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Algorithmus p o §

Unter einem Algorithmus verstehen wir eine
eindeutige Tatigkeitsbeschreibung, die zum
Ziel fuhrt,

Dabei durfen nur die zur Verfugung stehenden
Befehle und Anfragen verwendet werden.

(nach Wirth und Hromkovic (ETH Zurich))
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Befehle und Anfragen des Rescue-Robot

Zur Verfugung stehende Befehle und Anfragen

void einsVor()

void drehelLinks()
void benutzeAkku()
void benutze(String name)

inherited from Actor b

inherited from Roboter !

void akkusufnehmen()
void benutzeAkkud

void drehelinks(

void dreheRechts()

void einshar()

int gibAnzahlschrauben()
hoolean istAufschraubed
hoolean istVorratLeer()
void schraubeAblegen()

void schraubeAufnehmend

Inspect

Remaove

void ablegen(String name)
void aufnehmen()
void benutze(String name)

boolean istVorneFrei()

boolean istAufGegenstand()
boolean istInventarLeer()
int getAnzahl(String name)

void dreheLlinks() [redefined in AB1 ]
void dreheRechts() [redefined in AB1 | hoolean istinventarLeer()

void drehelldm(

void einsVor [redefined in AB1 ]
void gehilfeEBinsetzen(Roboter r)
int getAnzahl(

int getAnzahl{String name)

int getEnergie

hoolean istYorne(String name)

hoolean istVorneFreil)

hoolean istWandLinks()

hoolean istWandRechts(

hoolean istWandvaorne()

void melde(String text, hoolean istWichtig)

hoolean hatGegenstand(String name) void sethnzahlVonGegenstand(String name, int anzahl)

boolean istiufGegenstand(String name) void setlocation(intx, inty)

hoolean istAufGegenstand()
boolean istEnergielLeer()

more methods

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html

void setRotation(int x)
void verbraucheEnergie(int verlust)
' void warne(String text, Actor actar)
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Bildnachweise.html

Methoden, die antworten (Riickgabewerte) p o §

Fahigkeiten eines Objekts der Klasse Roboter,
bel denen geantwortet wird, sind z.B.:

// Gibt die Restenergie des Roboters zurtick
/{ @return Energiereserve (0-100)

int getEnergie()

int getEnergie()

I nt . An tWO rt i St e i ne Za h I aB22.getEnergie() zurickgegeben:

100

boolean istVorneFrei() | ot

Boolean: Antwort ist true oder false

B Greenfoot: Methodenergebnis

ff Der Sensor ueberprueft, ob vor dem Roboter Hinderniss
S @retum true, wenn vor dem Roboter frei ist, sonst false

boolean istVorneFrei()

[/ Der Sensor ueberprueft, ob ver dem Roboter Hindernisse
ff @retumn true, wenn vor dem Roboter frei ist, sonst false

boolean istVorneFreil)

. s B22.istV Frei T ben:
aB24.istVorneFreil) zurdckgegeben: i e

boolean | false

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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Methoden, die antworten (Ruckgabewerte)

Programmablauf

] f*4
70 * Rufgabe 7:
71 g
Tz public koolean istFassBechta() | I
73 |
|
74
75 drehelinka () ; |
TE return true;
77 lelse |
78 drehelinks () ; "ﬁ_ Greenfoot: Debugger — O o
e return ralse; \ Options
it ! iall Sequence Static variables
A1 } tr u e AB3.gibLaengeFassR|
fal
G public int gibLaengeFassBeihe(}] { a Se Instance variables
s . - private int zaehler1 =0 ~
24 int laenge; private double wert = 0.0
@ lae nge = 0; private int energie = 100
- private ArraylList<Gegenstand > inventar = <object reference= W
] | ocal variables
87 laenge++;
k] einsVor() :
5z 1 » < >
&l return laeﬂg 1- Greenfoot: Method.., — D >'< -
1 } @ * | ”l g%‘y x
. ink gibLaengeFassReiheﬂ 1 Halt Step Step Into Continue Terminate

ab8.gibLaengeFassReihe() Inspect 4/
returned: Get

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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Methoden mit Parametern aﬁg

Manche Methoden benotigen Zusatzinforma-
tionen, um korrekt arbeiten zu konnen:

int getAnzahl(String name) T e —

[/ Gibt die Anzahl der Gegenstaende einer bestimn

String name: Ein Text ist erforderlich 1 Qe hraa s g |
Z.B. getAnzahl ("SChrane"); T int getAnzahl(5tring name)

aB51.getAnzahl("Schraube”) zuriickgegeben:

int 2

void setLocation(int x, int y)

Int X, int y: Zwei ganze Zahlen als Koordinaten erforderlich
z.B. setLocation(5,2);

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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Methoden, die antworten (Rickgabewerte) ﬁg

Programmablauf

S8
* Bufgabe 6: Hartes Training
*f

public void gehe3Schritte() |

J geheSchritte (3) ; ‘F"'-~.‘
}
| ~ anz=3
public wvoid geheSchritte({int anz) | H/
|
|

“ Greenfoot: Debugger - O >
g9
Options

all Sequence Static variables
AB8.gibLaengeFassF|

[nstance variables

private int zachleri = 0 -
private double wert = 0.0

private int energie = 100

private Arraylist<Gegenstand = inventar = <object reference > w

Local variables

@ =] B 0 X

Halt Step Step Into Continue Terminate

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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Methoden, die antworten (Riickgabewerte) p o §

Programmablauf

& Greenfoot: Debugger - O *
gg
Options

all Sequence Static variables
ABS.gibLaengeFassF)

Instance variables

- - - private int zaehleri = 0 ~
void geheSchritte(int anz) private double wert = 0.0

private int energie = 100

private ArrayList<Gegenstand > inventar = <object reference= W

"% Greenfoot: Method Call >

ab10.geheSchritte ( i W }

Local variables

i
S W i X
#
anz — 3 Halt Step Step Into Continue Terminate

FEE
* Aufgekbe 6: Hartes Treining
*®f
public void gehe3Schritte() |
geheSchritte(3);
}

public void geheSchritte{int anz) {

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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Unterklassen p o §

Unterklassen erweitern rpoboter o
bestehende Klassen. ‘ i:_i
Ein Objekt der Klasse ,,AB1” hat die a2
gleichen Eigenschaften und Fahigkeiten a0 2
wie ein Objekt der Klasse ,,Roboter [ase 2
(Al erbt von Roboter). —%ss::e

Ein Objekt der Klasse ,,AB1” kann die Eigenschaften
und Fahigkeiten von , Roboter” verandern.

Ein Objekt der Klasse ,,AB1“ kann zusatzlich eigene
Eigenschaften und Fahigkeiten haben.

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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Unterklassen

inherited from Actor

inherited from Roboter

void akkuAufnehmen()
void benutzeAkku()

void dreheLinks()

void dreheRechts()

void einsVor()

int gibAnzahlsSchrauben()
boolean istAufSchraube()
boolean istVorratLeer()
void schraubeAblegend)

void schraubeAufnehmen()

Inaspect
Remove

— Roboter .a:

I-
KB

B1

/

void ablegen{string name]

id aufnehmeni)

void b e(string name)

void dreheLlink redefined in AB1 ]
void dreheRechts() [r
void drehellmi)

void einsVar) [redefined in AB1 ]
void gehilfeEinsetzen{Rohoter r)
int getAnzahl()

int getAnzahl{String name}

int getEnergie()

hoolean hatGegenstand(String name)
hoolean istAufGegenstand(String name)
hoolean istAufGegenstand()

hoolean istEnergielLeer()

I
I=
K

B2

I
=
K

B3

T AB10 B

— AB4 B

— AB5 B

T ABS L

Zusatzlich erbt
er alle
Methoden von
Roboter.

Der AB1-Roboter hat z.B. die neuen Fahigkeiten
schraubeAblegen() und schraubeAufnehmen()

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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Unterklassen p o §

Eigene Methoden ;bi

- AB2 B

Objekte konnen jederzeit mit neuen a2
Fahigkeiten ausgestattet werden, indem s 2

der Klasse eine neue Methode g2 2

hinzugefugt wird. —%ss::

Diese Methoden konnen dann in
anderen Methoden verwendet werden.

Komplexe Aufgaben sollten in einfachere
Methoden aufgeteilt werden.

Roboterszenario: Bildquellen der Objekte: siehe Bildnachweise.html
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