ROBOTER

PositionX
PositionY
Blickrichtung

Schritt()
LinksDrehen()
RechtsDrehen()

Klassenkarte ROBOTER

Robot Karol

Robot Karol ist eine Programmiersprache, die entwickelt wurde, um
Schiilerinnen und Schiilern einen méglichst motivierenden Einstieg
in die Programmierung und Algorithmik zu gewéhren.

Programmiert wird dabei ein Roboter namens Karol (ein Objekt der
Klasse ROBOTER), der in seiner eigenen rechteckigen Welt, umrandet
von einer Mauer, lebt. Bewegen kann er sich auf gleich grof3en quad-
ratischen Feldern. Auf jedem Feld kénnen entweder ein oder mehrere gestapelte
Ziegel oder ein Quader liegen. Befindet sich kein Ziegel oder Quader auf einem
Feld, kann Karol dieses betreten und dabei in eine der vier Himmelsrichtungen bli-
cken. Die Klasse ROBOTER hat somit die Attribute PositionX, PositionY und Blick-
richtung.

Punktnotation:
Karol.PositionX = 2
Karol.PositionY =3
Karol.Blickrichtung = Siid

{CCPRIEERRR .
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Die Programmierumgebung Robot Karol

Benutzeroberfliche von Robot Karol:

e Robot Karol - o b 4
Datei Bearbeiten Suchen Struktogramm Welt Ablad Einsteliungen Hidfe
{Beispislprogramm)
LinksDzehen
{ B
o | / G L T T
RechrsDrehen | " S W AR
| il . ot
[ Editor/Programmzeilen ; ,I':'; b : : ] : :
[ A1 b
A i R
g Z
AL
TR S 7
N e ;
| Ansicht/Karols Welt
| -
Va
(Start/Stopp des Programms |
|
i
v - |
Dsﬂ&l. »Huwol hwnmmloﬁﬂtf-"uauqe'l.wm vl
R |
(b Kontrolistruduren :r:'g!wn oo
B e piiccll Informationen (z.B. Fehler im
= Programm, aktuelle Position)
Ubersicht/Hilfe i
— i vi
B Ubersicht || [[Postonk: 1 [ Postorm: 1 [ Bidicheng:s | ] nwomum-|

Karol kann mit Hilfe von Befehlen direkt von dir gesteuert werden und das ohne
vorher ein Programm schreiben zu missen. Sogar Marken, Ziegel und Quader
kannst du per Hand auf der Welt platzieren:

Auswahl der Marke | Welt 16schen | Zuvor erstellte Welt
Bewegungsrichtung setzen/ldschen wiederherstellen
— V¥

; | Y [
4= H A MOQE|L W,|2D
' A A A A S
e — | | e I
Ziegel Ziegel Quader Quader 2-D-
hinlegen aufheben aufstellen entfernen Darstellung

Will man die Gréf3e der Welt verdandern, kann man (ber den Reiter ,Welt” und die
Option ,Neue Welt" die Ausdehnung der neuen Welt festsetzen. Die Hohe gibt vor,
wie hoch Karol spater maximal seine Ziegel stapeln kann.

i Robot Karol
Datei Bearbeiten Suchen Struktogramm Welt Ablauf Einstellungen Hilfe
— — & & Offnen Welt ..
'l Welt speichem
B _Welt speichem unter .. _
Ausdehnung der neuen el B Als Bild speichern
I B Als Bild kopieren
Biste  [5 E| & Al Bild drucken
# - i, Bild vergroBemn Strg+R
Lange iIIJ I
T ¢, Bild verkleinern Strg+K
Hohe |6 3 B8 Welt loschen
2D Darstellung F2
oK | Welt direkt festlegen  F6
1
.. i

Befindet man sich in der 2-D-Darstellung, kénnen die Objekte der Welt durch Maus-
klick direkt gesetzt bzw. geléscht werden. Offne dazu das Werkzeugfenster tiber
das Ment ,Welt” und klicke auf ,Welt direkt festlegen”.

Kapitel 3

Ny
7~
Im Fenster Ubersicht/Hilfe”
findest du vordefinierte
Anweisungen (z.B. Schritt,
Linksdrehen) und Bedingungen
(z.B. IstWand, IstZiegel).

ol 4

Marke, Ziegel und Quader

3-D-Ansicht

4

2-D-Ansicht

g
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3. Offne das Programm Robot Karol
und erstelle eine neue Welt mit der

Ausdehnung 10x 10x 10.

Ziegel und Marken in verschiedenen
Farben, Quader und die Figur Karol.
Auch mehrere Ziegel Gibereinander
sind moglich.
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Logik und Robotik

4

4. Recherchiere im Internet, welche
+Mini-Languages” es noch gibt.

\II

~

Du kannst dem Objekt Karol neue
Anweisungen und Bedingungen
beibringen. Wie das funktioniert
wird in einem spéteren Kapitel er-
klart.

Roboter Karols Sprache

Robot Karol beherrscht die Sprache “Mini-Language”. Dies ist eine Programmier-
sprache, die bewusst tiber einen kleinen, tbersichtlichen Sprachumfang verfiigt.

Aus objektorientierter Sicht kann der Roboter Karol als ein Objekt der Klasse
ROBOTER betrachtet werden. Mit folgenden ...

... Attributen (Eigenschaften): Blickrichtung, Ablaufgeschwindigkeit, Position,
Sprunghdhe

... und Methoden (Fahigkeiten): 1.

Mit einer vordefinierten Anweisung (z.B.
Schritt) sendet man dem Objekt Karol den
Befehl, mit der Methode ,einen Schritt nach
vorne gehen” zu reagieren.

Karol kennt aber auch Methoden, um bei
einer Abfrage (z.B.,Stehst du vor einem
Ziegel?”) mit Wahr oder Falsch zu antwor-
ten. Der Aufruf einer Methode dieser Art
hei3t Bedingung.

Die folgende Tabelle zeigt einige vordefinierte Anweisungen:

p Vordefinierte Anweisungen

Bedeutung (Aktion von Karol)

(P Schrit

Macht einen Schritt vorwarts.

Drehung um 90° nach links.

- LinksDrehen
() RechtsDrehen

Drehung um 90° nach rechts.

(9 Hinlegen

Legt vor sich einen Ziegel hin.

Hebt den Ziegel vor sich auf.

----- (9 Aufheben
() MarkeSetzen

Setzt auf dem Feld unter sich eine Marke.

(} MarkeLaoschen

Loscht die Marke auf dem Feld unter sich.

() Watten

Wartezeit eine Sekunde.

Spielt einen Ton ab.

,,,,, O Ton

-9 Langsam

Bewegt sich langsam.

(3 Schnel

Bewegt sich schnell.

~.-() Beenden

Programm wird gestoppt.

Die folgende Tabelle zeigt einige vordefinierte Bedingungen:

p Vordefinierte Bedingungen

Ausgabe WAHR wenn Karol ...

(P IstwWand

vor einer Wand (oder auch ein Quader) steht.

(P Nichtistwand

keine Wand vor sich hat.

(P 1sZiegel

vor einem Ziegel oder einem Ziegelturm steht.

(P NichtlsZiegel

kein Ziegel oder Ziegelturm vor sich.

(P IstMarke

auf einer Marke steht.

keine Marke unter sich hat.

f} Istwesten

in genau diese jeweiligen Richtungen schaut.
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Ablaufe mit der Karol-Sprache beschreiben

Wir wissen bereits (vgl. Kapitel 2.1, Seite 38 ff.):

+ Abldufe werden durch eine oder mehreren Anweisungen beschrieben.

+ In der Informatik nennt man solche Verarbeitungsvorschriften (Regeln, Anleitun-
gen, Rezepte, Losungsverfahren, ...) Algorithmen.

« Der Begriff Algorithmus beschreibt eine endliche Folge aus eindeutigen und
ausflihrbaren Anweisungen zur Lésung eines bestimmten Problems. Dabei kann
der Algorithmus aus vielen Einzelschritten bestehen, die in der Summe zur L6-

sung des definierten Problems fiihren.

+ Algorithmen bestehen aus Sequenzen (Folgen von Anweisungen), Schleifen und

Fallunterscheidungen.

All das werden wir nun anhand der Karol-Sprache vertiefen.

Zunéchst werden wir linear programmieren, das heift, alle Anweisungen stehen

direkt untereinander und bilden eine Sequenz.

Beispiel 1: Erste Gehversuche.

Schritt
Schritt
Schritt
LinksDrehen
Schritt
Schritt
Schritt

LinksDrehen

LinksDrehen

Beispiel 2: Karol baut sich die erste Mauer.

Hinlegen
Schritt

Hinlegen
hritt

Verwendung von Parametern:

Um Schreibarbeit zu sparen und die Ubersichtlichkeit von Programmen zu gewéhr-
leisten gibt es einige vordefinierte Anweisungen und Bedingungen, die durch
einen Parameterwert (Zusatzinformation) erweitert werden kénnen.

Dazu gehoren

« Anweisungen: Schritt(x), Hinlegen(x), Aufheben(x), MarkeSetzen(x)
« und Bedingungen: IstZiegel(x), NichtlstZiegel(x) und HatZiegel(x).

Als Parameterwerte sind nur positive Ganzzahlwerte erlaubt, bei den Bedingungen

noch zusétzlich die Zahl 0.
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4r ST GT
Ablauf des Bindens einer Krawatte als

Algorithmus in Form von 6 Anweisun-
gen dargestellt

\II

b

Sequenz: Hintereinander auszuflih-
rende Programmanweisungen.

4

5. Der Fleckenteufel hat zugeschla-
gen. Vervollstandige den Programm-
code aus dem Beispiel 2 so, wie auf
dem Bild mit Karol zu sehen ist.

N
~

Es mit Robot Karol (ab Version 3.0)
moglich, den Methoden Hinlegen
und MarkeSetzen eine Farbe (rot,
gelb, blau und griin) zu Gibergeben.
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4

6. Lege einen Ziegel in jede Ecke
deiner Welt (5x5x6).

7. Lasse Karol deine Initialen mit
Ziegeln schreiben.

Es entstehen dabei Buchstaben in
Pixelgrafik!

b 4

A

Fiir Java-Programme gilt z.B.
folgende Konvention:

.Code Conventions for the Java
Programming Language”
(https://www.oracle.com/technet
work/java/codeconventions-

150003.pdf)

Tabulator-Taste

Logik und Robotik

Mit den Parameterwerten kann man den Programmtext also deutlich verkiirzen
und Uibersichtlicher gestalten. Der Effekt wird sichtbar, wendet man die Parameter-
werte bei Beispiel 1 an:

Schritt(3) /N ‘T g ‘l"l"'[";
i '/E i T . o
LinksDrehen y ] B E
" o | | | | I

Schritt(3) ‘T! | : ! : : i : :
LinksDrehen /,i/! : : | i/l///i/// —~
LinksDrehen Lo ! ! / /// )

T34 E/I/ ////

| Y

P o

i/'// W

Programme richtig kommentieren:

Ein guter Programmcode enthalt immer Kommentare, um ihn fiir andere verstand-
lich zu machen und damit man selbst zu einem spateren Zeitpunkt noch weil3,
warum man dieses oder jenes programmiert hat.

Es ist darauf zu achten, dass die Kommentare kurz und knapp gehalten werden.
Zudem sollte man nicht jede offensichtliche Stelle im Code beschreiben, sondern
sich auf das Wesentliche, d. h. auf die komplexen Zeilen, beschranken.
Kommentare werden bei Roboter Karol ab Version 3 mit der Kombination ,{" und
.} von dem Programmcode abgegrenzt und dienen zur Erklarung von Programm-
code-Abschnitten.

Beispiel:
{Einzeilige und mehrzeilige Kommentare werden mit einer geschweiften Klam-
mer begonnen und auch wieder beendet.}

Wohin mit dem Kommentar?

Es gibt zwei wichtige Méglichkeiten den Kommentar zu platzieren:
« hinter der Programmzeile

+ Uberdem Code

Regeln der Code-Formatierung:

Regeln bei der Programmierung helfen ebenfalls den Programmcode Ubersichtlich

zu halten und die Lesbarkeit der Zeilen zu vereinfachen. Die verschiedenen

Programmiersprachen haben jeweils allgemeingiiltige Vereinbarungen (Konven-

tionen), an die sich die Programmierer halten sollten.

Fiir Robot Karol gibt es folgende Regeln:

 Um das Hauptprogramm eindeutig von weiteren Programmabschnitten abzuhe-
ben, wird dieses mit den Begriffen Programm und endeProgramm umschlossen.

« Esist darauf zu achten, dass untergeordnete Code-Blocke mit der Tabulator-Taste
eingertickt werden.

+ Verwende Leerzeilen zwischen Programmabschnitten.

N P B e Ll
«F £ ¥ ¥ &
{Hauptprogramm} / X4 2 BN .
Programm o I is 5 3 -
I LinksDrehen L : b e ] s
Schritt(3) LI P o

AL
endeProgramm Fralht !L/l///// >

11

Vi L B

b i/1/

| Z T T 7

AR A
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Kontrollstrukturen

Bedingungen sind Methoden, die Fragen mit wahr oder falsch beantworten.
Mit Bedingungen kannst du Anweisungen formulieren, die den Programmlauf
bestimmen:

Die Anweisungen in einer einseitig bedingten Anweisung werden nur aus-
gefiihrt, wenn die Bedingung (bzw. ihre Verneinung) zutrifft. Ansonsten lauft
das Programm nach ,endewenn” weiter.

N
.

Die einseitige bedingte Anweisung hat folgende Syntax: Das Struktogramm (Nassi-Shneider-
—_— . man-Diagramm) ist ein Diagramm-
s nicht] Beditigang datin truktogramm: typ zur Darstellung des Program-
Pra— mablaufs. Es wurde 1972/73 von
Bedingung ISAAC NASSI und BEN SHNEIDER-
. } Sequenz wahr falsch MAN entwickelt. Eine andere Még-
Anweisung } lichkeit der Darstellung ist der Pro-
endewenn Anweisung grammablaufplan (PAP).

N7

Beispiel 3: Robot Karol priift, ob er Richtung Stiden schaut. Falls ja, dreht er sich und /‘
geht nach Osten. Die Syntax regelt den Aufbau und
legt die zuldssigen Sprachelemente

e bl Sl dar ekl einer Programmiersprache fest.
PP . kit Aurserderr? regelt sie, inwiefern diese
—— Elemente in einem Programm ver-

LI Link?Drehen wendet werden diirfen.
endewenn Schritt(3) Jedes Element hat eine Bedeutung -

die Semantik. Syntaktisch falsche
Elemente/Programme haben keine
Semantik.

Beispielsweise bedeutet die Anwei-
sung ,LinksDrehen” — ,Drehung
um 90° nach links.” (vgl. Seite 90)

Von einer zweiseitig bedingten Anweisung spricht man, wenn es zusatzlich /
zu dem wenn-Block noch einen sonst-Block gibt.

Ist die vorgegebene Bedingung (bzw. ihre Verneinung) erflllt, wird die
Anweisung (Sequenz) ausgefiihrt, sonst Anweisung2 (Sequenz).

8. Du hast einen Ferienjob in einem
Getrankelager und sollst nun das
Lager neu ordnen,

Die zweiseitig bedingte Anweisung hat folgende Syntax: Schreibe ein Programm, welches
den ganzen Stapel Getrankekisten
(hier ein Stapel Ziegel) von A nach B
bringt.

Struktogramm:
wenn [nicht] Bedingung dann

Anweisung]
Bedingung
wahr falsch

Anweisung]
Anweisung 1 Anweisung 2

sonst

Anweisung2

Anweisung2
endewenn
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\'i_
Mit einer Endlos-Wiederholung
wird ein Block von Anweisungen
dauerhaft wiederholt.

wiederhole immer

Anweisung

Anweisung
endewiederhole

4

9. Offne die Umgebung ,Robot
Karol” und erstelle das Programm
.Mitten im Stern” und fiihre das
Programm durch einen Klick auf die
Start-Taste aus.

10. Zeichne ein Struktogramm zu
diesem Programm.

;U:U_—_’_U Crieid

Logik und Robotik
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Wiederholungen (Schleifen)

Wiederholung mit fester Anzahl (Zdhlschleife):

Soll ein Befehl oder auch eine Sequenz von Befehlen mehrmals wiederholt werden
und steht die Anzahl der Wiederholungen fest, verwendet man zur Vereinfachung
die Wiederholung mit fester Anzahl.

Du schreibst also den Befehl bzw. die Sequenz nicht mehrmals in dein Programm,
sondern gibst vorher an, wie oft wiederholt werden soll.

Die Wiederholung mit fester Anzahl hat folgende Syntax:

wiederhole x mal

Anweisung Wiederhole x mal

Anweisung A ’
nweisun
endewiederhole 9

Beispiel 4: Mitten im Stern

Schritt
LinksDrehen
Schritt

wiederhole 4 mal
Hinlegen
RechtsDrehen

endewiederhole

Wiederholung mit Anfangsbedingung:

Ein Befehl oder auch eine Sequenz von Befehlen soll wiederholt werden, solange
eine gewisse Bedingung (bzw. ihre Verneinung) erfiillt ist. Die Uberpriifung der
Bedingung erfolgt am Anfang der Wiederholung. Dadurch ist es maglich, dass die
Anweisung gar nicht ausgefiihrt wird, sollte die Bedingung nicht zutreffen.

Wiederholung mit Anfangsbedingung werden immer dann verwendet,
wenn die Aktion nur bei einer sinnvollen Bedingung durchgefiihrt werden soll.

Beispiel:
Zuerst priift man, ob man noch etwas im Glas hat, und trinkt dann. Nicht umge-
kehrt. Das wird wiederholt, bis das Glas leer ist.

Die bedingte Wiederholung mit Anfangsbedingung hat folgende Syntax:

wiederhole solange [Nicht] Bedingung
Anweisung

Anweisung
endewiederhole

Wiederhole solange Bedingung erfiillt

Anweisung
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ﬁ

Wie unterscheiden sich <[Nicht] Bedingung> und <Bedingung> in der Syntax-
Darstellung der Wiederholung mit Anfangsbedingung (» Seite 92 unten)?

Die Bedingung IstWand liefert entweder wahr oder falsch:
« Wahr: Esist eine Wand vor Karol.

« Falsch: Esist keine Wand vor Karol. )ﬁ‘\'.
Die Bedingung NichtlstWand (Negation) liefert entweder wahr oder falsch: Mit der Negation wird ein Wert in-
-+ Wahr: Esist keine Wand vor Karol. vertiert, also umgekehrt. Das heifit,
- Falsch: Esist eine Wand vor Karol. aus wahr wird falsch und aus falsch
wird wahr,

Beispiel 5: Robot Karol kann nur dann gehen, wenn keine Wand vor ihm ist. Das
heilt, die Sequenz lauft nur dann ab, wenn die Bedingung NichtlstWand wahr zu-
rickgibt, also wenn keine Wand vor Karol zu finden ist. Sobald die Bedingung falsch
ist, wird das Programm am Ende der Wiederholung fortgesetzt und Karol gibt einen
Signalton als Warnung aus.

{Hauptprogrammy}
Programm
wiederhole solange NichtlstWand
Hinlegen
Schritt
endewiederhole
Ton
endeProgramm

Verschachtelte Schleifen:

Es gibt keinerlei Einschrankungen bezliglich der Anweisungen, die im Kérper einer
Schleife vorkommen diirfen. Daher ist es auch méglich, dass eine Schleife eine oder
mehrere Schleifen enthalt. Die Konstruktion, bei der Schleifen durch Ubergeordne-

te Schleifen kontrolliert werden, heiBt verschachtelte Schleifen. Sie gehéren zum
Repertoire eines Programmierers, da viele Problemstellungen sich nur mit ihrem
Einsatz l6sen lassen. /

Der Anzahl an ineinander verschachtelten Wiederholungen sind prinzipiell keine  11. Schreibe ein Programm mit
Grenzen gesetzt. Allerdings flihrt eine Verschachtelungstiefe von mehr als drei Ebe-  verschachtelten Schleifen und lasse

nen zu schwer verstandlichem Code. Karol dieses Schwimmbadbecken
bauen:

Hier ist ein Beispiel fiir eine Verschachtelung von Schleifen:

{Hauptprogramm}
Programm

wiederhole x mal

wiederhole solange [Nicht] Bedingung
Anweisung

Anweisung

endewiederhole

12. Erstelle ein passendes
Anweisung allgemeines Struktogramm dazu.

endewiederhole

endeProgramm
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#bis” ist statt,solange” auch erlaubt.

e

~

Wird vom Benutzer eine bestimmte
Eingabe erwartet, eignet sich daftir
die Schleife mit Endbedingung.
Beispiel: Nur wenn das richtige Pass-
wort eingegeben wird, erlangt man
Zutritt in einen Raum.

Logik und Robotik

Man kann sich die Verschachtelung gut vorstellen, wenn man sie mit einer Uhr ver-
gleicht. Die duliere Schleife entspricht dabei dem Stundenzeiger, die Inneren dem
Minutenzeiger: Wahrend der Stundenzeiger um eine Einheit vorriickt, absolviert
der Minutenzeiger einen kompletten Umlauf.

Genauso vollzieht die innere Schleife simtliche Anweisungen wahrend eines einzi-
gen Durchlaufs der duBeren Schleife.

Wiederholung mit Endbedingung:
Bei dieser Schleife findet hier die Uberpriifung der Bedingung am Ende statt und
daher wird die Anweisung mindestens einmal ausgefiihrt!

Wiederholung mit Endbedingung werden immer dann verwendet, wenn
das Ergebnis einer Aktion gepriift wird. Man fiihrt zuerst aus und pruft dann.

Beispiel: Zuerst gibt man das Ziel einer Bahnreise ein und prift danach, ob eine ICE-
Verbindung angeboten wird. Wenn nicht, muss eine andere Verbindung oder
Zugart ausgewahlt werden.

Die bedingte Wiederholung mit Endbedingung hat folgende Syntax:

wiederhole

Anweisung

Anweisung

endewiederhole solange [nicht] Bedingung

Anweisung

Wiederhole solange Bedingung erfiillt

Vergleich von Anfangsbedingung und Endbedingung:
Die Wiederholung mit Endbedingung gibt hier eine Fehlermeldung aus:

I Robot Karol B ) I - o % |
Datei Bearbeiten Suchen Struktogramm Welt Ablauf Einstellungen Hilfe
| o S D Gl O R T
¥ I s iedggbtll
1!‘iii.‘i.iii.
Iy AR
| ¥ L7 LS
i
| |
| |
i
De@airnuso e Y T T T -
s T O Y N S P e S L T =y,
D 5 Vet e [Wwe: |
i.’
@mﬁ] Zeile 2} Kuommduwmmsw;eﬂ |
- - T L —g S— e ——— — |
nhmJl [Footoni 1 [ Pomatti 1 [Somdanss | f w.........||

Besser ist es in diesem Fall eine Wiederholung mit Anfangsbedingung zu ver-
wenden. Diese priift erst ob eine Wand vor Karol ist und stoppt das Programm,
wenn dieser Fall zutrifft.
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Programm
wiederhole solange NichtlstWand
Schritt

endewiederhole

endeProgramm

i

Schritt

Uberlege dir genau, ob du eine Wiederholung mit Endbedingung oder
Anfangsbedingung verwendest.

Anweisungen und Bedingungen selbst schreiben

Es ist moglich, die neuen Anweisungen und Bedingungen mit einem frei gewahl-
ten Namen zu benennen. Dieser kann Buchstaben, Ziffern und den Unterstrich (,_")
enthalten.

Selbstdefinierte Anweisungen:
Wie in anderen Programmiersprachen auch, kénnen eigene Anweisungen direkt
im Programm definiert werden.

{Selbstdefinierte Anweisung}
Anweisung LegeZiegel

wiederhole solange NichtlstWand

N e -
wiederhole 3 mal / S 1 F F
210 1 I i i I
Hinlegen A1 b 1 01 & 6 1
endewiederhole I/’! | ! i & 4 & E A
endeAnweisung ,r'f i H E/I J /I | /I /I
a1 [
e k!
{Hauptprogramm} /1’! | | £ ////////7/
Programm i i Vv v L i
¥ I 1 ./
I ]
I

Schritt
endewiederhole
LinksDrehen
Schritt(2)
LegeZiegel

endeProgramm

Die Bezeichner der Anweisungen kénnen Buchstaben (auch Umlaute),
Ziffern und,,_" enthalten. Neben dem Schliisselwort Anweisung ist auch das
Schliisselwort Methode fiir die Kennzeichnung der Definition méglich.

Selbstdefinierte Bedingungen:

Der Roboter Karol versteht nicht nur vorgegebene Bedingungen, er kann auch mit
selbstdefinierten Bedingungen umgehen. Laut Syntax muss WAHR oder FALSCH in
der konstruierten Bedingung vorkommen, damit festgelegt ist, welchen Wert die
Bedingung zurlickgibt.

Beispiel 6: Robot Karol untersucht eine Mauer auf Liicken. Sobald links von ihm kein
Ziegel liegt, bleibt er stehen (> Seite 96):

NichtistWand

Kapitel3 95

Programmablaufplan (PAP)

sy
~

Beachte: Eine neue Anweisung muss
erst definiert werden, bevor sie ver-
wendet werden kann.

\II

.

Der Roboter Karol kann Befehle auf
zwei Arten ausfiihren: langsam oder
schnell.

Vor allem bei umfangreichen Pro-
grammen (z.B. Pyramide bauen) ist
es niitzlich den Programmablauf zu
beschleunigen.

Dabei gilt die Beschleunigung
schnell nur bis zum nachsten lang-
sam und umgekehrt.

Auflerdem sind sie nur in einem
Block giltig.

Beispiel:

Bedingung IstZiegelRechts

schnell

falsch

RechtsDrehen

wenn IstZiegel dann

wahr

endewenn

LinksDrehen
endeBedingung

Programm
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In der Informatik wird der Vorgang
des Fehlersuchens auch Debuggen
genannt.

Ein Debugger ist ein Werkzeug, mit
dem man in der Lage ist Fehler in
Programmen zu finden und zu be-
heben.

Bei der Fehlerbeseitigung verfolgst
du den Ablauf deines Programms
Anweisung flir Anweisung und
Uberpriifst dabei jeweils das Ergeb-
nis.

\If

\

Bei Robot Karol kannst du deine Pro-
grammzeilen Schritt fiir Schritt auf
Richtigkeit Gberpriifen:

4 »@Il B

Logik und Robotik

{Selbstdefinierte Bedingung}
Bedingung IstZiegelLinks

falsch

RechtsDrehen

wenn |stZiegel dann

wahr

endewenn

LinksDrehen
endeBedingung

Programm
Schritt
wiederhole solange IstZiegellLinks
Schritt
endewiederhole

endeProgramm

Die Bedingung wird zu Beginn immer auf falsch gesetzt. Dadurch bleibt Karol
stehen, wenn kein Ziegel neben ihm ist. Die Wenn-dann-Abfrage setzt den Riick-
gabewert auf wahr, falls sich ein Ziegel rechts neben ihm befindet.

Vorgehensweise bei Programmtest und -optimierung

Bei Programmierungen kénnen immer wieder Schwierigkeiten und Fehlermel-

dungen beim Programmablauf auftreten. Um die Arbeit der Fehlersuche mdglichst

gering zu halten, solltest du den Programmcode bereits wihrend deiner Arbeiten

liberprifen und kritisch hinterfragen:

- Treten Anweisungen mehrmals hintereinander auf? Verwende Schleifen.

+ Ist dein Roboter auf alle Eventualitdten vorbereitet? Das Programm darf nicht mit
einer Fehlermeldung abbrechen.

+ Erzielt der Code die gewiinschten Ergebnisse?

Das Programm aus Beispiel 1 (> Seite 89) wird verbessert:

Programm Anweisung Vorwarts Anweisung Vorwarts
Schritt(3) wiederhole 3 mal wenn NichtlstWand dann
LinksDrehen Schritt wiederhole 3 mal
Schritt(3) endewiederhole Schritt
LinksDrehen endeAnweisung endewiederhole
LinksDrehen endewenn

Programm :
endeProgramm : endeAnweisung
Vorwarts
LinksDrehen Programm
Vorwarts Vorwarts
LinksDrehen LinksDrehen
LinksDrehen Vorwarts
endeProgramm LinksDrehen
LinksDrehen
endeProgramm

+ Die Anweisungen ,Schritt”

werden in einen Anweisungs-
block ,Vorwirts” ausgelagert.
Identische Anweisungen, die
hintereinander ablaufen sol-
len, werden in eine Schleife
gepackt.

» Sicherheitsiberpriifung, ob
Karol an der Wand steht.




