Kravspesifikasjon for fjernstyrt robot I

Betaversjon av programmet for fiernkontrollen fungerer berre
delvis og ma fullfarast/forbetrast slik at

H fiernkontrollen kommuniserer tréddlaust med roboten (sendar
og mottakar blir setne til same gruppe i programmet)

] roboten kan kayre framover og bakover
] roboten kan svinge ftil venstre og hagre

H roboten kan stoppe

Tips I

Opne betaversjonen, og snakk dykk giennom koden:
https://makecode.microbit.org/S62970-60397-14150-72372

Overfgr programmet til micro:bit-en og test.

F& roboten til & kayre pd alle métar

oppgitt i kravspesifikasjonen.

= Project Settings

2 Extensions

Test ulike verdiar for farten. =
Vel «norsky @ Delete Project

\ © Report Abuse

% Language

Eksempel pd ein ytterlegare forbetring:
* Ha eigen fart i svingar
« F& brdare sving med at eitt hjul gér framover
og eitt bakover samstundes (farten kan vere eit

negativt tal for & g& motsett veg)
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Kommandoar de kan sende til bit:bot I

Fart er eit tal
radio send verdi o = fart v B o fra O til 100.

H: Hagrehjul

Set radiokanal til same
nummer som visast pd&
skjermen fil bit:bot-en.

radio send tekst "FRAMOVER"
ved start
radio send tekst i BAKOVER"
radio sett gruppe o
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