Kravspesifikasjon for fjernstyrt robot I

Betaversjon av programmet for fiernkontrollen fungerer bare
delvis og ma fullfgres/forbedres slik at

H fiernkontrollen kommuniserer tréddlgst med roboten (sender
og mottaker settes til samme gruppe i programmet)

] roboten kan kiore b&de framover og bakover
] roboten kan svinge ftil venstre og hayre

H roboten kan stoppe

Tips I

/&pne betaversjonen og snakk dere giennom koden:
https://makecode.microbit.org/_R6KXm8cgMIrE

Overfgr programmet til micro:bit-en og test.

F& roboten til & kjgre pd alle méter
oppgitt i kravspesifikasjonen. © £ IEMicrosol

Test ulike verdier for farten. = Project Settings
= Extensions

Velg «norsky @ Delete Project

\ © Report Abuse

%Y Language

Eksempel pd en ytterligere forbedring:
« F& raskere sving med at eft hjul gér
framover og ett bakover samtidig
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Kommandoer dere kan sende til bit:bot I

Fart er et tall
radio send verdi “ = fart v B o fra O til 100.

HF: Hayrehjul framover radio send verdi @

HB: Hayrehjul bakover
VF: Venstrehjul framover

VB: Venstrehjul bakover

Sett radiokanal til
samme nummer som
vises pd displayet fil
deres bit:bot

radio send verdi o = o

ved start

radio sett gruppe o
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