10 Minutes of Code KAPITEL 5: TILLAMPNING

TI-84 PLus CE-T MED TI-INNOVATOR™ Rover LARARKOMMENTARER
Kapitel 5: Roversensorer Tillampning: Den krokiga vagen
| denna 6vning for kapitel 5, kommer att att du skriva ett program
som far Rover att folja en bana pa ett papper. * Anvanda COLORINPUT fér att

upptacka och folja en krokig bana
pa ett papper.
e Folja en exempelbana pa ett
Skriv ett program som far Rover att folja en krokig bana pa ett papper papper.
med hjalp av en sensor. Banan kan beskrivas av tva olika farger enligt
bilden till hoger.

Rover startar vid den vanstra kanten av sidan och fardas till hoger efter den
bojda vagen 6ver papperet. Nar Rover “ser” RED kommer den att svinga lite
till vénster och rora sig framat en bit. Nar den ”ser” WHITE kommer den att
svanga till hoger en bit och samtidigt rora sig framat en kort stracka.

Experimentera med vridningsvinkel och avverkad stracka for att
undersdka hur Rover reagerar pa de olika fargerna.

Om ditt papper ar rott och vitt som pa bilden till héger, kan du anvanda
READ COLORINPUT.RED for att se vilka varden som man far pa varje sida
av papperet. Om du anvander en annan farg, t.ex. svart, kan du anvanda
READ COLORINPUT.GRAY (eller GREEN eller BLUE).

Nedan finns ett program (FARGTEST) som du anvander for att testa
Rover’s fargsensor. Se vilka varden du ska anvédnda i ditt program:

ClrHome BT HENG: tatehad st o [
e " PROGRAM: FARGTEST

Disp "COLORINPUT TEST :Disp "COLORINPUT TEST"
Send("CONNECT RV") : Send("CONNECT RV")

_ ‘While 1
While 1 :Send("READ RY. COLORINPUT.
Send("READ RV.COLORINPUT.RED") eggt:('R)

tDisep R

Get(R) tldait .25
Disp R :End
Wait .25
End

Observera att Rover INTE flyttar sig i detta program. Programmet ovan
anvands for att bestamma vad Rover “ser” pa varje sida av den krokiga
banan genom att observera viardena pa R som visas. Anvand sedan denna
information for att designa ditt program. Testa programmet genom att
placera Rover vid den vanstra kanten med fargsensorn nadra gransen
mellan de réda och vita sidorna hos papperet. Se till att sensorn befinner
sig 6ver papperet. Programmet ska fungera oberoende var Rover borjar.

Detta program anvander en oandlig loop. For att bryta eller avsluta en
programkorning trycker man pa ON-tangenten. Man ser da ett felmed-
delande hogst upp pa skdarmen och har da tva mojligheter att ga vidare: 1:
Avsluta och aterga till raknarens startskdarm eller 2: Ga till programeditorn
och till den plats i programmet dar programkérningen stoppades.
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10 Minutes of Code

TI-84 PLus CE-T MED TI-INNOVATOR™ Rover

Lararkommentar: READ COLORINPUT.RED skapar ett varde fran O till 255.
White &r inte 0, Black ar O (att fa 0 som varde ar valdigt svart). Red skapar

255, White ar ungefar 82.

A1 Send("CONNECT RV")

Send("RV LEFT 18")
Send "RV FORWARD
Wait .5

Else

Send ("RV RIGHT 18
Send "RV FORWARD
Wait .5

5 End

17 End

v ) 20 X

To £ b G B

g3 While 1

@4 Send("READ RV.COLORINPUT.RED")
A95  Get(A)

96 Disp A

gy It A=2008

@92 Then

L15")

157)

Vridningsvinkeln (LEFT eller RIGHT) och FORWARD-varden ar ungefarliga

och kan forfinas beroende pa den bana som ska féljas.
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