10 Minutes of Code KAPITEL 5: GVNING 3

TI-84 PLus CE-T MED TI-INNOVATOR™ Rover LARARKOMMENTARER
Kapitel 5: Rover’s sensorer Ovning 3: COLORINPUT sensor
Syfte:

| den har tredje lektionen i kapitel 5 introducerar vi fargsensorn

COLORINPUT och anvander dess varde for att fa Rover att andra riktning. o L COROINADT

e Anvanda vardet for att dndra
Rover har en fargsensor, adresseras COLORINPUT, pa undersidan. Ljuset Rovers riktning
som lyser pa golvet anvands av sensorn for att kunna “se” fargen pa
golvet battre. Vi ska nu skriva ett program som vander Rover nar den
"ser” en fargférandring. Fargen som ses av sensorn konverteras av Tl-
Innovator™ Hub till ett av 9 mdjliga varden, som representerar farger.
1=Rod
2=Gron
3=Bla
4 =Cyan
5 = Magenta
6 = Gul
7 = Svart
8 =Vit
9=Gra

MORHAL FL¥T AUTO REELL GRADER HP n
EDIT HEHU: [alphal [#51

1. Borja programmet som vanligt. PROGRAM : ROVERS3

:ClrHome

:Disp "ROVERENHETER &YN3"
:Send("CONNECT RV")

:Pause "TRYCK ENTER FG6R AT
T STARTA"

] |

2. Vianvander en For-loop for att fa Rover att rora sig och vanda fyra ganger.

NORHAL FLYT AUTO REELL GRADER HP n
EDIT MEHL: [2Tphal [£5]

PROGRAM: ROVERS3

:ClrHome

:Disp "ROVEREMNHETER GVYN3"
:Send("CONNECT RY")

:Pause "TRYCK ENTER F4R AT
T STARTA"

tFor(I,1.,4)

‘Endil

3. End ar slutet av For-loopens struktur.
4. Viska senare anvdnda en While-loop for att titta efter fargandringar men [NORHAL FLYT AUTO REELL GrAoek Hp [

. . . K . . . - EDIT MENU: [a.1pha] [£5]
forst maste vi veta vilken farg som Rover ”ser” for tillfallet. Vi anvander PROGRAM: ROVERS3
kommandot READ RV.COLORINPUT och far (Get) vérdet i variabeln C pa gy .
raknaren. :Send("CONNECT RV")

:Pause "TRYCK ENTER FGR AT
T _STARTA"
tFor(I,1,4)
:Send("READ RV.COLORINPUT"

)
:Get (CHN
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5. Viinitierar sedan en annan variabel, D, for att fa igang While-loopen. D
lagrar fargen som Rover “ser” medan den ror sig. Initialt, staller viin D
att vara samma som C. Darefter startar vi Rover sa att den flyttar sig
FORWARD.

6. Vikodar nu While-loopen sa att den jamfér D med C eftersom vi
soker efter en dndring i vardet hos D inne i While-loopen.

Likhetstecknet nar du fran [test]-meny (tryck [2nd][test].

7. Glom inte att lagga till en End sats for While-loopen (visas inte).

8. Inom While-loopen, 6vervakar vi fargsensorn sa lange som Rover ror
sig. Vi lagrar fargvardet i variabeln D. Loopen avslutas nar D (aktuell
farg) ar olika originalfargen C.

9. Islutet av While-loopen meddelas Rover att stanna och flytta sig at
hoger (STOP and go RIGHT). Observera att dessa tva satser kommer
mellan de tva End-satserna i programmet. Den andra End-satsen ar
slutet av For-loopen sa programmet ser till att Rover svianger at hoger
fyra ganger nar den detekterar en forandring i fargen pa ytan.

10. Lagg till ett FORWARD 1-kommando och en Wait 1-sats sa att Rover
ror sig fran den fargade omradet innan programmet loopar tillbaka for
att detektera den ”"nya” originalfargen (C) igen.

11. Testa ditt program pa en yta med jamn farg (vit). Placera ett underlag i

storlek ca 5 x 5 cm och i kontrasterande farg (svart) pa golvet och langs

Rovers vag sa att COLORINPUT-sensorn “ser” den. Nar Rover passerar
over underlaget ska den stanna och sedan vanda och rora sig igen. Ta
upp underlaget och placera det framfor Rover igen. Detta maste man
sedan upprepa fyra ganger for att programmet ska slutforas.
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HORFAL FLYT AUTO REELL GRADER HP 1
EDIT MENU: [21phal [£5]

PROGRAM: ROVERS3Z
:Send("CONNECT RV")

‘Pause "TRYCK ENTER F&R AT
T STARTA"

tFor(I.,1.4)

:Send("READ RY.COLORINPUT"

)

1Get (C)

:C2D

:Send("RY FORWARD 1@@")

NORHAL FLYT AUTO REELL GRADER HF
EDIT HENU: [a1phal [£5]
PROGRAM: ROVERS3

T STARTA"

tFor(l.1.4)

;Send(“REHD RY.COLORINPUT"

:Get(C)

tCD

:Send("RY FORWARD 106")
‘Hait 1

tHhile D=C

NORHAL FLYT AUTO REELL GRADER HF 1
EDIT HENU: [a1pha] [F5]
PROGRAM: ROVERS3

1Get(C)

:C2D

:Send("RY FORWARD 12@")
tHait 1

tHhile D=C

;Send(“REHD RY.COLORINPUT"
:Get(D)
tEnd

NORHAL FLYT AUTO REELL GRADER HP n
EDIT HENL: [alphal [£5]

PROGRAM: ROVERS3
:Send("READ RY.COLORINPUT"
)
:Get (D)

‘End

:Send("RY STOP ")
:Send("RY RIGHT ")
:Send("RY FORWARD 1")
tHait 1

tEnd
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Lararkommentar: Har ser du det kompletta programmet. Indenteringen
ar gjord bara for att 6ka tydligheten.

291
g2
JK]
204
@85
o6
ae7
@e8
229
210
211
@12
@13
@14
@15
@16
@17
@18
@19

ClrHome )
Disp "ROVERENHETER OVN3"
Send ("CONNECT RV")

Pause "TRYCK ENTER FOR ATT STARTA"

For(I,1,4)
Send("READ RV.COLORINPUT")
Get(C)
C-D
Send("RV FORWARD 1@8")
Wait 1
While D=C
Send("READ RV.COLORINPUT")
Get (D)
End
Send("RV STOP ")
Send("RV RIGHT ")
Send("RV FORWARD 1")
Wait 1
End

Lararkommentar: Sma variationer i ytan kan orsaka att Rover ovantat van-
der. Aven en kant mellan plattor p& ett golv kan resultera i en fiargandring.
COLORINPUT-sensorn ar mycket kanslig!
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