hane-hona kopplingstrad for kontaktplatta 10-pack

Rubrik Hane-hona kopplingstrad for kontaktplatta 10-pack

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/CABKT/B

Kvantitet 10

Ingari Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
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Rubrik Hane-hona kopplingstrad for kontaktplatta 10-pack

Beskrivning Hane-hona-byglingskablar for anslutning av
komponenter pa kopplingsplattan.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Traden kan ga av om den bojs upprepade ganger

Specifikationer

Hane till hona
10-pack, 20 cm

Datablad for hallare fér 4 AA-batterier

|- A vy

Rubrik Batterihallare 4 st AA

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/BATHLD/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Batterihallare for 4 AA-batterier med fértennade
fasta kontaktledningar for enkel anslutning till
kopplingsplattan.

Kategori Tillbehor

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Ej tillampligt

Specifikationer

BHC-341-1A med ledningstradar 150 mm, skalade o
fértennade: 5 mm +/-1 mm, UL1007, AWG 26
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Datablad for kopplingsplatta

Rubrik Kopplingsplatta

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/BRDBD/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Plattform for anslutning av elektroniska

komponenter i ett projekt genom att fora in
komponenternas ledningar och byglingskablar i
anslutningsstift.

Kategori Kopplingsplatta

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Anslut inte de positiva och negativa ledningarna for
en stromkalla till samma grupp av 5 stift pa
kopplingsplattan. Det kan skada kopplingsplattan och
stromkallan. Verifiera korrekt polaritet: Nar du
ansluter kopplingsplattan till hubben. Vid anslutning
av komponenter som ar kansliga for polaritet,
exempelvis lysdioder och TTL effekt-MOSFET.

Se dven: Tl-Innovator™ hubbportar och stift for
kopplingsplattan

Specifikationer 45,7x35,6x9,4 mm, 170 tie-point, POM-plast (150
°C), runt hal, med 2 st skruvar
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Kondensatorer

Datablad for kondensator 100 uF

&
Rubrik Kondensator 100 uF
Tl artikelbendmning STEMEE/AC/CAP/A
Kvantitet 1
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Kondensator som tillfalligt lagrar en elektrisk
laddning pa upp till 100 pF.
Kategori Kondensatorer

Hubb Anslutning

Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar

Langre ben (ledare) ar positiv (anod). Om bada
ledarna ar lika Ianga, ar ledaren vid det fargade
bandet pa hdljet den negativa ledaren (katod).

Forsiktighetsatgarder

Ej tillampligt

Specifikationer

Kapacitans: 100 uF, tolerans: +20 %, Markspanning:
16V

Datablad for kondensator 10 pF

L 4

Rubrik Kondensator 10 pF

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/CAP/B

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Kondensator som tillfalligt lagrar en elektrisk
laddning pa upp till 10 pF.

Kategori Kondensatorer
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Rubrik Kondensator 10 pF

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Langre ben (ledare) ar positiv (anod). Om bada
ledarna ar lika Ianga, ar ledaren vid det fargade
bandet pa hdljet den negativa ledaren (katod).

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Kapacitans: 10 uF, Tolerans: £20 %, Markspanning:
16V

Datablad for kondensator 1 pF

>

Rubrik Kondensator 1 puF

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/CAP/C

Kvantitet 1
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Kondensator som tillfalligt lagrar en elektrisk

laddning pa upp till 1 pF.

Kategori Kondensatorer

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Langre ben (ledare) &r positiv (anod). Om bada
ledarna ar lika langa, ar ledaren vid det fargade
bandet pa holjet den negativa ledaren (katod).

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Kapacitans: 1 uF, Tolerans: £20 %, Markspanning: 16
\Y
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Motstdnd

Datablad for motstand 100 Ohm

-

Rubrik Motstand 100 Ohm

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/RES/A

Kvantitet 10
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Motstand som ger resistansen 100 ohm i en krets.

Fargkod: brun, svart, brun.

Kategori Motstand

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ingen polaritet

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Resistans (Ohms): 100, tolerans: +5 %, effekt
(Watt): 0,5 W, 1/2 W, temperaturkonstant: 0/ -400
ppm/°C, arbetstemperatur: -55-155 °C

Datablad for motstand 1 kOhm

-
i A

&

Rubrik Motstand 1 kOhm

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/RES/B
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Rubrik Motstand 1 kOhm

Kvantitet 10
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Motstand som ger resistansen 1 kOhm i en krets.

Fargkod: brun, svart, bla.

Kategori Motstand

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ingen polaritet

Forsiktighetsatgarder Ej tillampligt

Specifikationer Resistans (Ohms): 1 k, tolerans: +5 %, effekt (Watt):
0,5W, 1/2 W, temperaturkonstant: 0/ -400 ppm/°C,
arbetstemperatur: -55—-155 °C

Datablad fér motstand 10 kOhm

& QR

Rubrik Motstand 10 kOhm

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/RES/C

Kvantitet 10
Ingari Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Motstand som ger resistansen 10 kOhm i en krets.

Fargkod: brun, svart, orange.

Kategori Motstand

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ingen polaritet

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Resistans (Ohms): 10 k, tolerans: 5 %, effekt
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Rubrik Motstand 10 kOhm

(Watt): 0,5 W, 1/2 W, temperaturkonstant: 0/ -400
ppm/°C, arbetstemperatur: -55-155 °C

Datablad for motstand 100 kOhm

D %

Rubrik Motstand 100 kOhm

Tl artikelbendmning STEMEE/AC/RES/D

Kvantitet 10
Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Motstand som ger resistansen 100 kOhm i en krets.

Fargkod: brun, svart, gul.

Kategori Motstand

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ingen polaritet

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Resistans (Ohms): 100 k, tolerans: +5 %, effekt
(Watt): 0,5 W, 1/2 W, temperaturkonstant: 0/ -400
ppm/°C, arbetstemperatur: -55-155 °C

Datablad for motstand 10 MOhm

“e
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Rubrik Motstand 10 Mohm

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/RES/F

Kvantitet 10
Ingari Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket
Beskrivning Motstand som ger resistansen 10 MOhm i en krets.

Fargkod: brun, svart, bla.

Kategori Motstand

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ingen polaritet

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer Resistans (Ohms): 10 Mohm, tolerans: =5 %, effekt
(Watt): 0,5 W, 1/2 W, temperaturkonstant: 0/ -400
ppm/°C, arbetstemperatur: -55-155 °C

Datablad for potentiometer med ratt

Rubrik Potentiometer med ratt

Tl artikelbenamning STEMEE/AC/POTEN/A

Kvantitet 1

Ingar i Tl-Innovator™ kopplingsplattepaket

Beskrivning Ett variabelt motstand for att &ndra motstandet i en
krets.

Kategori Motstand

Hubb Anslutning Kopplingsplattekrets

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder  Ej tillampligt

Specifikationer 1varv, 10 k
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HUB Kommandon

Sketch-objekt POTENTIOMETER

Kommandosyntax Send("READ POTENTIOMETER n")

Kodexempel - By
xemp Onskad atgard Kodexempel
Avldsa Send ("READ
potentiometer POTENTIOMETER 1")

Get (P) :Disp P
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TI-SensorLink Adapter
Vad dr en TI-SensorlLink-adapter?

TI-SensorLink Adapter &r ett tillbehor till TI-Innovator™ Hub som stdder anvandning av
Vernier analoga sensorer med hubben. TI-SensorLink utokar MINT-projektens
mojligheter genom att ansluta Vernier Sensorer till TI-SensorLink, och sedan till TI-
Innovator™ Hub.

Obs: TI-SensorLink ar inte en l6sning for datainsamling. USB-anslutna prober eller TI-
Nspire™ Labbvagga ar battre |osningar till ren datainsamling och analys.

TI-SensorLink — industriell design och markning

Toppvy av TI-SensorLink Adapter.

=
TI-S-ensoEJ_ink

i) Texas INSTRUMENTS

Framvy — Port for anslutning av prober och sensorer

Bakvy — Port for anslutning till Hub

Bottenvy - identifikationsetikett.

education.ti.com

CER

HECHO EN FILIPINAS

1
MADE IN PHILIPPINES
FABRICADO NAFILIPINAS
FABRIQUE AUX PHILIPPINES
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Lampliga Vernier Analoga Sensorer

Vi stoder officiellt dessa fyra Vernier analoga sensorerna med TI-SensorLink.

Modul Portar Bild Exempelkod till TI-
SensorLink
Temperatursond TI-SensorLink Anslut till:
i rostfritt stal ; ®» Send "CONNECT
\ - . VERNIER 1 TO IN1 AS

TEMPERATURE"

Send "READ VERNIER
1"

Get T

pH-sensor TI-SensorLink

Anslut till:

Send "CONNECT
VERNIER 2 TO IN2 AS
PH"

Send "READ VERNIER
2"

Get P

Anslut till:

Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN1 AS
PRESSURE"

Send "READ VERNIER
1"

Get P

Kraftsensor med TI-SensorLink
dubbelt omfang

Anslut till:

Send "CONNECT
VERNIER 2 TO IN2 AS
FORCE"

or

Send "CONNECT
VERNIER 2 TO IN2 AS
FORCES50"

Send "READ VERNIER
2"
Get F

Low-g- TI-SensorLink
accelerometer

Anslut till:

Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN 1 AS
ACCEL"

357 TI-Sensorlink Adapter



Modul Portar Bild

Exempelkod till TI-
SensorLink

Send "READ VERNIER
l"

Ljusmatare

Anslut till:

Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN 1 AS
LIGHT"

Send "READ VERNIER
l"

Vernier
energigivare

Anslut till:

Send "CONNECT
VERNIER 1 TO IN 1 AS
ENERGY"

Send "READ VERNIER
lll

Krav for Vernier adapter:

Hardvara:

e Tillval TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

e Stdd en enda Vernier analog sensor

e Kommer att fungera pa hubben for alla tre IN-portarna

- Anvandning med 12C-porten eller UT-portarna stods INTE - sketchen kommer

att visa ett fel
e Foljande sensorer stods
- Temperatursond i rostfritt stal
- pH-sensor

- Gastryckssensor

- Kraftsensor med dubbelt omfang

- Low-g-accelerometer
- Ljusmatare

- Vernier energigivare
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Anslutning av TI-SensorLink Adapter

Folj dessa steg i denna ordningen och anvand TI-SensorLink Adapter.
Anslut TI-SensorlLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

TI-Sensor Link

Medfdljande kabel Tl-Innovator™ Hub
Adapter

STEG
1. Anslut en ande av den medfoljande kabeln till TI-SensorLink-porten markt HUB.

2. Anslut den andra dnden av kabeln till porten pa hubben som dr markt IN1.

OBS: kan dven infoga kabeln i IN2 eller IN3.

Anslut Tl-Innovator™ Hub till en grafriiknare

Kommandostrangen Tl-Innovator™ Hub ansluter med en USB-kabel till en grafrdaknare
eller dator. Anslutningen ger Hub strom sa att den kan utbyta data med virden.

Se fullstandiga detajer (pa sidan 5).

Anslut TI-SensorlLink Adapter till en Vernier Sensor

TI-SensorLink-adapter Vernier Sensor

SENSOR

\

Anslut TI-Sensor Link till en av fyra understédda Vernier Analog Sensorer med hjalp av
sensorns fasta anslutning.

<

359 Anslutning av TI-SensorLink Adapter



STEG

1.

2.

Anslut Vernier-sensorn till TI-SensorLink (detta exempel anvander den rostfria
temperatursonden)

Fyll i féljande kod fran den anslutna grafréknaren:

Send "CONNECT VERNIER 1 TO IN1 AS TEMPERATURE"
Send "READ VERNIER 1"

Get T

Obs: De nya kommandona och nyckelorden kommer antingen att behdva knappas in
ELLER kopieras fran ett existerande program. Lagg marke till att typografiska fel i
nyckelorden kommer att innebdra en felanmarkning i sketchen.

Se kodexempel till:

Kraftsensor med dubbelt omfang
Gastryckssensor
pH-sensor

Temperatursond i rostfritt stal

Sdkerhetsatgéirder for Ti-SensorLink Adapter och Vernier Sensorer

TI-SensorLink-adapter

TI-SensorLink ar inte en |0sning for datainsamling. USB-anslutna prober eller
Labvagga ar fortfarande en battre 16sning till ren datainsamling och analys.

Hubbkommandon fér TI-SensorLink med Vernier analoga sensorer ar for tillfallet
inte del av Hub App (CE-familjern) eller hubb-menyn (TI-Nspire™ CX).

De nya kommandona och nyckelorden kommer antingen att behdva knappas in
ELLER kopieras fran ett existerande program. Lagg marke till att typografiska fel i
nyckelorden kommer att innebara en felanmarkning i sketchen.

Vernier Sensors

Gastrycksensor - Gastrycksensorns avkdannande element skadas om det kommer i
direktkontakt med vatska.

pH-sensorn — placera elektroden i buffertldsning med pH 4 eller pH 7. Den ska
aldrig forvaras i destillerat vatten. Om en elektrod av misstag forvaras torrt under
en kort period kan spetsen sdnkas i pH 4-bufferten/KCl forvaringslésning i minst 8
timmar innan anvandning.

Temperatursond i rostfritt stal -

- Vridning av kabeln. Ibland vrider eller krympar elever vajern ndra sensorns
handtag. Med tiden kan detta orsaka att vajrarna lossnar och att sensorn slutar
att fungera.

- Overhettning av sensorn. Eleverna placerar ibland sensorn pé en kokplatta och
"kokar" da enheten nar den anvands i kemilabb.

Anslutning av TI-SensorLink Adapter 360



- Enheten ar inte vattentat! Vatten kan komma in i till sensorns faste och skada
elektroniken. Endast delarna som ar gjorda av rostfritt stal far sdnkas ned i
vatten under datainsamlingen.
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Specifikationer for TI-SensorLink Adapter och Vernier
Sensor

Specifikationerna for TI-SensorLink Adapter och Vernier Sensor innehaller féljande:
Produktnamn och nummerbeteckning, en kort beskrivning, en produktbild, tekniska
data, hur komponenten ansluts till TI-Innovator™ Hub samt hubb-kommandon med
enkla kodexempel.

Amneslinkar

e Specifikationer for TI-SensorLink Adapter
e Specifikationer for Vernier Sensor

Obs:

Specifikationer for temperatursond i rostfritt stal
Specifikationer for pH Sensor

Specifikationer fér Dual-Range Force
Specifikationer fér Gastrycksensor
Specifikationer for Low-g accelerometer
Specifikationer for ljusgivare

Specifikationer fér Vernier energigivare

e TI-SensorlLink ar inte en l16sning for datainsamling. USB-anslutna prober eller
Labvagga ar fortfarande en battre 16sning till ren datainsamling och analys.

e Hubbkommandon for TI-SensorLink med Vernier analoga sensorer ar for tillfallet
inte del av Hub App (CE-familjern) eller hubb-menyn (TI-Nspire™ CX).

e De nya kommandona och nyckelorden kommer antingen att behdva knappas in
ELLER kopieras fran ett existerande program. Lagg marke till att typografiska fel i
nyckelorden kommer att innebara en felanmarkning i sketchen.
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Specifikationer for TI-SensorLink Adapter

rﬂ“ﬁﬁ

SENSOR

Rubrik TI-SensorLink-adapter

Tl artikelbenamning STEMKT/AC/SL/A

Ingar i TI-SensorLink-adapter

Kvantitet 1

Beskrivning Tillbehor till TI-Innovator™ Hub for att stétta

anvandning av Vernier analoga sensorer med Hub

Obs: Inte en 16sning for datainsamling

— USB-anslutna prober eller Labbvagga ar
fortfarande battre I6sningar for ren
datainsamling och analys

Kategori Adapter

Hub Anslutning

SENSOR

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Specifikationer
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Specifikationer fér temperatursond i rostfritt stdl

—

Rubrik Verier temperatursond i rostfritt stal

Tl artikelbenamning Ej tillampligt

Vernier TMP-BTA

bestallningskod

Ingar i Temperatursond i rostfritt stal

Kvantitet 1

Beskrivning Den rostfria temepratursonden ar en slitstark,
temperatursensor for allmant bruk som kan
anvandas i organiska vatskor, saltlsningar, syror,
och baser. Anvind den sa som du skulle anvant en
termometer till experiment i kemi, fysik, biologi,
geologi, och miljokunskap.
Se dven: Bruksanvisning

Kategori Miljésensor

Hub Anslutning

TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

1. Vridning av kabeln. Ibland vrider eller krympar
elever vajern nara sensorns handtag. Med tiden
kan detta orsaka att vajrarna lossnar och att
sensorn slutar att fungera.

2. Overhettning av sensorn. Eleverna placerar
ibland sensorn pa en kokplatta och "kokar" da
enheten nar den anvands i kemilabb.

3. Enheten ar inte vattentat! Vatten kan komma in
i till sensorns faste och skada elektroniken.
Endast delarna som &r gjorda av rostfritt stal far
sdnkas ned i vatten under datainsamlingen.

Specifikationer

Temperaturintervall: —40 till 135 °C

Maximal temperatur som sensorn kan tolerera utan
att skadas: 150 °C

Specifikationer fér TI-SensorLink Adapter och Vernier Sensor
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Rubrik Verier temperatursond i rostfritt stal

Vanlig upplosning:

0,17 °C(-40till 0 °C)

0,03 °C (0 till 40 °C)

0,1 °C (40 till 100 °C)

0,25 °C (100 till 135 °C)

Se dven: Fullstandiga specifikationer finns har.

HUB Kommandon

Sketch-objekt VERNIER

Kommandosyntax
Koda . .
Sampel: Onskad atgard Kodexempel
Avlds temperaturen | Send "CONNECT VERNIER
fran den fasta 1 TO IN1 AS
Vernier sensorn TEMPERATURE"
Send "READ VERNIER 1"
Get T
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Specifikationer fér pH Sensor

Rubrik Vernier pH Sensor

Tl artikelbenamning Ej tillampligt

Vernier PH-BTA

bestallningskod

Ingar i pH-sensor

Kvantitet 1

Beskrivning Anvand pH-sensorn precis som om det var en vanlig
pH-méatare men med ytterligare fordelar nar det
galler automatiserad datainsamling, grafer, och
dataanalys
Se dven: Bruksanvisning

Kategori Miljésensorer

Hub Anslutning

TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Placera elektroden i pH 4- eller pH 7-buffertlésning.
Den ska aldrig forvaras i destillerat vatten. Om en
elektrod av misstag forvaras torrt under en kort
period kan spetsen sdnkas i pH 4-bufferten/KCl
forvaringslosning i minst 8 timmar innan
anvandning.

Specifikationer

e  Skriv: Plomberad, gelfylld, elektrod i epoxy,
Ag/AgCl

e Svarstid: 90 % av den slutliga avldsningen inom
en sekund

e Temperaturintervall: 5 till 80° C (avldsningarna
har inte kompenserats)

e Intervall: pHO- 14

e Noggrannhet: +/- 0,2 pH enheter

e [sopotential pH: pH 7 (temperaturen har ingen
effekt)

e Standard kalibreringsvarden: lutning: —3,838,
skarning: 13,720
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Rubrik Vernier pH Sensor

e Skaftets diameter: 12 mm OD
Se dven: Fullstandiga specifikationer finnshar.

HUB Kommandon

Sketch-objekt VERNIER

Kommandosyntax

Koda . °
Sampel: Onskad atgard

Kodexempel

Avlds pH-vardet
fran den fasta
Vernier sensorn

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS PH"

Send "READ VERNIER 2"
Get P
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Specifikationer for Gastrycksensor

Gas Pressure
Sensor

VERNIR SOITMARE & TeChuoL0gy

Rubrik Vernier-gastrycksensor

Tl artikelbenamning Ej tillampligt

Vernier GPS-BTA

bestallningskod

Ingar i Gastryckssensor

Kvantitet 1

Beskrivning Anvands till att 6vervaka tryckforandringar hos en
gas. Intervallet ar brett nog att undersdka Boyles
lag, men dnda kdnsligt nog att utféra angtrycks-
eller tryck-temperaturexperiment. Biologilarare kan
anvanda gastrycksensorn for att dvervaka
transpiration eller respiration i en instangd miljo.
Se dven: Bruksanvisning

Kategori Miljosensor

Hub Anslutning

TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Gastrycksensorns sensorelement skadas om det
kommer i direktkontakt med vatska.

Specifikationer

e Tryckintervall: O till 210 kPa (O till 2.1 atm eller O
till 1600 mm Hg)

e Noggrannhet: + 4 kPa

e Maximalt tryck som sensorn kan tolerera utan
permanent skada: 4 atm

e Avkdnningselement: Honeywell
SSCMRNNO30PAAAS

Obs: Det finns tva varianter av gastrycksensorer.

Version 1.3 av skissen av Tl-Innovator™ Hub
inkluderar kalibreringskonstanter for en av de tva
varianterna.

Referensprogrammen visar hur KALIBRERA-
kommandot anvands for att anvdanda den andra
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Rubrik Vernier-gastrycksensor

typen av gastrycksensor.
Se dven: Fullstandiga specifikationer finnshar.

HUB Kommandon

Sketch-objekt VERNIER

Kommandosyntax
Koda . ..
Sampel: Onskad atgard Kodexempel
Avlas gastrycket Skicka "CONNECT
fran den fasta VERNIER 1 [TILL] IN 1
Vernier sensorn. AS PRESSURE"
Skicka "READ VERNIER
lll
Get P

Nytt i Sketch v1.4

Det finns ytterligare en variant av Vernier gastrycksgivare med andra
kalibreringskonstanter.

Nytt |I6senord: PRESSURE2

Kalibreringskonstanterna ar: 51,71-25,86

Koda Skicka "CONNECT VERNIER 1 [TILL] IN 1 AS
Sampel: PRESSURE2"

Skicka "READ VERNIER 1"

Get P
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Specifikationer for Dual-Range Force

Rubrik Vernier kraftsensor med dubbelt omfang
Tl artikelbendmning Ej tillampligt
Vernier DFS-BTA

bestallningskod

Ingar i Vernier kraftsensor med dubbelt omfang

Kvantitet 1

Beskrivning En sensor for allmdnna dndamal, som mater tryck-
och dragkraft. Tva intervall |ater dig mata krafter sa
sma som 0,01 newton och sa stora som 50 newton.
Se dven: Bruksanvisning

Kategori Miljésensor

Hub Anslutning

TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

Monteringsanvisningar

Utformad till att monteras pa ett ringstall, vagn,
spar, eller kraftbord pa flera olika satt. Anvand en 13
mm stav som sticker ut genom halet pa
kraftsensorn. Dra at den medféljande tumskruven.

Forsiktighetsatgarder

Ej tillampligt

Specifikationer

+ 10 N Intervalluppl6sning: 0,01 N
+ 50 N Intervalluppl6sning: 0,05 N
Obs: Det finns en strombrytare i denna sensor som
tillater matning:
- +10N
- +50N
Se dven: Fullstandiga specifikationer finnshar.
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HUB Kommandon

Sketch-objekt VERNIER

Kommandosyntax

Koda .
Sampel: Onskad atgard

Kodexempel

Avlas kraften fran
den fasta Vernier-
sensorni 10 N
konfigurationen

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCE"

Send "READ VERNIER 2"
Get F

Avlas kraften fran
den fasta Vernier-
sensorni 50 N
konfigurationen
(Lagg marke till att
ANSLUT-
kommandot
inkluderar
FORCE50)

Send "CONNECT VERNIER
2 TO IN2 AS FORCES50"

Send "READ VERNIER 2"
Get F
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Specifikationer for Low-g accelerometer

(Bestéllningskod LGS-BTA)

Rubrik Low-g-accelerometer
Tl artikelbenamning Ej tillampligt
Vernier LGA-BTA

bestallningskod

Ingar i Low-g-accelerometer

Kvantitet 1

Beskrivning Low-g-accelerometern kan anvandas for manga
olika experiment och demonstrationer, bade i och
utanfor labbet.
Se dven:Bruksanvisning

Kategori Miljésensor

Hub Anslutning

TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Specifikationer

Se: Fullstandiga specifikationer finns har.
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Specifikationer for ljusgivare

(Bestéllningskod LS-BTA)

Rubrik Ljusmatare

Tl artikelbenamning Ej tillampligt

Vernier LS-BTA
bestallningskod

Ingar i Ljusmatare
Kvantitet 1
Beskrivning Ljusgivaren kan anvandas for matning av ljusstyrkan

i olika situationer.

Se dven:Bruksanvisning

Kategori Miljésensor

Hub Anslutning TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

Monteringsanvisningar Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder Ljusgivaren har tillracklig kanslighet for att detektera
blinkningarna i 60 eller 120 Hz lysrérsbelysningar,
vilket kan vara storande vid ljusexperiment. Forsok
med foljande om du tror att sddana stérningar
forekommer:

e Eliminera forst alla syntetiska ljuskallor (utom
batteridrivna ficklampor) och utfér experimentet
igen.

e Prova sedan med ljusgivaren placerad dar du
tanker anvanda den. Valj insamling med 1000
punkter/sekund under 0,1 sekund. Om det ar
blinkningarna som ar problemet marks en tydlig
variation i ljusstyrkan med frekvens 60 eller 120
Hz (50 eller 100 Hz utanfér Nordamerika).

e Om lysrorsbelysningens blinkningar ar ett
problem bor du vélja ett varde pa
insamlingsfrekvensen som inte Overstiger 60.
Exempelvis ar vardena 30, 20 eller 10
insamlingar/sek. sdmre &n 17, 23 eller 27
insamlingar/sek.
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Rubrik Ljusmatare

Specifikationer Se: Fullstandiga specifikationer finns har.

Standardkalibreringsvdarden  0-600 lux (Ix)
lutning: 154 Ix/V
skarning: 0 Ix
0-6000 Ix
lutning: 1692 Ix/V
skarning: 0 Ix
0-150000 Ix
lutning: 38424 Ix/V
skarning: 0 Ix
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Specifikationer for Vernier energigivare

(Bestéllningskod VES-BTA)

Rubrik Vernier energigivare
Tl artikelbenamning Ej tillampligt
Vernier VES-BTA

bestallningskod

Ingar i Energigivare

Kvantitet 1

Beskrivning Med Vernier energigivare kan eleverna enkelt mata
strom och spanning. Ingangsanslutningarna ansluts
till energilevererande utgangar som modeller av
vindkraftverk eller solcellspaneler och
utgangsanslutningarna till apparater som LED,
vattenpumpar, resistorer eller apparater med
variabel belastning.
Se dven:Bruksanvisning

Kategori Miljosensor

Hub Anslutning

TI-SensorLink Adapter till TI-Innovator™ Hub

Monteringsanvisningar

Ej tillampligt

Forsiktighetsatgarder

Specifikationer

Se: Fullstandiga specifikationer finns har.
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TI-RGB-Array
Vad dir TI-RGB-Array?

TI-RGB Array ar ett tillbehor till TI-Innovator™ hubb.
TI-RGB Array har 16 programmerbara RGB-LED-ljuspunkter.
Flera tillampningar

e Smart vaxthus
e Binar raknare
e STEAM-projekt

e Kodningslektioner

TI-RGB Array — Industriell design och markeringar

Vy uppifran 6ver TI-RGB Array.

TI-RGB Array ®0 -

Bottenvy - identifikationsetikett.
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Krav for TI-RGB Array:
Hdrdvara:
Anslut TI-RGB Array till TI-Innovator™ hubb

Anvand Hub Sketch v1.4 eller senare

Anslutning av TI-RGB Array
Fo6lj dessa steg i angiven ordning och anvand TI-RGB Array.

Anslut TI-RGB-Array till Tl-Innovator ™ hubben

TI-RGB-Array Medféljande kabel TI-Innovator™ Hub
® = —

TI-RGB Array R —
EREReEann
7ot bt e it

BREADBOARD (68)

15 14 13 12 o
- — - PWR 12345678910

Ll

STEG

1. Anslut en dnde av den medféljande kabeln till kontakten pa TI-RGB Array markt
HUB.

5V
BBS
BB2
-
2. Anslut motsvarande kablar till de anvdndbara stiften pa hubben markta:
ROd: 5 V - stromforsorjning
Bla: BB5 - analog ut
Gul: BB2 - SPI-signal
Svart: "= GND - jord

BREADBOARD ()
PWR 12345678910

3.3V 5V

R
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Anslut Ti-Innovator™ Hub till en grafriknare

Kommandostrangen Tl-Innovator™ Hub ansluter med en USB-kabel till en grafrdknare
eller dator. Anslutningen ger Hub strom sa att den kan utbyta data med varden.

Se fullstandiga detajer page 5).
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Kommandon for TI-RGB-Array

Férberedelser: Anvind kommandot Send ”Connect RGB” forst

Kommandot “CONNECT RGB” maste anvandas forst vid anvdndning av TI-RGB Array.
Kommandot “"CONNECT RGB” konfigurerar programvaran till Tl-Innovator™ hubb for att
fungera med TI-RGB-Array.

Det etablerar anslutningarna till de olika lediga binara platserna pa TI-RGB Array — 0
till 15 RGB LED. Kommandot nollstéller ocksa de olika rakneverken och sensorviardena.

Ytterligare kommandon beskrivs pa: education.ti.com/eguide

Kodexempel
CONNECT RGB
Kommando: CONNECT RGB
Kommandosyntax: | CONNECT RGB
Koda Send ”CONNECT RGB”
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Kommandot “CONNECT RGB” konfigurerar programvaran till
Tl-Innovator™ hubb for att fungera med TI-RGB-Array.
Resultat: Ansluter TI-RGB-Array till TI-innovator™ hubben.
TI-RGB-Array ar nu klar att programmera
Typ av eller Alla komponenter i TI-RGB-Array.
Adresserbar
komponent:
Kommando: CONNECT RGB AS LAMP
Kommandosyntax: | CONNECT RGB AS LAMP
Koda Send "CONNECT RGB AS LAMP"
Sampel:
Intervall: Ej tillampligt
Beskriv: Detta kommando aktiverar laget "hog ljusstyrka" pa TI-RGB-

matrisen sa lange en extern stromkalla (t.ex. USB-batteri) ar
anslutet till kontakten PWR

Obs: "AS LAMP" maste skrivas in.
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Kommando:

CONNECT RGB AS LAMP

Resultat: TI-RGB-matrisen ar nu konfigurerad for laget "hog ljusstyrka".
Om den externa stromkallan inte ar ansluten, har "AS LAMP"
ingen effekt, dvs. ljusstyrkan kommer att vara pa
standardniva. Lagg dven marke till att ett felkommer att
indikeras genom en ljudsignal.

Typ av eller Alla komponenter i TI-RGB-matris.

Adresserbar Se dven:Nya kommandon som kan anvindas med TI-RGB-

komponent: matris

SET RGB

Kommando: | SETRGBnrghb

Kommando SETRGBnrgb

Syntax: SETRGB eval(n)rgb

Koda Send "SET RGB 1 255 0 255"

Sampel:

Intervall: 0-15for 'n', 0-255férr, g, b

Beskriv: SET RGB-kommandot styr ljusstyrkan och fargen pd varje RGB-LED i

TI-RGB-Arrayen

Resultat: Den specifika lysdioden lyser med den angivna fargen

Typ av eller Alla komponenter i TI-RGB-Arrayen

Adresserbar Se dven: Nya kommandon som kan anvidndas med TI-RGB-matris

Komponent: | qo 4ven: SETRGB ALL

SET RGB ALL

Kommando: | SETRGB ALLrgb

Kommando SETRGB ALLrgb

Syntax:

Koda SET RGB ALL 255 0 255

Sampel:

SET RGB ALL 255 0 O
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Kommando:

SETRGB ALLrgb

SET RGB ALL eval (R) eval (G) eval (B)

SET RGB ALL 0 0 O

Intervall:

Beskriv: For styrning av alla LED med ett kommando: SETRGB ALLrgb

Resultat: Styr alla LED med ett kommando

Typ av eller Alla komponenter i TI-RGB-Arrayen

Adresserbar

Komponent:

READ RGB

Kommando: | READ RGB

Kommando Send "READ RGB"

Syntax:

Koda Send "READ RGB"

Sampel:
Get c¢

Intervall: 0-15for 'n', 0-255férr, g, b

Beskriv: Returnerar vardet pa strommen som forbrukas av TI-RGB Array i
mA

Resultat:

Typ av eller Alla komponenter i TI-RGB-Arrayen

Adresserbar

Komponent:

Allmanna forsiktighetsatgarder

TI-RGB-Array
e Utsitt inte TI-RGB Array for temperaturer hégre dn 140°F (60°C).

e Anvand endast de bandkablar som medféljer TI-RGB Array.

e Nar bandkabeln ansluts till TI-RGB Array, se till att det roda (morka) kontaktstiftet
satts i halet for 5 V.

e Anvand inte TI-RGB Array ndrmare 6gonen an 20 cm.
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e Vila 6gonen regelbundet genom att fokusera pa ett foremal minst fem meter bort.
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Datablad for TI-RGB-Array

Specifikationerna fér TI-RGB Array innehaller féljande: Produktnamn och
nummerbeteckning, en kort beskrivning, en produktbild, tekniska data, hur
komponenten ansluts till TI-Innovator™ hubben och hubb-kommandon med enkla
kodexempel.

Amneslinkar

e Datablad for TI-RGB-Array
e Breadboard-kabel for TI-RGB-Array
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Datablad fér TI-RGB-Array

® .\ rcs Array % Tous b
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Rubrik TI-RGB-Array

Tl artikelbendmning STEMRGB/BK/A

Ingar i TI-RGB-Array

Kvantitet 1

Beskrivning Tillbehor till TI-Innovator™ hubb.

e 16 individuellt programmerade RGB-ljusdioder
e MM-kabeln ansluter TI-RGB Array till hubbens
kontakt pa kopplingsplattan

— ROd: 5V — stromforsorjning
— BIl3: BB5 —analog ut
— Gul: BB2 - SPI-signal
— Svart: GND —jord
e Hubben mater ljusdiodernas stromforbrukning

Kategori Tillbehor

Hub Anslutning

¥ 11-RGB Array
oa'm

Monteringsanvisning Ej tillampligt
ar

Forsiktighetsatgarder Se: Allmanna forsiktighetsatgarder for TI-RGB Array

Specifikationer Se: TI-RGB Array
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HUB Kommandon

Sketch-objekt

RGB Array

Kommandosyntax Send "CONNECT RGB"

Koda
Sampel:

Onskad atgird

Kodexempel

Anslut TI-RGB-Array
till TI-innovator™
hubben
TI-RGB-Array ar nu
klar att programmera

Send "CONNECT RGB"
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Kabel till kopplingsplatta foér TI-RGB Array specifikationer

Rubrik Kabel till kopplingsplatta for TI-RGB Array

Tl artikelbendmning STEMRGB/CA/A

Ingari TI-RGB-Array

Kvantitet 1

Beskrivning ¢ MM-kabeln ansluter TI-RGB Array till hubbens

kontakt pa kopplingsplattan
— ROd: 5V - stromforsorjning
— BI3: BB5 —analog ut
— Gul: BB2 —SPI-signal
— Svart: GND —jord
Kategori Tillbehor

Hub Anslutning § . \

* T1-RGB Array

Monteringsanvisning Ej tillampligt
ar

Forsiktighetsatgarder Se: Allmanna forsiktighetsatgarder for TI-RGB Array

Specifikationer Se: TI-RGB Array
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Felsokning

Det har avsnittet beskriver nagra problem som du kan stota pa och forslag pa hur
problemen kan I6sas.

Kontakta TI-Cares om du behover mer hjalp.

Fels6kning av TI-Innovator™ Hub

Tl CE-grafriknaren och TI-Nspire™ CX-handenheten hittar inte TI-Innovator™ Hub. Vad
kan jag goéra? Varfér ser jag inte den gréna lysdioden ndr jag ansluter min Tl CE
grafréiknare eller TI-Nspire™ CX handenhet till TI-Innovator™ Hub?

- Kontrollera att raknaren ar paslagen.

- Om du anvdnder en USB-kabel (mini-A till mini-B) for anslutning till raknaren

maste du ansluta B-anden av kabeln till porten "DATA ¥ B" nedtill pa Hub. Om
kabeln kopplas omvént far inte Hub nagon strom.

- Se till att din rédknare har det senaste operativsystemet.
- Setill att anden av USB-kabeln som ar ansluten till raknaren har satts in helt.
- Koppla bort USB-kabeln fran TI-Innovator™ Hub och vanta i 3 sekunder. Koppla
sedan in USB-kabeln igen.
Programvaran till TI-Nspire™ CX hittar inte TI-Innovator™ Hub. Vad kan jag géra?

- Kontrollera att du anvander den senaste versionen av TI-Nspire™ CX
programvara. Den senaste versionen installerar en drivrutin som gor att datorn
hittar TI-Innovator™ Hub.

- Se till att ansluta till TI-Innovator™ Hub via porten "DATA 7" pa TI-
Innovator™-porten.

- Koppla bort USB-kabeln fran TI-Innovator™ Hub och vanta i 3 sekunder. Koppla
sedan in USB-kabeln igen.

- Om du inte anvander den USB-kabel som levereras med Tl-Innovator™ Hub ar
det majligt att kabeln endast 6verfor stréom och inte data. Prova med en annan
USB-kabel.

Hur sténger jag av hubben?
- Stang av vardrdknaren eller datorn.
— ELLER —
- Koppla loss USB-kabeln.
Vad betyder det att fellampan blinkar och hégtalaren avger en ton?

Om indikatorlampan for fel blinkar och hégtalaren avger en ton finns det ett fel i de
kommandon som sands till TI-Innovator™ Hub. Ga igenom exempelkommandona fér de
integrerade, I/O-modulernas och kopplingsplattans komponenter for att fa uppslag till
andringar i programmet.

387 Fels6kning


https://education.ti.com/en/us/selectcountry

Varfér installeras en drivrutin till Silicon Labs CP210x pa min dator nér jag ansluter TI-
Innovator™ Hub?

Tl-Innovator™ Hub anvander Silicon Labs-chipet for sitt USB-granssnitt. Drivrutinen
behovs for datormjukvarans kommunikation med hubben. Detta intraffar forsta gangen
du ansluter TI-Innovator™ Hub till datorn.

=

o alicoin Labs CP A1 LISE to LMART Brecage |
: Dirvce driver software rrtalled meesfuly =

Fels6kning av integrerade komponenter i hubben

Mitt program fungerar inte med den integrerade komponenten. Hur vet jag att den
integrerade komponenten inte dr trasig?

- Ladda ner och kor testprogrammet for att prova din integrerade komponent.

- Kontrollera att programmet anvander varden inom det omrade som den
integrerade komponenten stodjer

- RGB-lysdiod: intervall fran 0 till 255 for intensitetsniva
- Hogtalare: Frekvensomrade fran 40 till 4 000 Hz

Varfér slocknar den integrerade RGB-lysdioden varje gdng jag spelar en ton i
hégtalaren? Varfér kan jag inte styra den integrerade RGB-lysdioden medan ljud
spelas upp?

Den integrerade lysdiodens (COLOR) och hégtalarens (SPEAKER) kommandon kan inte
anvandas samtidigt. Anvdndarprogram bor vénta tills kommandot LJUD/HOGTALARE
har korts innan kommandot FARG/RGB skickas till TI-Innovator™ Hub.

Varfor varierar ljusgivarens vdrden trots att ljuskdllan inte dndras.
Ljusintensitetsavldsningarna skiftar mellan max och min ndr jag férvéintar mig ett
konstant vdrde.

Lysdioder avger en snabbt varierande ljusintensitet. Det manskliga 6gat kan inte
uppfatta detta flimmer, men ljusgivaren registrerar dem och skickar vardet pa sina
avlasningar.
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Felsékning av TI-Innovator™ Rover
Fungerar inte Rover som den ska? Varfér?

- Kontrollera att den ar laddad.
- Kontrollera att den ar paslagen.
- Kontrollera att alla kablar ar anslutna.

- Kontrollera att kopplingsplattans kabel &r ratt kopplad (rod kabel pa ratt
sida)

- Kontrollera att alla stift pa kopplingsplattan ar raka.
- Kontrollera att den senaste versionen av Sketch ar installerad
- Kontrollera att det senaste operativsystemet ar installerat
- Prova att kora ett testprogram
- Setill att ingenting ar placerat pa Rover utom raknaren.
Min Rover ror sig inte eller ror sig felaktigt. Varfor?
- Om du anvander pennhallaren bor du kontrollera att pennan inte sitter sa langt
upp att den lyfter Rover.
- Rengora hjulen
- Anvand en jamn, platt yta for basta resultat
- Kontrollera att riktningen 6verensstammer med programmets forvantade
resultat.
Rover ritade inte den figur jag forvéntade mig. Varfér?
- Rover ar inget precisionsverktyg for ritning. Du bor forvanta dig en viss grad av
awikelse for vissa former.

- Medan den vander sig kan Rover variera med +/- 0,5 grader. Ju fler segment
(eller vandningar), ju storre kan variationen bli.

- Rover bor helst anvdndas pa en platt, jamn yta (inte pa mattor eller plattor)

Vilket antal segment eller viindningar rekommenderas for att rita den férvéntade
formen?

Det finns tva metoder till att rita former (eller funktioner) med Rover.

De har olika nivaer av precision och kan leda till olika resultat for en och samma form
(t.ex., en oktagon).

Metod 1: Anvind FORWARD/BACKWARD- dessa kommandon flyttar Rover langs det
bestamda avstandet och vinkeln. Vinkelrérelsen kanske inte ar exakt och beror pa ytan
liksom ndrvaron av markéren.

Metod 2 Med hjélp av 'TO XY', 'TO POLAR' — dessa kommandon flyttar Rover till
specifika koordinater med mer exakta vandningar. Aven med dessa kommandon leder
sma fel till stora efter flera segment. Funktioner och former som anvander ett storre
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rutnadt och/eller fler &n 18 segment kan leda till en ritning som inte matchar den
forvantade formen.

Min Rover vinder sig mer eller mindre éin jag hade viintat. Varfor?
Det finns tva olika kommandon gallande hur Rover vander sig

- RV LEFT/RV RIGHT kommandon: Dessa kommandon s&ger till Rover att vinda
sig i den bestamda vinkeln relativt till Rovers nuvarande position.

- RV TO ANGLE- Detta kommandot flyttar den specifika vinkeln pa enhetscirkeln.

&
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Exempel:
RV LEFT 30
RV LEFT 45

Leder till att Rover hamnar i en 75-graders vinkel
Jamfort med

RV TILL ANGLE 30

RV TILL ANGLE 45

Leder till att Rover hamnar i en 45-graders vinkel

Se till sd att ditt program anvander det vindkommando som matchar dina
forvantningar for hur Rover ska rora sig.

Dessa kommandon anvdnder grader som standard dven on raknarens installningar ar i
radianer.

Du kan specificera RADIANER eller NYGRAD (nygrader) at Rover-vandningar i
kommandona genom "Hub->;Rover (RV)->;RV Instéllningar"-menyn.
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Rovern flyttar sig inte sd langt som jag hade véntat. Varfér?
Rover anvinder en standardenhet om 10 cm.

Sa kommandot - RV FORWARD 1 - kommer att gora att Rover flyttar sig framat i 10
cm

Det ar ekvivalent till kommandona "RV FORWARD 1 UNITS" och "RV FORWARD 0.1 M"

Du kan anvdnda 'M'-installningen for att ange meter om du vill att Rover ska flytta
bestdamda avstand.

Markeringspennan sitter ostadigt i pennhdllaren. Varfér?

Pennhallaren stoder vanliga tunna pennor eller méarkpennor. Pennhallaren ar utformad
till att lata tyngdkraften arbeta for att halla markeringspennan pa plats.
Markeringspennans spets kommer att halla sig till ratt plats, dven om det ror sig lite
pa andra sidan pennan.

Vilken riktning pekar Rover ndr jag bérjar ett program?

Rovers standardposition ar i origo hos ett kartesiskt rutndt och den pekar langs den
positiva x-axeln.

Ursprunglig orientering ar: position (0,0); riktning O grader (Gster - pekar langs den
positiva x-axeln).

TO XY vrider till den korrekta vinkeln forst, sedan flyttar den sig rakt mot punkten.
Exempel:

TO XY 1 1 vand 45 grader till vinster och flyttar sedan sqrt(2) enheter (@10 cm/enhet
=14,14 cm).

Se dven Rover>;Setup;>SET RV.POSITION
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Vilka coola XY- eller Polar -kommandon kan man bérja med?

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
.-
on
on
.-
v
on
on
3n
on
on
on
v

Table 1: Exempel 1:

Varfér exekveras inte mitt Rover-program korrekt?

Rover-kommandon faller inom tva kategorier:

1. Koad exekvering: Alla rérelsekommandon for Rover (FORWARD, BACKWARD, LEFT,
RIGHT, ANGLED) kdas pa TI-Innovator Hub. De kan exekveras vid en senare

tidpunkt.

2. Omedelbar exekvering: Andra kommandon, som de som l|dser av sensorerna eller
staller in RGB-lysdioderna pa Rover, exekveras omedelbart.

Det innebar att vissa programsatser i programmet exekveras fore satser som
forekommer tidigare i programmet. Detta galler sarskilt om de senare kommandona

ingar i en koéad familj.

| programmet nedan kommer t.ex. RGB-lysdioden att lysa ROTT innan Rover slutar réra

sig:

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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Varfér fortsdtter Rover att kéra trots att det stdr “Klart” pa riknaren?

Detta kan intraffa om kommandona har kéats for senare exekvering. Raknaren visar
”Klart” nar programmet har skickat alla kommandon till TI-Innovator Hub. Hubben
kommer att exekvera kommandona for att styra Rover dven om raknarens program har
slutforts.

Varfoér visas batteriet som urladdat ndr jag kopplar in Rover? Varfér?

Normalt sett visas batteriets laddningsstatus direkt, men det kan ta en minut innan
batteristatusen visas.

Min Rover slutade fungera och vill inte séittas igdng igen. Vad ska jag géra?
Ladda Rover i ndgra minuter och vanta tills batteriets status visas.

Jag har stéiingt av Rover, men programmet kérs fortfarande, eller s@ fungerar vissa
delar av Rover fortfarande. Varfor?

For att stanga av Rover helt staller du strombrytaren till AV och kopplar bort USB-
kabeln fran grafraknaren.

Varfor kér inte Rover Iéings en rak linje?

Detta kan intraffa om de tva motorerna inte har samma interna kalibrering. Vi ar
medvetna om detta problem och arbetar pa en I6sning genom en uppdatering av Hub
Sketch.

Min grafréiknare passar inte pd Rover.

Kontrollera att riktningen 6verensstammer med hallarna. Hallarna &r graverade med
"CE” och "CX” som passar for raknarna i TI84Plus CE-familjen respektive TI-Nspire CX-
familjen.

Den inbyggda sensorn fungerar inte. Den visar ovdntade eller inga data
Se testprogrammen.

Leta efter |6sa anslutningar.

Min elev har kopplat bort alla kablar, vad kan jag géra?

Se kopplingsschemat nedan.
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Rover rér sig langsammare eller véiinder pa mérkliga sditt.

- Undersok hjulen for att se om de ar smutsiga

- Anvand tryckluft for att rengora dem.

- Dacken kan ha lossnat. Kontrollera att de sitter stadigt pa hjulen.
- Enjamn, platt yta rekommenderas.

Ddicken har lossnat

- Hur du kontrollerar att de sitter stadigt pa hjulen.
Kopplingsplattans stift ser béjda ut. Kan jag anvéinda den énda?
Rata upp stiften till sin ursprungliga position innan du ansluter hubben.

Vad gér kommandona TO XY och TO POLAR? Ingenting héinder med min Rover ndr jag
anvdnder dem.

Dessa kommandon kommer att implementeras i en senare utgava av Hub Sketch.
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Hur kommer jag igdng? Se vad Rover kan géra.

- Demo: Aktivitetsprogram. Ta en provtur.
- Testprogram: testa en komponent at gangen. Se till att de fungerar.

Felsékning pa I/0O-modul
Min I/0-modul med vit lysdiod fungerar inte. Vad ska jag géra?

Foljande felsokningssteg kan vara till hjalp for att avgéra om det ar nagot fel pa den
vita lysdiodmodulen.
- Kontrollera att lysdioden &r ratt isatt i hallaren.

- Sattilysdioden i hallaren — den ldngsta ledaren (benet) &r positiv (anod).
Om bada ledarna ar lika langa ar benet vid diodens platta kant negativ
(katod).

- Ladda ner och kor testprogrammet for att prova I/0-modulen med vit lysdiod.
- Kontrollera att I/O-modulen &r ansluten till den port som ar specificerad i
programmet

Min I/O-modul med analog ljusgivare fungerar inte. Vad ska jag géra?

Foljande felsokningssteg kan vara till hjalp for att avgéra om det ar nagot fel pa den
analoga ljusgivarmodulen.
- Ladda ner och kor testprogrammet for att prova den analoga ljusgivarmodulen.
- Kontrollera att I/O0-modulen &r ansluten till den port som &r specificerad i
programmet
Min vibrationsmotor-l/O-modul fungerar inte som den ska.

Foljande felsokningssteg kan vara till hjalp for att avgéra om det ar nagot fel pa
vibrationsmotormodulen.
- Ladda ner och kor testprogrammet for att prova vibrationsmotormodulen.
- Setill att I/O-modulen &r ansluten till den port som &r specificerad i
programmet.
Min servomotor-I/0-modul fungerar inte som den ska.

Foljande felsokningssteg kan vara till hjalp for att avgéra om det ar nagot fel pa
servomotormodulen.

- Ladda ner och kor testprogrammet for att prova servomotormodulen.

- Setill att I/0-modulen &r ansluten till OUT3 och att programmet som anvands
specificerar OUT3.

- Servomotorn kraver att TI-Innovator™ Hub anvands tillsammans med en extern
stromkalla. Med hjalp av anslutningen PWR pa hubben kan du ansluta en extra
stromkalla. Du kan anvanda Tl vaggladdare eller det externa batteriet. En
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extern stromkalla kravs om Tl-Innovator™ Hub anvands tillsammans med en
grafraknare eller datorprogramvaran till TI-Nspire™ CX.

- Med tiden kan servomotorn behéva kalibreras om. Steg for att kalibrera om:
- Anslut en extern stromkalla till TI- Innovator HUB
- Anslut servomotorn till OUT3
- Skicka kommandot "CONNECT SERVO 1 TO OUT3"

- Skicka kommandot "SET SERVO 1 CW 0 TIME 100" (staller in hastigheten
till noll; tidsvardet kan okas vid behov)

- Om servomotorn inte utfor nagon rorelse sa ar den kalibrerad, men om den
ror sig, justera potentiometern med en skruvmejsel pa motorns baksida
tills motorn stannar.

Min avstandsgivar-1/0-modul fér ultraljud fungerar inte. Vad ska jag géra?

Foljande felsokningssteg kan vara till hjalp for att avgéra om det ar nagot fel pa
avstandsgivaren.

- Ladda ner och kor testprogrammet for att prova avstandsgivaren.

- Setill att I/O-modulen &r ansluten till den port som &r specificerad i
programmet.

Varfor ger den integrerade ljusintensitetsgivaren och den analoga
ljusgivarmodulen ndgot olika vérden?

Positionen hos den integrerade sensorn i Tl-Innovator™ Hub kan orsaka en avldsning
som skiljer sig nagot fran den analoga ljussensorns avldsningar.

Felsékning for TI-SensorLink

e TI-SensorLink &r inte en 16sning fér datainsamling. USB-anslutna prober eller
Labvagga ar fortfarande en béattre 16sning till ren datainsamling och analys.

e Hubbkommandon for TI-SensorLink med Vernier analoga sensorer ar for tillfallet
inte del av Hub App (CE-familjern) eller hubb-menyn (TI-Nspire™ CX).

¢ De nya kommandona och nyckelorden kommer antingen att behéva knappas in
ELLER kopieras fran ett existerande program. Lagg marke till att typografiska fel i
nyckelorden kommer att innebdra en felanmarkning i sketchen.

Fels6kning av programmering med TI-Basic
Varfor orsakar mitt program ett syntaxfel?

- Om du klistrat in koden fran en extern kdlla eller textredigerare kan den
innehalla "typografiska” citattecken (”...”) pa platser som kraver raka
citattecken ("..."). Du kan behdva ersatta nagra eller alla typografiska
citattecknen.
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- Syntaxreglerna dr nagot olika mellan grafraknaren TI-84 Plus CE-T och
TI-Nspire™ CX teknologi. Kod som ursprungligen skapades for en plattform kan
behtéva modifieras for att fungera pa den andra.

- PaTI-84 Plus CE-T ska du se till att du inte har ndgot mellanslag i slutet av en
kodrad. For att hitta dessa efterféljande blanksteg pa en rad ska du flytta
markdoren till raden och trycka pa [2nd] och hoger piltangent. Intilliggande
mellanslag i koden kan ocksa orsaka ett syntaxfel.

Hur stoppar jag ett program som inte svarar?

- TI-84 Plus CE-T grafrdknare: Tryck pa ON-knappen.

- TI-Nspire™ CX handenhet: Hall ned Home/ON-tangenten och tryck pa Enter
flera ganger.

- Windows®: Hall ned F12-tangenten och tryck pa Enter flera ganger.

- Mac®: Hall ned F5-tangenten och tryck pa Enter flera ganger.
TI-SmartView CE visar inte hubb-kommandona i programmeringsmenyn?

Se till att du anvander den senaste versionen av TI-SmartView CE , version 5.2. Denna
version installerar Hub-appen som innehaller programmeringskommandona for TI-
Innovator™ Hub.

Varfor visar inte programmet TI Connect™ CE-hubbens kommandon?

Tl-Innovator™ Hub-kommandona har lagts till i programvaran till TI Connect™ CE.
Uppdatera programvaran till den senaste versionen.

Mitt program har inga syntaxfel, men indikeringslampan visar att det dr fel.

Felindikeringslampan blinkar om det finns ett fel i kommandostrukturen, och Sketch

inte kan behandla kommandot. Ga igenom exempelkommandona for de integrerade,
I/0-modulernas och kopplingsplattans komponenter for att fa uppslag till &ndringar i
programmet.

Felsékning i TI-Innovator™ Sketch
Varfér far jag ett felmeddelande néir jag férséker uppdatera TI-Innovator™ Sketch?

- For uppdatering av Sketch, se till att du anvander USB-kabeln standard-A till
mikro-B, inte USB-kabeln standard-A till mini-B. Anslut mikroanden av kabeln
till PWR-kontakten pa den 6vre kortsidan pa hubben.

TI-Innovator™ Hub visar att den far strém men kommunicerar inte med
uppdateringsverktyget.

- Det kan vara ett kabelfel. Vissa USB-kablar ar endast avsedda for elforsorjning
och inte for datadverforing.

- Setill att du anvander den kabel som levereras med Tl-Innovator™ Hub.
Behdver jag administratérsréittigheter pa min dator fér att uppgradera Sketch?

Yes.
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Fels6kning av externt batteri
Det externa batteriet verkar inte forse TI-Innovator™ Hub med strém.

- Tryck pa On-/Off-knappen och se till att batteriet &r paslaget. Det

externa batteriet stangs av automatiskt efter 3 minuter om det inte ansluts till
Tl-Innovator™ Hub.

- Kontrollera att det externa batteriet ar laddat. Tryck pa On/Off knappen. Om
indikeringslampan tands behover det externa batteriet laddas.
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Allména sdkerhetsatgarder for TI-Innovator™-teknologi

Detta avsnitt beskriver féreslagna allmanna sdkerhetsatgarder for all Tl-Innovator-
teknologi.

Kontakta TI-Cares om du behover mer hjalp.

Tl-Innovator™ Hub
e Utsatt inte Hub for temperaturer hégre dn 140°F (60°C).
e Montera inte isar eller felbehandla Hub.
¢ Kedjekoppla inte flera Hubs via I/O-portarna eller -kopplingsplattans anslutning.
e Anvand endast de USB-kablar som medfdljer Hub.
e Anvand endast produkter fran Tl for natanslutning:
- TI Wall Charger inkluderas med Tl-Innovator™ Hub
- Valfritt External Battery Pack
- Batterihallare for 4 AA-batterier inkluderas i Tl-Innovator™ Breadboard Pack

e Komponenterna som forses med strom fran Hub far inte dra mer strém &n Hub's 1
A-strdmgransen.

e Undvik att anvanda Hub for att kontrollera vaxelstrommen.
kopplingsplattans kontakt pahubben

- For inte in stiften pa lysdioder och andra komponenter direkt i Hubs;
kopplingsplattans kontakt. Montera komponenterna pa kopplingsplattan och
anvénd de medféljande kopplingskablarna for att ansluta komponenterna pa
kopplingsplattan till Hub.

- Anslut inte 5 V mottagningsstiften pa Hub's kopplingsplattan till nagot annat
stift, sarskilt inte de jordade stiften. Om du goér det kan det skada Hub.

- Anslutning av den 6versta raden av mottagningsstift (BB1-10) till den nedersta
raden (jordnings- och stromstiften) rekommenderas inte.

- Inget stift pa Hub'skopplingsplattan kan avleda bort eller tillféra mer dn 4 mA.

Tl-Innovator™ Rover

e Utsatt inte Rover for temperaturer hégre dn 140°F (60°C).

e Montera inte isar eller felbehandla Rover.

e Placera inte nagonting tyngre an 1 kg pa Rover plattformen.

e Anvand endast de USB-kablar som medféljer TI-Innovator™ Hub.
e Anvand endast de bandkablar som medféljer Rover.

e Anvand endast vdaggladdare som levereras av Tl och som medféljer Hub.
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Frontmonterad Ultrasonic Ranger detekterar féremal inom 4 meter fran Rover. For
basta resultat, se till att foremalets yta ar storre an en vanlig parm. Vid
anvandning for att detektera sma féremal, som en kopp, placera Rover inom 1 m
fran objektet.

For basta resultat, ta av skyddet pa din grafraknare.

Anvand Rover pa ett golv, inte pa ett bord, for basta fungerande. Skada kan uppsta
om Rover ramlar ned fran ett bord.

Anvand Rover pa en hard yta for basta fungerande. En matta kan fa Rover hjul att
fastna eller slapa.

Vrid inte hallarstiften pa raknarplattformen utan att forst lyfta dem. De kan brytas
av.

Anvand inte markoren som en hdvarm for att dra och trycka pa Rover.
Skruva inte av holjet pa Rover. Avkodare har vassa kanter som inte ska exponeras.

Flytta inte Rover efter exekvering av ett program. Det inbyggda gyroskopet kan
oavsiktligt forsoka fa Rover tillbaka pa sparet med hjalp av den initiala
startpunkten.

Det dr mycket viktigt att bandkabeln kopplas in pa ratt satt till Hubanslutningen.
Sakerstall att den réda (morka) tradens stift sdtts in i 5V-halet pa hubbens
Hub'skopplingsplatta.

Sdkerhetsatgéirder for I/0 moduler

Anvand korrekt in- eller utgangsport som kravs for varje modul.

- Vibrationsmotor — stéds pa UT 1, UT 2 och UT 3.

- Servomotor — anvand endast UT 3.

- Vit lysdiod — stéds pa UT 1, UT 2 och UT 3.

- Analog ljusgivare —stdds pa IN 1, In 2 och IN 3.

- Avstandsmatare via ultraljud — stods pa IN 1, IN 2.

Anvand en extra stromkalla for moduler som kraver mer an 50 maA, inklusive:
- Vibrationsmotor

- Servomotor

Hall inte i servomotorns axel medan den roterar. Rotera heller inte servomotorn for

hand.

Vit lysdiod:

- BOj inte ledningarna upprepade ganger. Det kommer att forsvaga tradarna och
kan fa dem att ga av.

- Lysdioder kraver korrekt polaritet nar de ansluts. Mer information ges i
anvisningarna for montering av lysdioden i TI-Innovator™ Technology eGuide
(pa sidan ii).

- Lysdioder kraver korrekt polaritet ndr de ansluts. Mer information ges i
anvisningarna for montering av lysdioden (pa sidan 304).
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e Ingen |I/O-modul kan féra bort eller tillféra mer dn 4 mA.

Sdkerhetsatgdirder for kopplingsplatta

e Anslut inte de positiva och negativa ledarna for en stromkalla till samma grupp av
5 stift pa kopplingsplattan. Det kan skada kopplingsplattan och stromkallan.

e Verifiera korrekt polaritet:
- Nar du ansluter kopplingsplattan till Hub.

- Vid anslutning av komponenter som ar kdnsliga for polaritet, som till exempel
lysdioder och TTL effekt-MOSFET.

Sdkerhetsatgdrder for Ti-SensorLink Adapter och Vernier Sensor
TI-SensorLink

e TI-SensorLink ar inte en l16sning for datainsamling. USB-anslutna prober eller
Labvagga ar fortfarande en battre 16sning till ren datainsamling och analys.

e Hubbkommandon for TI-SensorLink med Vernier analoga sensorer ar for tillfallet
inte del av Hub App (CE-familjern) eller hubb-menyn (TI-Nspire™ CX).

e De nya kommandona och nyckelorden kommer antingen att behéva knappas in
ELLER kopieras fran ett existerande program. Lagg marke till att typografiska fel i
nyckelorden kommer att innebara en felanmarkning i sketchen.

Vernier Sensors

e Gastrycksensor - Gastrycksensorns avkannande element skadas om det kommer i
direktkontakt med vatska.

e pH-sensorn — placera elektroden i buffertlésning med pH 4 eller pH 7. Den ska
aldrig forvaras i destillerat vatten. Om en elektrod av misstag forvaras torrt under
en kort period kan spetsen sankas i pH 4-bufferten/KCl forvaringslosning i minst 8
timmar innan anvandning.

e Temperatursond i rostfritt stal -

- Vridning av kabeln. Ibland vrider eller krympar elever vajern ndra sensorns
handtag. Med tiden kan detta orsaka att vajrarna lossnar och att sensorn slutar
att fungera.

- Overhettning av sensorn. Eleverna placerar ibland sensorn p& en kokplatta och
"kokar" da enheten nar den anvands i kemilabb.

- Enheten ar inte vattentat! Vatten kan komma in i till sensorns faste och skada
elektroniken. Endast delarna som ar gjorda av rostfritt stal far sdnkas ned i
vatten under datainsamlingen.
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Vanliga fragor och svar.

Detta avsnitt innehaller nagra av de vanligaste fragorna som vi far om
Tl-Innovator™ Teknologi. Ser du inte din fraga? Skicka kommentarer till eGuide-
teamet. hubeguide@list.ti.com

Amneslinkar

e Information om produktkompatibilitet

e Information om Tl LaunchPad™

e Allman information om 6vningar

e Allméan information om stromfoérsorjning for Tl-Innovator™ Hub
- Information om det externa batteriet for Tl-Innovator™ Hub

- Batteriinformation for Rover
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Information om produktkompatibilitet
Vilka TlI-produkter fungerar med Tl-Innovator™ Hub?

Tl-Innovator™ Hub ar kompatibel med foljande TI-produkter. For basta resultat bor du
alltid anvanda den senaste versionen av Tl-Innovator™ Sketch och kompatibla
produkter.

- TICE grafrdknare

- TI-Nspire™ CX-handenhet

- TI-Nspire™ CX CAS-handenhet

- Datorprogramvara till TI-Nspire™ CX (Student, Teacher och TI-Nspire™ CX

Navigator™)

Vilket programmeringssprak dr kompatibelt med TI-Innovator™ Hub?

Tl-Innovator™ Hub kan programmeras med programmeringsspraket Tl BASIC pa bade
Tl CE-grafrdaknare och TI-Nspire™ CX-raknare. Detta programmeringssprak anvands i
flera grafraknare och bygger pa programmeringsspraket BASIC (Beginners All purpose
Symbolic Instruction Code). BASIC &r en familj av universella hégnivasprak vars
utformningsfilosofi betonar den enkla anvandningen.

Med TI-Nspire™ CX teknologi kan man dessutom anvdanda LUA-programmering som ar
ett kraftfullt snabbt skriptsprak.

Se dven: Hub Programmering med Tl CE-grafraknare for mer information.

Se dven: Hub Programmering med TI-Nspire™ CX Teknologi for mer
information.

Vilka sensorer, stilldon osv. kan anslutas till TI-Innovator™ Hub?
Tl-Innovator™ Hub har tva typer av kontakter:

- 4-stifts universalkontakt som dr kompatibel med en uppsattning av moduler.
- Kopplingsplattekontakt som kan kopplas till en kopplingsplatta for
prototypprojekt.

For att enkelt komma igang har vi passande satser som innehaller alla komponenter
som behdvs fér att genomfoéra évningarna. Se avsnitten om 1/0-moduler och
kopplingsplatta for information.

Kan TI-Nspire™ Labbvagga med Vernier™-sensorer anvandas tillsammans med TI-
Innovator™ Hub?

Ja, TI-Nspire™ Labbvagga kan anvandas tillsammans med TI-Innovator™ Hub for TI-
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Nspire™ CX-handenheten eller TI-Nspire™ CX-programvaran. For att anvanda bade TI-
Innovator™ Hub och TI-Nspire™ Labbvagga samtidigt maste de ges atkomst via ett
LUA-skript.

Kan man koppla Vernier™-sensorer direkt till TI-Innovator™ Hub?

Portarna pa Tl-Innovator™ Hub &r inte direkt kompatibla med Vernier™-sensorerna.
Vernier™-givarna kan anslutas till en TI-Nspire™ Labbvagga. For att anvianda bade TI-
Innovator™ Hub och TI-Nspire™ Labbvagga samtidigt maste de ges atkomst via ett
LUA-skript.

Kan TI-Nspire™ CX Navigator™-systemet anvandas tillsammans med TI-Innovator™
Hub?

Ja, eleverna kan ha sina TI-Nspire™ CX-handenheter anslutna till TI-Nspire™ CX
Navigator™-systemet medan de anvander Tl-Innovator™ Hub. Lararen kan anvanda
funktionerna i TI-Nspire™ CX Navigator™, inklusive Live-presentator, skirmdump,
snabbtest osv. medan eleverna anvander Tl-Innovator™ Hub.

Kan programmen Tl Connect™ CE eller TI-SmartView™ CE kommunicera med TI-
Innovator™-hubben?

Tl-Innovator™ Hub kan inte kommunicera direkt med programmen Tl Connect™ CE eller
TI-SmartView™ CE. Ddremot kan du anvdanda Tl Connect™ CE for att skriva program
som kan anvdandas med TI-Innovator™ Hub. Med programmet TI-SmartView™ CE kan
du pa ett enkelt satt demonstrera programmeringsstegen for eleverna.
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Information om Tl LaunchPad™
Vad ar en Tl LaunchPad™ utvecklingssats?

Tl LaunchPad-satser ar ett sortiment av styrsystemutvecklingssatser (kallas aven
provkort) fran Texas Instruments. Mer information om Tl LaunchPad-systemet finns
pahttp://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Vilken Tl LaunchPad™-sats anvands i Tl-Innovator™ Hub?

Tl-Innovator™-hubben drivs av en MSP432P401 Tl LaunchPad-sats. Mer information om
MSP432P401 LaunchPad finns pa http://www.ti.com/ww/en/launchpad/launchpads-
msp430-msp-exp432p401r.htmli#tabs.

Kan jag anvanda TlI-Innovator™ Hub som en Tl LaunchPad™ utvecklingssats?

TI-Innovator™ hubb kan anviandas som Tl LaunchPad™-kort, men utvecklades sarskilt for
att anvandas av elever for att lara sig kodning och bygga och utforska med hjalp av
elektronik. Mer information om Tl LaunchPad finns pa
http://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Vilka resurser finns for Tl LaunchPad?

Om du ar intresserad av Tl LaunchPad-systemet, hittar du resurser pa
http://www.ti.com/ww/en/launchpad/about.html.

Hur anvinds utvecklingssatser/utvecklingskort av utvecklare i verkligheten?

Utvecklare anvander provkort som Tl LaunchPad™ fér att ta fram prototyper av
konstruktioner och utvardera hur en viss krets passar for en konstruktion. Med dessa
kort kan utvecklare prova olika angreppssatt innan en konstruktion slutférs. Med korten
kan utvecklarna dven utvardera andra aspekter pa sin konstruktion, exempelvis
energiférbrukning och hur 1ang tid operationer tar.

Provkorten anvands dven pa universitet for utbildning i styrsystem, programmering och
givargranssnitt.
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Allméin information om évningar
Vilka 6vningar finns for Tl-Innovator™ Hub?

En mangd 6vningar finns tillgangliga for Tl-Innovator™ Hub. | samarbete med utbildare
kommer vi att erbjuda 6vningar pa foljande teman:

10 Minutes of Code fér Tl-Innovator™ Hub: Lat eleverna utfora korta évningar som
utvecklar férstaelse for matematikbegrepp, programmeringslogik och kodning.
Ovningarna anviander RGB-lysdioderna, hégtalaren och ljussensorn pa Tl-
Innovator™ Hub. Ovningar finns fér Tl CE-familjen av grafriknare och fér TI-Nspire™
CX-teknologi.

10 Minutes of Code fér Tl-lnnovator™ Rover: Fortsatt ldra dig koda med TI-
Innovator™ Rover. Bygg pa dina programmeringskunskaper med Tl-Innovator™ Hub
och skriv program for att styra TI-Innovator™ Rover. Lar dig kommandon som far
Rover att réra sig och anvand dess inbyggda avstandsmatare och fargsensor.
Ovningar finns for TI CE-familjen av grafriaknare och fér TI-Nspire™ CX-teknologi.

”Konversationer” under matematik- och naturvetenskapslektioner for Tl-lnnovator™
Rover: Program som dr fardiga att anvandas for Tl CE-familjen av grafraknare och
for TI-Nspire™ CX-teknologi. Programmen omfattar en ldrarhandbok som ger
forslag pa anvandning av Tl-Innovator™ Rover tillsammans med de tillhandahallna
programmen for att utforska olika koncept under matematik- och
naturvetenskapslektioner.

Kunskaper i naturvetenskap genom praktiskt arbete: Givande interaktiva lektioner
for elever pa gymnasieniva i naturvetenskapliga @mnen. Komponenter som
medféljer Tl-Innovator™ I/O-modulpaket utnyttjas. Ovningar kommer att finnas
for TI-Nspire™ CX Teknologi.

Vigen till MINT-projekt: Utveckla, bygg, prova, forbattra. Dessa sekventiella
Ovningar engagerar och hjdlper hégstadie- och gymnasieelever att forsta viktiga
tekniska principer och ger studenterna de grundldaggande kunskaper och fardigheter
som behdvs for att genomfora nya och unika MINT-projekt. For dessa évningar
behovs de komponenter som levereras i Tl-Innovator™-paketet med
kopplingsplatta. Ovningar finns fér TI CE-familjen av grafraknare och fér TI-Nspire™
CX-teknologi.

Var kan jag ladda ner 6évningar for TI-Innovator™ hubb?

Ovningar fér TI-Innovator™ Hub finns p& webbplatsen education.ti.com under fliken
Digitala resurser hogst upp pa varje sida. Direktlankar till varje uppsattning av évningar
finns enligt foljande:
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- 10 Minutes of Code med TI-Innovator™ Hub: education.ti.com/ticodes
- 10 Minutes of Code med TI-Innovator™ Rover: education.ti.com/ticodes

- "Konversationer” under matematik- och naturvetenskapslektioner fér TI-
Innovator™ Rover:

- Kunskap genom praktisk utveckling:
https://education.ti.com/en/tisciencenspired/us/stem

- Vagen till MINT-projekt: Ej bestamt
Nar blir 6vningarna tillgangliga?

Ovningarna fér Tl-Innovator™ Hub ar nu tillgéngliga. Ovningar fér Tl-Innovator™ Rover
kommer att vara tillgdngliga under hosten 2018.
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Allmén information om strémférsérjning fér Tl-Innovator™ Hub
Hur drivs Tl-Innovator™ Hub?

Tl-Innovator™ hubb drivs av batterierna hos grafraknaren TI-84 Plus CE-T eller TI-
Nspire™ CX handenhet. For vissa 6vningar med komponenter som kraver mer energi,
exempelvis servomotorer, kan en extra stromkalla behdvas, antingen Tl vaggadapter
eller externt batteri.

Hur paverkar Tl-Innovator™ Hub livslangden for batterierna i grafraknaren TI CE eller
TI-Nspire™ CX?

Tl-Innovator™-hubben har en minimal paverkan pa livslangden hos batterierna i
grafraknarna Tl CE eller TI-Nspire™ CX.

Na&r behovs den externa stromkallan?
Nar in- eller utgangsportar anvands:

For vissa I/O-moduler krévs en extern stromkalla eftersom de kopplas till 5 V-
portarna (OUT3 eller IN3) pa Tl-Innovator™ Hub. Se avsnittet |/O-moduler for mer
information.

Nar kontakten till kopplingsplattan anvands:

En krets som drivs med 5 V-utgangen pa kopplingsplattans kontakt krdver extern
stromforsorjning.

Vilka alternativ finns for extern strémforsorjning?

Du kan anvdnda Tl vaggadapter eller det externa batteriet som extra stromkalla.
Vaggadaptern som levereras med Tl-Innovator™ Hub d&r samma vaggladdare som foljer
med grafraknarna TI-84 Plus CE-T och TI-Nspire™ CX. Det externa batteriet séljs
separat som tillbehor till TI-Innovator™ Hub.

Kan olika batterier eller stromkallor anvdndas till TI-Innovator™ Hub?

For att garantera saker funktion far endast det batteri och den vaggadapter anvandas
som levereras av Tl.

Information om det externa batteriet i TI-Innovator™ Hub
Vad ar det externa batteriet?

Det externa batteriet ger extra strémforsorjning for komponenter som kraver mer
strém an som kan tillhandahallas via grafraknaren. Detta batteri (modell # MP-3000)
valdes for att klara effektbehovet for komponenter till TI-Innovator™.
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Hur anvdnder man det externa batteriet tilsammans med TI-Innovator™ Hub?

Det externa batteriet ska kopplas till PWR USB-porten pa Tl-Innovator™ hubben med
hjalp av den medféljande Standard-A till Mikro-B USB-kabeln. Pa det externa batteriet
finns en pa-/av-brytare som maste vara paslagen for att strom ska levereras till TI-
Innovator™ Hub.

Hur ldnge racker batteriet efter full uppladdning?

Batteritiden beror pa vilka komponenter som ar anslutna till TI-Innovator™ Hub.
Exempelvis kan servomotormodulen, som anvands vid "Lara sig naturvetenskap genom
praktisk arbete-aktiviteter", kdras oavbrutet i 8 timmar med det externa batteriet.
Andra komponenter kan drivas langre eller ladda ur batteriet fortare.

Vilken férvantad livstid har batteriet?

Nar litiumjonbatterier aldras tappar de kapacitet. Vid normal anvandning och med
lamplig skotsel forvantas batterierna halla i omkring tre ar.

Hur laddar man upp batteriet?

Det externa batteriet kan laddas med Tl-stromadaptern (levereras med Tl-Innovator™
Hub) eller USB-kabeln , som medféljer Tl-Innovator Hub , ansluten till USB-porten pa
en dator.

Hur vet man hur uppladdat batteriet ar?

Nar det externa batteriet slas pa visar indikeringslamporna pa batteriet (lysdioder) den
ungefarliga laddningsstatusen (25 %, 50 %, 75 % och 100 %). Indikeringslamporna
slacks efter tio sekunder.

Kan det externa batteriet anvdndas med andra produkter?

Det externa batteriet ar speciellt utprovat for anvandning med Tl-Innovator™ Hub.

Batteriinformation for Rover
Hur ldnge racker batteriet efter full uppladdning?

Batteriet haller for 8 timmars oavbruten kérning. Normal anvandning forvantas
omfatta regelbundna pauser for programmering. | sadana situationer haller en full
laddning i flera dagar.

Vilken forvantad livstid har batteriet?

Nar litiumjonbatterier aldras tappar de kapacitet. Vid normal anvandning och med
lamplig skotsel forvantas batterierna halla i omkring 3 ar.
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Hur laddar man upp batteriet?

Anslut en micro-USB-kabel till PWR-porten framtill till hoger pa Rover. Den andra
anden av kabeln kan anslutas till en dator eller till en Tl vaggladdare.

Hur vet man hur uppladdat batteriet ar?

De fyra lysdioderna for batteriniva visar batterikapaciteten. Nar alla fyra dioder lyser
med ett fast gront sken ar batteriet i Rover fulladdat.

Vanliga fraégor och svar.
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Allman information
Hjéilp-funktion online

education.ti.com/eguide

Valj ditt land for ytterligare produktinformation.
Kontakta Tl support

education.ti.com/ti-cares

Valj ditt land for teknisk och andra supportresurser.

Service- och garanti-information

education.ti.com/warranty

Valj ditt land for information om garantins langd och villkor eller om produkttjansten.

Begrdnsad garanti. Denna garanti paverkar inte dina lagstadgade rattigheter.
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