10 Minutes of Code

TI-84 Plus CE-T Python Edition

# python

Kapitel 6: Anvdnda Tl-Innovator Hub och TI-Innovator Rover

| denna tredje 6vning i kapitel 6 kommer du att lara dig hur man
ansluter robotbilen Tl-Innovator™ Rover med hjalp av biblioteket
ti_rover.

| den har 6vningen kommer du att skapa ett skript som ger ROVER
mojlighet att kdra en bana som markeras av belysning av RGB-
dioden, sa lange avstandet (matt med RANGER-sensorn) respekterar
en grans skriven i en villkorsinstruktion.

Avancera en stricka pa2 m
Sa lange rorelsen inte stoppas av anvindaren
a < ett avstand till ett uppmatt objekt
oma<0.2
visa da en rod firg och stoppa
annars visa en gron farg och fortsatt
Stoppa, visa en bla firg
Vantals
Stinga av dioden

Sla pa den bla lysdioden for att markera slutet pa spelet.

e Starta ett nytt skript och namnge det KAP60OVN3
e Importera ti-rover-biblioteket fran modul-menyn
e Bekrafta genom att trycka pa [enter].
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Ovning 3 Styra en robot

Syfte:

e Upptacka Tl_rover-modulen

e Skriva och anvanda ett skript for
att anvanda Tl-Innovator Rover
och dess styrdon.

e Anvanda en 6ppen loop och en
villkorsinstruktion

e g
1:Blank Program

2:Math Calculations
3:Random Simulation
4:Plotting (x,y) & Text
5:Data Sharing

6:Hub Project

ARover

8:TI STEM Project Helpers..

Esc

EDITOR: KAFEOVHZ n
PROGRAM LINE 6085 O

#TI-Rover

from time import ¥

from ti_system import ¥

import ti_rover as rv

[ Fns.. [a A #|Tools| Run [Files|
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Rensa skarmen med hjalp av instruktionen disp_clr() som finns i
ti_system-menyn.

Fortfarande i ti_system ti_system-menyn valjer du disp_cursor( )-
instruktionen med vardet O for att inte visa markéren.

Be ROVER att ga vidare. Mattenheten pa avstandet lamnas at ditt
val. Standardavstandet ar 0,1 m. rv.forward(20) gor att
robotfordonet gar framat 2 m. Instruktionen rv.forward( ) finns

i modulmenyn. Vilj sedan 7: ti_rover och slutligen

2: forward(distance) i i Drive-menyn.

Ange sedan borjan av en 6ppen loop som finns i modul-
menyn och sedan i ti_system-biblioteket.

Lararkommentar: Manga av instruktionerna i ti_system-biblioteket
finns ocksa i ti_rover-bibliotekets meny under Commands.

Skapa en variabel a till vilken avstandet uppmatt med RANGER
tilldelas. For att gora detta sa skriv bokstaven a och [amna sedan
markoren i slutet av den har bokstaven. Skriv sedan instruktionen
rv.ranger_measurement( ) som finns i modulmenyn sedan

7: ti_rover sedan |/ O (ingangar-utgangar); 1: Ingangar och slut-
ligen 1:rv.ranger_measurement( ). Mattenheten ar meter.

Skapa nu villkorssatsen. Om det uppmatta avstandet ar mindre én
20 cm stannar roboten och RGB-lysdioden lyser rott. Instruktionen
rv.color( ) finns i ti_rover-biblioteket i I/O-menyn och sedan 2:
Outputs. rv.stop( ) ar en korinstruktion och ar darfor placerad
under motsvarande meny (Drive) . Annars lyser RGB-dioden gront
och roboten fortsatter sin vag tills den installda strackan nas.
Instruktionen rv.resume() avslutar bearbetningen av atgarderna i
kon.

| slutet av slingan:

o Roboten stannar. rv.stop().

o Skarmen raderas.

o Lysdioden visar en bla farg.

o Detar 1sfordrojning innan lysdioden slocknar.
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EDITOR: KAPGOYN3 n
PROGRAM LINE 6667 O

HTI-Rover

from time import ¥

from ti_system import ¥

import ti_rover as rv

disp_clr()

disp_cursor(0])

[ Fns.. [a A #]|Tools| Run |Files|

EDITOR: KAPEOYN3 n
PROGRAM LINE 6616 0

H#TI-Rover

from time import ¥

from ti_system import ¥

import ti_rover as rv

disp_clr()

disp_cursor (0]}

disp_at(6,"[clear] for att stann

a","center")
rv.forward{20)
while not escape():

[F;sm |a A #|Tools| Run |[Files|

EDITOR: KAPBOVN3 n
PROGRAM LIHE 6819 =]
while not escape():
a=rv.ranger_measurement(]
if a<0.2:
rv.color_rgb(255,0,0)
rv.stop()
else:
rv.color_rgb(0,255,0)
rv.resumef )
rv.stop()
disp_clr()
rv.color_rgb(@,0,255)_
sleep(l)
rv.celor_rgb(0,0,0)

[ Fns.. [a A #|Tools| Run [Files|
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