*ﬁi 10 Minuten Coding

TI-NSPIRE™ CX MIT DEM TI-INNOVATOR™ ROVER

e on 4 e den Rove BeweQ 0
In der dritten Ubung dieser Lektion wirst du lernen, wie
man den Rover in eine bestimmte Richtung dreht, wie
man den zeitlichen Ablauf steuert und wie man mit der
COLOR LED-am Rover arbeitet.

LEKTION 4: UBUNG 3
SCHULERTATIGKEIT

Lernziele:

Die TO ANGLE-Anweisung verwenden
Die RV.COLOR LED am Rover einsetzen

Den zeitlichen Ablauf am Rechner und am Rover kon-

trollieren

Diese Ubung spricht drei weitere Mdglichkeiten des Arbeitens mit dem Rover an:
e Einsatz der TO ANGLE-Anweisung (die sich von LEFT und RIGHT unterscheidet)
e Einschalten der RV.COLOR LED am Rover (bezeichnet mit ‘Color’ an der linken oberen Ecke neben der Anzeige

der Batterieladung)

e Synchronisierung des Programms mit den Bewegungen des Rovers mit Wait

TO ANGLE

Die Anweisung Send “RV TO ANGLE <Zahl>" wird verwendet, um den Rover in
eine bestimmte Richtung zu drehen. Wenn du mit einem Befehl zum Rover verbin-
dest, dann ist seine Richtung auf 0° eingestellt. Das ist in der ,Mathematikwelt” in
Richtung Osten (positive Richtung der x-Achse). Nord, West und Sid sind in dieser
+Welt” 90°, 180° und 270°. Vergleiche mit dem rechts abgebildeten Diagramm.

Unabhéangig von seiner momentanen Richtung bringt die Anweisung Send “RV TO
ANGLE 0" den Rover wieder in seine Ausgangsrichtung, die er beim Start mit

“CONNECT RV” eingenommen hat.

Das Standardmalf fiir den Winkel ist DEGREES, aber du kannst es auf RADIANS
oder GRADS (auszuwaéhlen tber das RV Settings-Menu) abéndern.

180

270

-

Richtungen

Versuche dies:

Send “RV TO ANGLE 90"
Wait 2

Send “RV TO ANGLE 180"
Wait 2

Send “RV TO ANGLE 270"
Wait 2

Send “RV TO ANGLE 360"

Hat sich der Rover so verhalten, wie du es erwartet hast?

1.0 (2. ] 2
*roverd3a

Pram

Send "CONNECT RV"
Send "RV TO ANGLE 90"
Wait 2

Send "RV TO ANGLE 180"
Wait 2

Send "RV TO ANGLE 270"
Wait 2

Send "R\/‘I TO ANGLE 270"
EndPrgm
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Synchronisierung des Programms mit dem Rover

Programme am Rechner sind schon “fertig”, wenn sich der Rover noch bewegt. Das riihrt daher, dass die Steuerkom-
mandos im TI-Innovator™ Hub schneller gespeichert werden als sie der Rover ausfiihren kann. Die Steuerkommandos
werden in einer ,Warteschlange” gereiht und ausgefiihrt sobald der Rover dazu bereit ist.

Jetzt werden wir ein Programm schreiben, das den Rover auf einem Zufallsweg bewegt und dabei die RV.COLOR LED
aufleuchten lasst. Wir werden auch die TO ANGLE-Anweisung gemeinsam mit eval() verwenden, um den Rover in die
entsprechenden Richtungen zu drehen.

1.1 | 2.1 | 3.1 1
Der Beginn des Programms: Y o
. Define roverd3{)=
1. Starte das Programm mit CONNECT RV. e )
© fahrt einen [Irweg
Local AJ

2. Fahre fort mit einer For-Schleife (menu > Control > For...EndFor), um das | ||s.nq "connecT Ry
Zufallsmuster fiir den Weg des Rovers zu erzeugen. In der Schleife kannst :ext_ 12111511 Start driicke enter!”
. . e . . . . . ornl,
du immer weitere bendtigte Zeilen hinzufiigen. (Hier werden h und i als lo-

kale Variable eingefiihrt, um den Speicher ,sauber” zu halten.) Enjgm‘
ndProm

[

3. Schreibe FORWARD in den Schleifenkdrper fur eine Vorwartsbewegung.
Send “RV FORWARD 1”

1.1 1 2.1 | 31 1|
4. Um dem Rover eine Zufallsrichtung zu geben, nimm die Anweisung: " roveras U
' g 9 ! g: Send "CONNECT RV
h:=rand Int(0,360) Text "Zum Start enter driicken!"”
Fori,1,10

Send "RV FORWARD 1"
5. Flge eine TO ANGLE-Anweisung an, um in die Richtung h zu drehen:

Send “RV TO ANGLE eval(h)” h:=randint(0,260)

_|Senc1 "RV TO ANGLE eval(h)"
6. Starte nun das Programm und du wirst sehen, dass E‘LdFor

e sich der Rover in einem Zufallsmuster (Irrweg) bewegt,

e und das Programm fast sofort beendet ist, sich der Rover aber weiterhin

[

bewegt.
21 1: Aktionen N ran 1159
RV.COLOR 4 2: Syntax|1: Send "SET »
1= 2 Wariahli2: Send "READ >
Da die Farb-LED des TI-Innovator™ Hub im Rover verborgen ist, haben wir eine 1: Drive RV 4 4
andere Farb-LED am Dach des Rovers angebracht. Der Name dieser LED ist g Ef,agei?;;:nsors :
RV.COLOR und sie wird wie die LED am TI-Innovator™ Hub gesteuert. Du kannst 4: Read RV Path »

: RV Color 1: RV.COLOR

TRV Setup 2:RV.COLOR.RED
1RV Control 3:RV.COLOR.GREEN
:Send "CONMECT R4: RV.COLOR.BLUE

: Send "DISCONNECT RV" |

jede der vier Anweisungen aus dem menu > Hub > Rover(RV) > RV Color ver-
wenden, das rechts gezeigt wird.

W = O n

Send “SET RV.COLOR 255 255 255" erzeugt weil3es Licht.
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Einbau von RV.COLOR in dein Programm
7. Setze die RV.COLOR-Anweisung an den Beginn der Schleife unmittelbar

vor die FORWARD 1-Anweisung. Die Farbwerte sind dir Gberlassen.

8. Starte das Programm nochmals und beobachte, was geschieht. Beachte,
dass die LED fast unmittelbar aufleuchtet und weiter leuchtet.

LEKTION 4: UBUNG 3
SCHULERTATIGKEIT

1.0 (2. ] 2
*roverd3

afff <
1012

Text "Zum Start driicke enter!"
Fori,l,;n
Send "SET RV.COLOR 128 246 100"
Send "RV FORWARD 1"

f=randInt(0,360)
Send "RV TO ANGLE eval(h)"

EndFor

EndPrgm

Wir wollen versuchen, dass die LED nur wéhrend der Vorwartsfahrt des Rovers aufleuchtet. Dazu missen wir den Rech-
ner immer warten (Wait) lassen, bis eine Wegstrecke erledigt ist und dann wéhrend der Wendung die LED ausschalten.

Wir miissen eine Wait-Anweisung zur Steuerung des Ein- und Ausschaltens der LED einflgen.

9. Wie lange braucht der Rover fir FORWARD 1? Etwa eine Sekunde?
Schreibe Wait 1 nach der FORWARD 1-Anweisung ins Programm. Du
kannst den Wert anpassen, wenn er in Deiner Umgebung nicht passt. Denk
daran, dass du Wait im menu > Hub Men findest.

10. Fuhre das Programm aus und teste es.

1.0 2] 3.1
*roverds

] >
813

Text "Zum Start driicke enter!"
Fori,1,10
Send "SET RV.COLOR 128 246 100"
Send "RV FORWARD 1"
Wait 1

Az=randint(0,360)
Send "RV TO ANGLE eval(h)"

EndFor

Beachte, dass die LED eingeschaltet bleibt. Wir missen sie noch ausschalten, so-
bald der Rover seine Fahrt beendet hat.

11. Wie lange braucht der Rover flir eine Wendung? Etwa eine Sekunde? Flge
eine weitere Wait 1-Anweisung hinzu.

12. Nach der Wait 1-Anweisung kannst du die LED abschalten, indem du den
Befehl Send “SET RV.COLOR 0 0 0" anfligst.

13. Teste dein Programm. Hat sich das Licht zur richtigen Zeit ausgeschaltet?

1.1 § 2.1 | 31
*roverd3

] <
ERE]

Text "Zum Start driicke enter!”
Fori,1,10
Send "SET RV.COLOR 128 246 100"
Send "RV FORWARD 1"
Wait 1
Send "SET RV.COLOR 000"
f:=randint(0,260)
Send "EV TO ANGLE eval(h)"

EndFor

Wir missen auch warten wéahrend sich der Rover in eine neue Richtung dreht, um
sicher zu sein, dass das Licht ausgeschaltet ist.

14. Schreibe ein Wait hinter die TO ANGLE-Anweisung. Dieses Wait sollte
lange genug dauern, um jede Drehung zwischen 0 und 360 Grad zu ermég-
lichen.

1.1 § 2.1 | 31
*roverd3

] <
513

For,1,10|

Send "SET RV.COLOR 128 246 100"

Send "RV FORWARD 1"

Wait 1

Send "SET RV.COLOR 0 0 0"

Ar=randnt(0,360)

Send "RV TO ANGLE eval(h)"

Wait 3
EndFor
LEndPraom
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Erweiterung
Kannst Du an jeder Ecke eine andere Farbe leuchten lassen? Tipp: Verwende eval(frei gewahlt) und beriicksichtige die-
sen Wert fur h, beachte aber den daflr zuldassigen Wertebereich.

Eine zusatzliche Herausforderung:
Definiere die Wartezeit fur die Drehung als eine Funktion des Drehwinkels, der in der TO ANGLE-Anweisung festgelegt
wird.
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