*ﬁi 10 Minuten Coding LEKTION 4: UBUNG 2

TI-NSPIRE™ CX MIT DEM TI-INNOVATOR™ ROVER SCHULERTATIGKEIT
Lektion 4: Setz den Rover in Bewegung! Ubung 2: Weitere Lenkméglichkeiten

In dieser Ubung wirst du einige der optionalen Méglich- | Lernziele:

keiten untersuchen, wie der Rover gesteuert werden e Die Lenkmdglichkeiten des Rovers erweitern
kann. Alle vier Steuerkommandos aus Ubung 1 lassen e Die Optionen RIGHT und LEFT einsetzen
hinter der Anweisung innerhalb der Anfliihrungszeichen
eine Leerstelle, nach der zusétzliche Optionen einge-
fagt werden kénnen. Hier werden diese besprochen.

3/ 1: Aktione
Parameter fir FORWARD und BACKWARD W4 2: Syntax|1: Send "SET $
1= 3 Variahll2: Send 'READ  [2: TIME
Fir diese Steueranweisungen gibt es drei optionale Parameter: 1: Drive RV M3: DISTANCE
N SPEED 2:Read RV Sensors M UNITS/S
3RV Settings L ERLS)
e TIME 4:Read RV Path ME: REVS/IS
5: RV Color M7 UNITS
» DISTANCE 6: RV Setup Me: M
. . . . . . . 7: RV Control MS: REVS
Sie befinden sich im menu > Hub > Rover (RV) > RV Settings (teilweise rechts e T BT T CEESFEE=
abgebildet). Die Geschwindigkeit (UNIT/S und M/S) kann auch in diesem Menu 9: Send "DISCONNECT RV" -
festgelegt werden.
Anwendung von DISTANCE, SPEED und TIME
Einige Beispiele von verschiedenen Implementationen der FORWARD-Anweisung:
e FORWARD DISTANCE # ist dasselbe wie FORWARD #
¢ FORWARD DISTANCE # M bewegt den Rover # Meter 11121
e FORWARD # SPEED # mit einer Geschwindigkeit zwischen 1.4 und 2.3. *rolver42 0
0 Werte aul3erhalb fiihren zu einem Tl-Innovator™ Hub-Fehler. E:gf;le roverd2y=
e FORWARD TIME # Send "CONMECT RV"
Text "Zum Start driicke enter!"”
Send "RV FORWARD SPEED 1.5 TIME 1.5"
Du kannst beliebige zwei dieser drei Optionen in der FORWARD- und Text "Drucke entert”
BACKWARD-Anweisung angeben.
&
EndProm

Du kannst auch eval() verwenden, wenn der gewlinschte Wert in einer Variablen im
Rechner gespeichert ist, oder er das Ergebnis einer Rechnung ist.

Ein SPEED und TIME Programm 1.0 | 2.1

1. Das rechts gezeigte Programm hat eine Anweisung, die den Rover eine be- | || "™ >

efine rover = =
stimmte Zeit (TIME) mit der Geschwindigkeit (SPEED) vorwarts (FOR- Ergfm 420
WARD) bewegt: Send “RV FORWARD SPEED 2.3 TIME 2" Send "CONNECT RV"

Text "Zum Start driicke enter!"
Send "RV FORWARD SPEED 2.3 TIME 2"

2. Vervollstandige das Programm mit der richtigen Zeit (TIME), so dass der Text "Driicke enter!”
) o . Send "RV BACKWARD SPEED 1.4 TIME "|
Rover zu seiner Ausgangsposition zuriickkehrt: EndFram
Send “RV BACKWARD SPEED 1.4 TIME ?” &

Hilfe: Weg = Zeit * Geschwindigkeit (DISTANCE = SPEED * TIME)
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Parameter fur RIGHT und LEFT

Diese Anweisungen lassen den Rover um 90° nach rechts oder links drehen. Du
kannst aber jeden Winkel (zwischen -360° und +360°) anfligen. Auch negative Wer-
te sind zugelassen. Daher ergibt LEFT -90 die gleiche Drehung wie RIGHT 90.

3. Fige die Anweisung hinzu, die den Rover um 135° nach rechts dreht. Dazu
musst du 135 in die Zeichenkette hineinschreiben. Das Wort DEGREES st
nicht notwendig, ist aber in den RV Settings zur Deutlichkeit verfiigbar.

Du kannst Winkel in RADIANS (Bogenmal3) oder GRADS (Neugrad) angeben. Die-
se Einheiten findest du auch im RV Settings-Meni (missen angegeben werden).

Einige Beispiele stehen rechts. In welche Richtung schaut der Rover nach der Aus-
fuhrung dieser drei Anweisungen?

1.1 | 2. o offf <
*roverd2 444
Define 1'uve1'420=

Prgm

Send "CONNECT RV"

Text "Zum Start driicke enter!"
Send "RV RIGHT 135"

Send "RV LEFT eval(m) RADIANS['
EndPrgm

Schreibe ein Programm, das den Rover langs eines gleichseitigen Dreiecks bewegt.

Beginne mit:
Send “CONNECT RV”
Send “RV FORWARD ?”
Send “RV LEFT ?”
Oder, verwende eine Schleife.
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