Projekt: VEXcode VR: Virtuelle Roboter programmieren

Spiel 9: Buchstaben Labyrinth

Spielfeld: ° = L
Challenge: (D]
Level 1: Programmiere den Roboter, so dass er das ©

Tipps:

Labyrinth vom Start zum Ziel abféhrt. Der Startpunkt ist
unten im griinen Quadrat mit einem Tannenbaum, das Ziel ‘
ist oben im schwarz-rot karierten Quadrat. Q‘D ﬁ

Level 2: Programmiere den Roboter, so dass er vom Start zum Ziel fahrt, dabei aber
bei jedem Buchstaben in der Folge A, B, C, D flir 2 Sekunden anhalt.

Level 3: Programmiere den Roboter, so dass er vom Start zum Ziel fahrt, dabei aber
bei jedem Buchstaben in der Folge D, C, B, A flr 2 Sekunden anhalt.

Level 4: Programmiere den Roboter, so dass er vom Start aus losfahrt und bei jedem
Buchstaben in der Folge A, B, C, D fir 2 Sekunden anhalt und dann weiter zum Ziel.
Jetzt dreht er sich und fahrt vom Ziel aus zuriick. Bei jedem Buchstaben in der Folge
D, C, B, A hélt er fir 2 Sekunden an und danach fahrt er weiter bis zum Start.

Aus einem Labyrinth heraus zu finden ist nicht so einfach. Hier ist eine Idee deinen
Roboter zu steuern: Er tastet sich immer nur nach rechts oder eben nur nach links
an der Wand entlang, um vorwarts zu gehen. Nach jedem Schritt dreht er sich erst
nach rechts und versucht einen Schritt. Wenn er aber eine Wand sieht, dreht er sich
wieder nach links und versucht einen Schritt, u.s.w.

Zum Fahren und Drehen benutze die Blocke aus der Abteilung Fahrwerk. Nimm
besser die Schrittweite 250 mm statt 200 mm und zum Drehen einfach immer 90
Grad.

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 Blécke wenn ... dann oder wenn ... dann sonst
aus der Abteilung Steuerung. Eine Abfrage der Farbe kann helfen, um eine Zahl zu
erkennen, den Roboter anzuhalten, und dann ihn um 180 Grad zu drehen.

Aus der Abteilung Fuhlen unter Optischer Sensor benutze den Sensor FrontAuge ist
nahe an Objekt?, um die Wande des Labyrinths zu sehen und den Sensor DownEye
erkennt ..., um die Farbe (rot, griin) auf dem Boden des Labyrinths zu erkennen.

Du kannst auch das Block LinksAuto gedrtickt? oder RechtsAuto gedriickt? aus der
Abteilung FUhlen unter Kontaktschalter einsetzen und abfragen, ob der Roboter eine
Wand beruhrt hat.

Brauchst du die Schritte, die Roboter gemacht hat, zu zéhlen, benutze die
Variablen. In der Abteilung Variablen findest du den Block Erstelle eine Variable.
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Gib ihr einen Namen, z.B. ,step“, um die Schritte zu zahlen. Mit setze step auf ...
und andere step um ... kannst du den Wert verandern.

e Mochtest du die Spur des Roboters aufzeichnen, dann kannst du dazu den Stift zum
Malen aus der Abteilung Aussehen nehmen. Mit dem Block bewege Roboterstift
runter/hoch setzt du ihn runter oder hoch und mit setze Roboterstift auf Farbe wahist

du die gewiinschte Farbe aus.
Hier sind Blocke, an denen du dich orientieren kannst:
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wenn FrontAuge =+ ist nahe an Objekt? dann

fahre vorwarts = fir @ mm = >

Wenn . nicht FrontAuge = ist nahe an Objekt? dann

drehe links + um @ Grad p
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