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Spiel 8: Labyrinth der bunten Scheiben 

Spielfeld: Scheiben-Labyrinth  

Challenge:  
Level 1: Programmiere den Roboter, so dass er 
das Labyrinth vom Start zum Finish abfährt und 
dabei mindestens fünf farbige Scheiben entdeckt. 
Er soll dabei den vorderen Farbsensor (FrontEye-  
Sensor) benutzen. Der Startpunkt ist am grünen 
Quadrat, das Finish ist an der roten Scheibe. 
 
Level 2: Programmiere den Roboter, so dass er das Labyrinth vom Start zum Finish 
abfährt und dabei die Farbe auf dem Boden vor den Scheiben erkennt. Er soll dabei 
den unteren Farbsensor (DownEye-Sensor) benutzen. 
 
Level 3: Programmiere den Roboter, so dass er seine Entdeckungsfahrt auch in die 
umgekehrte Richtung macht, also erst vom Start zum Finish und dann wieder zurück 
zum Start. Er soll dabei die beiden Farbsensoren benutzen.   

 

Tipps:  
• Zum Fahren und Drehen benutze die Blöcke aus der Abteilung Fahrwerk.  
• Benutze die Wiederholungsschleife wiederhole bis … aus der Abteilung Steuerung, 

um den Roboter immer wieder neue Runden machen zu lassen.  
• Um Roboter zu steuern, benutze die Blöcke wenn ... dann oder wenn … dann sonst 

aus der Abteilung Steuerung. Wenn z.B. der Roboter vor einer Scheibe steht, dann 
kannst du die Farbe der Scheibe abfragen und dann entscheiden in welche 
Richtung der Roboter fahren soll. 

• Aus der Abteilung Fühlen unter Optischer Sensor benutze den Sensor FrontAuge ist 
nahe an Objekt?, um eine Scheibe zu erkennen, und den Sensor Front Eye erkennt 
bzw. DownEye erkennt …, um die Farbe einer Scheibe und die Farbe eines 
Vierecks auf dem Boden zu erkennen.  

• Im Programm kannst du eventuell Variablen gebrauchen, zum Beispiel um die 
Scheiben zu zählen. Eine Variable erstellst du in der Abteilung Variablen, z.B. eine 
neue Variable zahl. Mit den Blöcken setze zahl auf …   und ändere zahl um ... 
kannst du den Wert der Variable verändern. So eine Variable könntest du 
gebrauchen, wenn du den Roboter vom Finish zum Start steuern willst. Die Hinfahrt 
ist ja relativ einfach, aber die Rückfahrt ist schon knifflig. 
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Hier sind Blöcke, an denen du dich orientieren kannst: 

 

  
 

 

 


