10 Minutes of Code

TI-84 Plus CE-T Python Edition

# python

Kapitel 6: Anvanda Hub & Rover-biblioteket

| kapitel 6 ska du ansluta TI-Innovator™ Rover med Ti_hub-
biblioteket och skapa ett skript som samlar in punkt-koordinaterna
under en fard och sedan ocksa visa dessa koordi-

nater grafiskt.

| den har lektionen kommer du att skapa ett skript som ger ti-rover
mojlighet att gdra en vag som motsvarar ritningen av en polygon.

Hornens koordinater sparas i listor och representeras sedan
grafiskt med hjalp av instruktionerna i ti_plot-biblioteket.

Genomfdrande:

e Starta ett nytt skript och dop det till KAP6APP

e Importera TI-Rover-biblioteket fran modulmenyn
e Bekrifta genom att trycka pa [enter].

e Importera dven ti_plotlib-biblioteket

e Aven om det inte dr nddvandigt s& gor instruktionerna for att
rensa skarmen och inte visa markoren att skarmen ser trevligare
ut. Infoga alltsa disp_clr() och disp_cursor(0) fran modulmenyn
och ti_system sedan.

e Skapa en funktion poly() med antalet sidor n i polygonen som
argument och | som standardenheten langd for TI-Rover, dvs dm.

e Vinkeln vid hornen for varje polygon kommer saledes att vara lika
med a=360/n.

e Skapa tva tomma listor xaxel och yaxel, som &r avsedda att ta
emot koordinaterna for var och en av dessa horn.
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KAPITEL 6: TILLAMPNING

ELEVAKTIVITETER MED KOMMENTARER

Tillampning: Representera en tur
med Rover

Syfte:

Undersoka ti_rover-modulen.
Skriva och anvanda ett skript for att
kora Tl-Innovator Rover och dess
tillhérande stalldon.

Anvanda en sluten slinga.
Representera data grafiskt

FILE MANAGER n
timesti_systemsti_rover =)

1:Blank Program

2:Math Calculations

3:Random Simulation

4:Plotting (x,y) & Teut

S5:Data Sharing

6:Hub Project

ARover

&:TI STEH Project Helpers..

Esc

EDITOR: KAFGAPP n
PROGRAM LINE 0012 =]
from ti_system import #*
import ti_rover as rv
import ti_plotlib as plt
disp_clr()
disp_cursor(0)
H#l i dm
def polyin,1):
a=360/n
waxel=[]
yvaxel=[]
for i in range(n):i_

[ Fns.. J[a A #| Tools| Run [Files]
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KAPITEL 6: TILLAMPNING

ELEVAKTIVITETER MED KOMMENTARER

Skapa en stor dppen loop n.

Foljande instruktioner finns i ti_rover-biblioteket:

Flytta fram Rover | decimeter n ganger

Svang vanster med vinkeln a.

Lagg in en fordrojning pa 1 s mellan varje steg.

Lagra koordinaterna for punkterna i x- och y-listorna.

Koppla bort Rover i slutet av banan.

Exportera xaxel- och yaxel-koordinaterna till listorna L; respektive

L, hos raknaren.

Kommentar: Instruktionerna rv. waypoint_x() och
rv. waypoint_y() finns i I/O-menyn. Vilj sedan 3: Path....

Hur skriptet fungerar:

Kor ditt skript och anropa poly()-funktionen. Skriv (4, 1) fér att rita en
kvadrat med sidanl dm.

Byt sedan till den grafiska representationen, som ingar i funktionen

har men det ar fortfarande mojligt att skapa en graffunktion
separat som vi gjorde i andra 6vningar (kapitel 5).

Testa ocksa med en hexagon med sidan 1 dm
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EDITOR: KAPBAPP n
PROGRAM LINE 0020 0
for i in range(n):
rv.forward(1)
sleep(l])
rv.left{a)
sleep(l])
rv.resumef )
waxel.append(rv.waypoint_u()

yaxel.append{rv.waypoint_y()

rv.disconnect_rv()_
store_list("1",xaxel)
store_list("2",yaxel)

# grafisk representation
plt.cls()
plt.axes("on")
plt.labels("x","y",12,2)
plt.grid(1,1,"sclid")
plt.color(25%,0,255)
plt.scatter(xaxel,yaxel,"o"]
plt.show_plot(])_

[ Fhe. |a A #]|Tools| Run [Files|
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KAPITEL 6: TILLAMPNING

ELEVAKTIVITETER MED KOMMENTARER

Om du exporterar listorna till raknarens statistikeditor kan du plotta
den grafiska representation som visas har. Om du anvander [trace]-
tangenten sa kan du visa koordinaterna for varje punkt.

Kommentar: Undvik att anvanda instruktionerna rv.pathlist_x() och
rv.pathlist_y() i denna typ av 6vning.

Faktum ar att nar du ritar ett segment registrerar raknaren
koordinaterna for punkterna i ett segment i polygonen och lagrar
sedan koordinaterna for den sista punkten som den forsta punkten i
nasta segment. Speciellt eftersom vi har placerat en fordrojning pa 1s
mellan varje plottning.

Sa rv.path instruktionerna ar i vart fall inte lampliga.
Med satserna rv.pathlist_x() och rv.pathlist_y(), far vi koordinaterna

for andpunkten tva ganger.

Obs: Justera installningarna pa ditt rutnat, beroende pa vilka polygoner
du vill rita. Detta har avsiktligt stallts in till standardinstallningarna har
for att observera noggrannheten i ROVER-sparet.

Var ocksa uppmarksam vilken typ av yta som roboten ror sig pa. Den
far inte erbjuda for mycket motstand mot rorelse eller tvartom upp-
muntra till glidning.
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