LEKTION 4: UBUNG 3

L EHRERINFORMATION
Ubung 3: Zuséatze, COLOR und Timing

*ﬁi 10 Minuten Coding

T1-84 PLUS CE-T MIT DEM TI-INNOVATOR™ ROVER
Lektion 4: Der Rover soll fahren!

In der dritten Ubung fiir Lektion 4 geht es um die Lernziele:

Drehung um einen bestimmten Winkel, den Einfluss der e Verwendung des Befehls TO ANGLE

Zeit (das richtige ,Timing“) sowie um die Verwendung e Verwendung des Befehls RV.COLOR

der RGB-LED (COLOR LED) auf dem Rover. e Abstimmung des Timings auf dem Taschenrechner

und dem Rover

Diese Ubung behandelt zwei Befehle und ein wesentliches Merkmal des Rovers:
e den Befehl TO ANGLE, der sich deutlich unterscheidet von LEFT und RIGHT
e das Einschalten der eingebauten RGB-LED durch RV.COLOR (bezeichnet mit ‘Color’, befindet sich ivorne links
Uber der Ladezustandsanzeige)
e die Abstimmung der Bewegung des Rovers mit dem Programmablauf durch den Befehl Wait

HORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAH HF n

Der Befehl Send(“RV TO ANGLE <Zahl>") wird verwendet, um den Rover um én
einen bestimmten Winkel zu drehen. Mathematisch gesehen entspricht dabei dem §
Winkel 0° die Richtung der positiven x-Achse (auch genannt ,Ost“). Durch eine

Drehung im Gegenuhrzeigersinn kommt man dann zu 90° (positive y-Achse,
.Nord“), 180° (negative x-Achse, ,West“) und 270° (negative y-Achse, ,Siid“) (s. Bild
rechts). -

Der Befehl TO ANGLE

I—l—!—laa:::::

Egal wie der Rover steht, wird seine Ausrichtung beim Empfang des Befehls
Send(“CONNECT RV”) auf 0° festgelegt. Mit dem Befehl Send(“RV TO ANGLE 0”)
wird der Rover angewiesen, sich aus jeder beliebigen Stellung wieder in diese
anfangliche Ausrichtung zu drehen.

Drehrichtungen

Die Voreinstellung fir das Winkelmalf3 ist DEGREES, aber man kann die
Winkeldrehung auch in RADIANS oder GRADS angeben (auswéhlbar im Menu RV
Settings...).

EDIT MEHL: [a.lrhal [£5]

Ein kleines Programm:
Send(“RV TO ANGLE 90”)

PROGRAM: ROVER431
:Send("CONNECT RV")

Wait 2 :Send("RY TQ AMGLE 2@")
Send(“RV TO ANGLE 180”) El-lait E .
Wait 2 :azggtzﬂv TO ANGLE 18&8")
Send("RV TO ANGLE 2707) :Send("RY TO AMGLE 278")
Wait 2 tHdait 2

Send(“RV TO ANGLE 360”)

Verhélt sich der Rover wie erwartet?

Programmablauf und Bewegung des Rovers synchronisieren

Send("RY TO ANGLE 368")

Das Programm auf dem Taschenrechner ist meistens abgelaufen (,Fertig“), bevor der Rover seine Bewegungen
abgeschlossen hat. Das liegt daran, dass die Fahrbefehle, die im Tl-Innovator™ Hub gespeichert sind, weniger Zeit fir
ihre Durchfihrung bendtigen wie der Rover fur ihre Ausfuhrung. Die Fahrbefehle werden in einer Art ,Warteschlange®

gespeichert und ausgefihrt, wenn der Rover dazu bereit ist.
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TI-84 PLUS CE-T MIT DEM TI-INNOVATOR™ ROVER LEHRERINFORMATION
Das Beispielprogramm zeigt diese Synchronisation durch die Verwendung des Befehls Wait. Der Rover selbst bewegt
sich zufallsgesteuert und schaltet dabei die eingebaute RGB-LED wéahrend der Bewegung mit dem Befehl RV.COLOR

an. Innerhalb des Befehls TO ANGLE wird dabei eval( ) verwendet, da der Winkel durch eine Berechnung entsteht.
NORFAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HF [}
EDIT HENU: [aTphad [£5]

Beispielprogramm
PROGRAM: ROVER43

1. Das neue Programm ROVER43 anlegen. :Send("CONNECT RY")
tPause "START: ENTER"

tFor(I.1.18)
2. Eine For — Schleife fur die spatere Zufallsbewegung einfiigen. Man sollte -

das zugehorige End nach ein paar Leerzeilen ebenfalls einfiigen, um es

spéater nicht zu vergessen. ;End
d |

Hinweis: Die Befehle For( und End befinden sich im Menu CTL.

3. Indie Schleife kommt zunachst ein Befehl FORWARD. B ap oy atiarREALIRADIEM ISR

PROGRAM: ROVER43

4. Dann wird der Drehwinkel als eine Zufallszahl aus dem Bereich 0° ... 360° Egend( "Eg#gg?r Eﬁ'll:éR .
erzeugt und in der Variablen H abgespeichert: randint(0,360) = H. ;F;uqﬁ'_ 1.10)

:Send("RY FORWARD 1")
‘randIint(@,360)>H
:Send("RY TO AMGLE ewvaliH)
n )

6. Lasst man nun das Programm laufen, so sollte man sehen: :End

5. Jetzt kommt noch der Befehl TO ANGLE hinzu.

. . d |
e Der Rover bewegt sich zufallig.
e Das Programm meldet ,Fertig“, wéhrend der Rover sich noch bewegt.

|
Der Befehl RV.COLOR

Send("SET
Da die RGB-LED des Hub durch den Rover verdeckt wird, wurde eine weitere RGB-  [RY.COLOR
LED oben auf dem Rover angebracht. lhre Bezeichnung ist RV.COLOR. Sie kann ggxggtgg EEEEN
genauso verwendet werden wie die RGB-LED auf dem Hub. Man kann sie Uber die  [4:R¥.COLOR.BLUE
vier Befehle steuern, die auf dem Bild rechts abgebildet sind. Man findet sie im

Menu prgm > Hub > Rover (RV)... > RV Color....
Send(“SET RV.COLOR 255 255 255”) erzeugt weil3es Licht.

HORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAW HP [
Einfiigen des Befehls RV.COLOR in das Programm e
PROGRAM: ROYER43

7. Der Befehl RV.COLOR soll unmittelbar vor dem Befehl FORWARD 1 indie [:Send({"CONNECT R¥")
:Pause "START: ENTER"

For( — Schleife eingefuigt werden. Die Farbwahl ist dabei beliebig. ‘For(I.1,10)
:Send("SET RV.COLOR 128 24
N ; : 6 100")
8. Lasst man nun das Programm laufen, so sieht man, dass die LED sofort -Send("RY FORWARD 1")
und dann dauerhaft leuchtet. trandInt(@,368)->H
:Send("RY TO ANGLE eval(H)
II)

Nun soll die LED dazu gebracht werden nur dann zu leuchten, wenn der Rover sich vorwarts bewegt. Dazu muss der
Rover warten, bis jede Teilbewegung vollendet ist und dann fir die Drehung die LED ausschalten. Dazu muss ein Wait-
Befehl dem Programm hinzugefugt werden.
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Hinweis: An dieser Stelle hat man gut die Mdglichkeit um zu experimentieren. Anders als
die Fahrbefehle wird der Color-Befehl ausgefiihrt, sobald er beim Hub an der Reihe ist.
Bewegung und die LED sind also nicht synchronisiert. Die Abstimmung obliegt dem

Programmierer.

9. Wie lange dauert die Bewegung beim Befehl FORWARD 1? Etwa 1
Sekunde? Dann sollte man den Befehl Wait 1 unmittelbar nach dem Befehl
FORWARD 1 einfuigen. Den Befehl findet man im Meni prgm > Hub.

10. Lasst man nun das Programm laufen, so stellt man fest, dass die LED

immer noch dauerhaft leuchtet. Sie muss also noch nach der
Vorwartsbewegung abgeschaltet werden.

11. Das geschieht durch den Befehl Send(“SET RV.COLOR 0 0 07).

12. Nun kann das Programm wieder getestet werden. Schaltet sich die LED zu
den richtigen Zeiten ein und wieder aus?

Es miissen nun noch die Zeiten berlcksichtigt werden, die der Rover zum Drehen
bendétigt, denn dann soll die LED ja nicht leuchten.

13. Ein weiterer Wait — Befehl wird nach dem Befehl TO ANGLE eingefugt. Er
sollte lang genug gewahlit werden, um jede Drehung bis hin zu 360° zu

umfassen.

Erweiterung:

Nach jeder Drehung soll die Farbe wechseln! Hinweis: Verwende eval().

Herausforderung: Man kann die Wartezeit bei der Drehung abhangig machen vom
Drehwinkel, indem man die Zeiten bei der Verwendung von TO ANGLE misst.

NORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN MP n
EDIT MEHL: [alrhad [£5]

PROGRAM: ROVER432
:Send("CONNECT R¥")

:Pause "START: ENTER"
:For(I.1.18)

:Send("SET RV.COLOR 128 24
& 180")

:Send("RY FORWARD 1")
tHait 1

randInt (@, 360)+H
:Send("RY TO ANGLE ewval(H)

HORHAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HF n

EDIT MENU: [alphal [£5]

PROGRAM: ROVER43
:Send("CONNECT RY")

:Pause "START: ENTER"
For(I,1,1@)

:Send("SET RV.COLOR 128 24
6 168")

:Send("RY FORWARD 1")
‘Hait 1

:Send("SET RV.COLOR @ @ @"
)

HORMAL FLOAT AUTO REAL RADIAN HF n

EDIT MEHU: [alphald [£51

PROGRAM: ROVYER4 2

:Send("RY FORWARD 1")
tHait 1

:Send("SET RY.COLOR 0 @ @"
)
‘randInt(@,360)>H
:Send("RY TQ BANGLE ewval(H)
II)

Hait 3

:End

Hinweis: Fahrbefehle werden sofort zum TI-Innovator Hub gesendet und dort in eine

Warteschlange gestellt, bis der Rover sie durchfiihren kann.

Der Befehl Wait ist eine Anweisung an den Taschenrechner zu warten, wahrend der Rover
seine Fahrbefehle durchfuhrt. Bei langen Wartezeiten kann es so aussehen, als wiirde der

Rover pausieren wéhrend er doch nur auf den ndchsten Befehl wartet.

Bei der Erweiterung kénnen die Farben durchaus von der Schleifenvariablen | und dem
Drehwinkel H abhangig gemacht werden. Der zulassige Wertebereich fir die Farbvariablen

rrgundbistO ... 255
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