Aufgabe 1

Niki hat an einer Mauer noch einige Tonnen erblickt.  Er beschließt, sie sofort einzusammeln.

a) Benutze die Handsteuerung (Start ( Handsteuerung) und lasse Niki die Tonnen einsammeln.
b) Schreibe ein Programm, nach dem Niki seine Tonnen einsammeln kann.

c) Stellt euch gegenseitig einzelne Aufgaben und versucht sie zu  lösen. Probiert es immer zuerst mit der Handsteuerung.
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Aufgabe 1

Niki hat an einer Mauer noch einige Tonnen erblickt.  Er beschließt, sie sofort einzusammeln.

d) Benutze die Handsteuerung (Start ( Handsteuerung) und lasse Niki die Tonnen einsammeln.
e) Schreibe ein Programm, nach dem Niki seine Tonnen einsammeln kann.

f) Stellt euch gegenseitig einzelne Aufgaben und versucht sie zu  lösen. Probiert es immer zuerst mit der Handsteuerung.
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Aufgabe 2

a) Unser Niki hat die Tonnen schnell eingesammelt. Des​halb schaut er an der nächsten Mauer nach und sammelt auch diese Tonnen ein.
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b) Niki besitzt einen ausgeprägten Sinn für Ordnung und Sauberkeit. Deshalb schaut er an der nächsten Mauer nach und sammelt alle Tonnen ein.
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c) Auch an dieser Mauer findet Niki eine regelmäßige Tonnenreihe. Natürlich kann er nicht widerstehen und sammelt wieder alle Tonnen ein!
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Aufgabe 3

a) Aus lauter Langeweile hat Niki seine Liebe zur Geometrie entdeckt und möchte gerne ein Quadrat legen; dazu musst du ihm 24 Tonnen geben. Das Bild zeigt dir, wie es hinterher aussehen sollte. 
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b) Zusätzlich wollte Niki noch den Namen seiner Freundin legen. Sein übertriebener Ordnungssinn hat aber dazu geführt, dass er ei​nen Buchstaben sofort weggeräumt hat. Gib ihm 11 Tonnen, damit er den fehlenden Buchstaben legen kann.
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c) Niki ist auf einer einsamen Insel gestrandet. Obwohl es dort Tonnen in Hülle und Fülle gibt, möchte er so schnell wie möglich nach Hause. Um Flugzeuge auf sich aufmerk​sam zu machen, legt er aus Tonnen groß die Buchstaben „SOS“ in die Landschaft. Er sucht sich eine freie Stelle und fängt unten links mit der  Arbeit an. Zuvor braucht er 34 Tonnen.
[image: image1.png]el Bearbelen Start Arbeltsfeld Hife

Material: 0
K|

Geschwindigkeit: 0

$

[Abetsfeld aufgT.ich






d) An diesem Tag muss Niki an drei Mauern die Tonnen einsammeln.
 
      .


 [image: image8.png]B & X nw plulslc|# 2
e

Material: 0

T v

Geschwindigkeit: 40

< 3

[ beifeld aufgZarch \

1) Stan ) e doo-Micosot .. [[ G Nk - der Roboter « 1315





e) Auch diese Tonnen sammelt Niki ein.
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Lagerhalle f) Im Gang einer Lagerhalle sind Paletten abgestellt. NIKI soll so programmiert werden, dass die hohen Paletten (zwei Gegenstände) in die rechte Regalreihe, die kleinen Paletten in die linke Regalreihe einsortiert werden. Entwickele  ein entsprechendes Programm.
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Ecken g) 
Niki steht in der Mitte des Feldes. Er läuft in die erste Ecke, nimmt die Tonne auf, geht in die Mitte zurück und legt die Tonne dort ab. Anschließend holt Niki die Tonne aus der zweiten Ecke usf., bis er alle vier Tonnen in der Mitte abgelegt hat. 
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Ecken g) 
Niki steht in der Mitte des Feldes. Er läuft in die erste Ecke, nimmt die Tonne auf , geht in die Mitte zurück und legt die Tonne dort ab. Anschließend holt Niki die Tonne aus der zweiten Ecke usf., bis er alle vier Tonnen in der Mitte abgelegt hat. 
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Ecken g)
 Niki steht in der Mitte des Feldes. Er läuft in die erste Ecke, nimmt die Tonne auf , geht in die Mitte zurück und legt die Tonne dort ab. Anschließend holt Niki die Tonne aus der zweiten Ecke usf., bis er alle vier Tonnen in der Mitte abgelegt hat. 
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Aufgabe 4

a) Niki war wieder einmal zu neugierig und ist dabei verse​hentlich eingesperrt wor​den. Im Raum ist es jetzt stockdunkel, so dass er nichts mehr sehen kann. Doch bevor die Türe geschlos​sen wurde, konnte er gerade noch erkennen, dass in jeder Ecke genau eine Tonne steht. Natürlich will er die Tonnen gleich aufsammeln. Gut, dass er fühlen kann, ob der Bereich vor ihm frei ist.
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b) Ändert euer Programm so ab, dass Niki auch dann alle Tonnen einsammelt, wenn in den Ecken mehrere Tonnen liegen!

c) Niki möchte seine letzte Tonne in Sicherheit bringen. Er stellt sie in der Ecke ab, die beide Mauern bilden.
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d) Niki hat in seinem Garten einen leeren Raum entdeckt, in dem es leider völlig dunkel ist. Trotzdem beschließt er, in jede Ecke genau eine Tonne zu stellen. Vergiss nicht, ihm die richtige Anzahl von Tonnen zu geben!
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e) Heute ist Nikis Glückstag. Sein Geruchssinn führt ihn zu einem Keller, in dem es zwar stockfinster ist, aber Unmengen von Tonnen liegen. Natürlich sammelt er alle Tonnen ein! Gehe zunächst davon aus, dass an jeder Stelle genau eine Tonne liegt.
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f) Ändere dein Programm so ab, dass Niki auch dann alle Tonnen findet, wenn an manchen Stellen mehrere Tonnen liegen.

Aufgabe 5

a) Niki ist alt und nahezu blind geworden, er beginnt zu rosten. Da sein Geruchssinn nach wie vor ausge​zeichnet ist, orientiert er sich nur noch an abgestellten Tonnen. Er möchte gerne in seinen Abstellraum zurück und weiß, dass er geradeaus bis zur Tonne und dann nach links bis zur näch​sten Tonne laufen muss.
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b) Der Niki möchte alle Tonnen rund um seinen Bau einsammeln und dann wieder zu sei​nem Ausgangspunkt zurückkehren.
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c) Niki sucht eine Tonne, die er rechts an die Mauer seines Gartens gestellt hat. Er läuft gerade​aus zur Mauer und dann weiter zur Tonne, um sie weg zu räumen.
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d) Jetzt ist es für Niki schon etwas schwieriger geworden, in seinen Abstellraum zurückzufinden. Er läuft zur Tonne und muss sich dann vorwärts tasten, bis er in seinem Abstellraum nicht weiter​kommt.
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e) Erweitere das letzte Programm so, dass Niki in die rechte untere Ecke seines Abstellraumes läuft und dort die Tonne abstellt.

f) Niki hat die Absicht, in der Ecke einen Vorrat Tonnen anzulegen. Zunächst möchte er mit einer Tonne testen, ob der Vor​rat dort sicher untergebracht ist. Anschließend möch​te er dorthin  zurückkehren, wo er jetzt steht. Da es schon dunkel geworden ist,  weiß er nicht, wie weit es bis zur Ecke ist, wohl aber, dass sie vorne links vor ihm liegt. Gib ihm drei Tonnen.
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g) Niki steht vor einem sehr komplizierten Problem. Er möchte in seiner neuen Behausung an allen vier Seiten entlang laufen, um zu sehen, wie groß sie ist. Anschließend will er zu seinem Ausgangspunkt zurückkehren. Hilf ihm und gib ihm eine Tonne.
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Aufgabe 6

Niki hat eine Stelle entdeckt, an der die Tonnen in einer Reihe vor einer Wand liegen.

a) Niki steht schon vor der ersten Tonne dieser Reihe. Er weiß,  dass an jeder Stelle genau eine Tonne liegt, aber nicht, wie weit es bis zur Wand ist. Trotzdem sammelt er alle Tonnen ein.
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b) Niki steht an einer neuen Reihe vor der ersten Tonne. So​fort  stellt er fest, dass hier die Mühe des Einsammelns lohnender ist, da an einigen Stellen mehrere Tonnen übereinander stehen. Ändert euer erstes Programm so  ab, dass Niki alle Tonnen einsammelt. 
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c) Bei der nächsten Reihe stellt Niki verärgert fest, dass sie sehr ungleichmäßig aus​sieht, da an manchen Stellen keine Tonne steht, an anderen genau eine Tonne oder auch mehrere Tonnen liegen können. Schreibt ein Programm, so dass Niki alle Tonnen aufsam​melt.
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d) Da Niki im Moment für die Tonnen keine Verwendung hat, sammelt er sie alle ein und legt sie an der Mauer ab.

[image: image24.png]Dotei Bearbeiten 5ia Arbeitsfeld Hife

XD

Niki Positon:

=4 56
Material: 0

KIN| |

Geschwindigkeit: 40

beitfeld

Sstart

||t @

9 Hamstor-Aufgaben.doc -

Y-t





e) Niki denkt an die Zukunft. Er beschließt, an jeder Stelle,  an der mindestens eine Tonne steht, nur genau eine aufzusammeln. Den Rest lässt er liegen, damit dort später noch Tonnen einzusammeln sind. 
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f) Niki sorgt noch mehr vor. Er geht einen Schritt vor; wenn er an einer Stelle keine Tonne findet, so stellt er eine ab. An den anderen Stellen nimmt er genau eine Tonne auf.
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g) Niki will Reinlunzen. Für seine Freundin möchte er eine regelmäßige Tonnenreihe aufstellen. Also stellt er an die Stellen eine Tonne, an denen noch keine steht. 
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h) Zum Schluss muss Niki eine sehr, sehr schwierige Aufgabe lösen. Steht an einer Stelle keine Tonne, so stellt er eine ab. Steht dort nur eine Tonne, so lässt er es liegen. Nur wenn mehrere Tonnen an einer Stelle stehen, so sammelt er sie, lässt aber auf jeden Fall eine stehen, so dass am Ende eine dichte Tonnenreihe entstanden ist. 
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Aufgabe 7

a) Da Niki nicht immer nach Tonnen suchen will, hat er sich eine Lagerhalle eingerichtet. Die Tonnen sind postiert, und er möchte sie einsammeln. Er weiß, dass an jeder Stelle genau eine Tonne steht.
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b) Verändere dein bisher geschriebenes Programm so, dass Niki auch dann alle Tonnen aufsam​melt, wenn an verschiedenen Stellen der Lagerhalle mehrere Tonnen liegen. Beachte dabei, dass die Zahl der Spalten verändert ist. 
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c) Wieder denkt Niki an die Zukunft. Er will an jeder Stelle, an der mindestens eine Tonne steht, auch nur eine Tonne einsammeln. Den Rest lässt er stehen.
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Aufgabe 8

Niki hat große Langeweile. Er besucht seinen Freund, der den  Mülldienst professionell be​treibt und schöne rechteckige Lagerhallen be​sitzt. Niki darf die Tonnen einer solchen Lagerhalle einsammeln. Da es schon dunkel  geworden ist, weiß er leider nicht, wie weit es zur Halle ist.

a) Nikiweiß, dass an jeder Stelle genau eine Tonne steht. Schreibe ein Programm, das berück​sichtigt, dass das Feld genau zehn Spalten hat.
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b) Verändere dein Programm so, dass Niki auch dann alle Tonnen einsammelt, wenn an ver​schiedenen Stellen des Gartens mehrere Tonnen liegen.
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c) Verändere dein Programm so, dass Niki beliebig große Lagerhallen aufräumen kann, von denen er nur weiß, dass sie eine gerade Anzahl von Spalten haben.

d) Schließlich möchte Niki beliebig große Lagerhallen aufräumen können, gleichgültig, ob sie nun eine gerade oder ungerade Anzahl an Tonnenreihen haben.
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ausgefunre verden.
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Aufgabe 8d1
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@ NikiEdit
Aufghd3 AufgBd2

begin ]
drene_links;
drene_Links;
arene_Links;
IF vorne_frei THEN vor:
arehe_links;
drene_Links;
drene_Links;

ena;

procedure sammle_eine_doppelreine:
begin =
UHILE platz_belegt DO
begin
IF platz belegt THEN
begin
samule_eine_reihe;
vende_Tinks;
ena;
IF platz belegt THEN
begin
samule_eine_reine;
vende_rechts;
Material: 0 ena;
ena;

1 >

ena;

Geschwindigkeit: 50

BEGIN
‘ 3 arbeitsfeld (aufgsdz) ;
gehe_zur_tonne;
gehe_zur_wand;
sarmle_eine_doppelreihe;

I i
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Obwohl es immer noch dunkel ist, und Niki nicht weiß, wie viele Reihen  in der Lagerhalle stehen, will Niki wiederum alle Tonnen einsammeln. Dumm nur, dass an einigen Stellen gar keine Tonnen liegen.
Aufgabe 8d2

Wiederum ist es dunkel und wiederum sammelt Niki alle Tonnen ein. (Da die letzte Reihe an der Wand steht, muss Niki aufpassen, dass er sich nicht den Kopf an der Lagerhalle stößt). 
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@ NikiEdit
Aufghd3 AufgBd2

begin ]
drene_links;
drene_Links;
arene_Links;
IF vorne_frei THEN vor:
arehe_links;
drene_Links;
drene_Links;

ena;

procedure sammle_eine_doppelreine:
begin =
UHILE platz_belegt DO
begin
IF platz belegt THEN
begin
samule_eine_reihe;
vende_Tinks;
ena;
IF platz belegt THEN
begin
samule_eine_reine;
vende_rechts;
Material: 0 ena;
ena;

1 >

ena;

Geschwindigkeit: 50

BEGIN
‘ 3 arbeitsfeld (aufgsdz) ;
gehe_zur_tonne;
gehe_zur_wand;
sarmle_eine_doppelreihe;
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Aufgabe 8d3

Nikis Lampen sind wieder einmal durchgebrannt. Hoffentlich bemerkt er, dass am Anfang mancher Reihen gar keine Tonnen stehen. 
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aib_ab;
arehe_rechts;
qib_ab;
ib_ab;

ena;

procedure gehe_zun_o;
begin
drenhe_rechts;
ena;

procedurs lege_eine_lange reine:
begin
aib_ab;
qib_ab;
qib_ab;
qib_ab;
qib_ab;
ena;

procedure lege_eine_kurze reine;
begin
arene_Links;
qib_ab;

drene_Links;
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Aufgabe 9

a) Niki steht vor einem Berg. Er weiß nicht, wie hoch und wie breit er ist. Er will den Berg mit möglichst wenig Schritten überstei​gen, um zur Tonne zu gelangen. An der Stelle, an der er die Tonne findet, bleibt er stehen und sammelt sie ein.
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b) Erweitere dein Programm so, dass Niki auch Berge überstei​gen kann, in denen es „Höhlen“ gibt.
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procedure kletters ueber den berg_und nimm:
begin
REPELT nache_einen_schritt UNTIL platz belegt
nixm_auf;
ena;

BEGIN
arbeitsfeld (aufgsa) ;
gehe_zun_berg:
klettere ueher_den berg_und_nimm:

.

avmERENG :
Der Hamster kemnt lediglich den Sensor "vorne_frei”,
nicht rechts_frei und links_frei.

Daher wird im Hamster in disser lufgebe die Funktion
"links_frei” definiert.

Da NIKI den Sensor bereits kemnt ist die Definition
iperslussig.

paher ist die hufgabe zwar reizvoll, bietet aber
eigentlich nichts Neues.

In Unterrichts ist daher zu tberlegen, bei lufgebe 8
ahzubrechen, mithin suf die folgenden Aufgeben zu
lverzichten.

Material: 1

BEnERKUNG
Die Veseler bauen in die Funkvion "versuche nach ik
hech dem drehe links noch ein vor ein (IF links frei
THEN drehe_links vor ELSE...). Diese Verschachtzlung
it vor kiappt bei NIKI wieder nichc. Sie ist aber
auch gar nicht erforderlich, da nach der Drehung

3a ™vorne frei ist und NIKI sowieso einen Schritt
ach vorns geht und damnn wieder new pruft. =
<l 1 >
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Aufgabe 10

a) Niki steht in einem Raum mit einer offenen Tür. Di​rekt hinter der Tür steht eine Tonne. Allerdings ist es im Raum und auch zur Tür hin stockdunkel. Niki kann also nicht sehen, wohin er läuft, weiß aber, dass er nicht in Richtung Tür steht.
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[program suzgina;

procedure gehe_durch_tuer_nirm:

begin
arene_Links;
nira_auf;
@ 2 ena;
procedure rechtsum:
begin

drehe_Links;

drene_Links;

arene_Links;
ena;

procedure mache_einen_schrite;

begin
IF vorne_frei THEN vor

ELSE rechtsun;

ena;

procedure laufe_zur_tuer;

begin
REPEAT wache_einen_schritt UNTIL links frei;

ena;

procedure laufe_zur_vand;

begin
WHILE vorne frei DO

Material: 0

0 |
Geschwindighee 0

0 CEr

ena;

BEGIN
laute_zur_wand;
-l

Laute our tuer;
s
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b) Erweitere dein Programm so, dass Niki auch dann die Tonne findet, wenn er zufällig direkt auf die Tür zuläuft.

[image: image38.png]) 8] & % B b1 a]o)]
[> e
=

[ abetereid
it |
i begin T - -0

arene_Links;

nira_auf;

=1alx|
—[o x|

ena;

procedure rechtsum:

Q .

drehe_Links;
drene_Links;
arene_Links;

ena;

procedure mache_einen_schrite;

begin

IF vorne_frei THEN vor

ELSE rechtsun;

ena;

procedure laufe_an_wand_zur_tuer;
begin
REPEAT wache_einen_schritt UNTIL links frei;
gehe_durch_tuer_und_nimn;
ena;

procedure laufe_zur_vand_oder_zur_tonne;

begin
WHILE vorne frei AND NOT platz belegt DO
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NIKI – ERGÄNZUNG / WIEDERHOLUNG
1. Erläutere anhand eines Beispiels den Unterschied zwischen einer Schleife mit Eingangsbedingung und einer Schleife mit Ausgangsbedingung.


2. Erläutere den Unterschied zwischen einer Schleife und einer Entscheidungsanweisung.


3. Wie kann man es erreichen, dass in einer Schleife mehrere Anweisungen hintereinander ausgeführt werden?


4. Wie kann man es erreichen, das eine Entscheidungsanweisung mehrfach ausgeführt wird?


5. Schreibe ein möglichst kurzes Programm für die folgende Aufgabenstellung:
Wieder einmal ist es dunkel. Niki weiß, dass vor ihm eine Reihe Tonnen liegt, und dass oben rechts ein Abstellraum ist.

a) Niki sammelt auf Feldern, auf denen eine Tonne liegt, genau eine auf, geht dann 
    zur Abstellkammer und legt alle Tonnen ab.
b) Niki sammelt alle Tonnen ein, geht zur Abstellkammer und legt alle Tonnen, bis auf 
    eine, ab.
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6. Wieder einmal ist es dunkel. Er weiß nur, dass er direkt vor einem Ausgang steht.  Obwohl er nichts sehen kann, läuft er um das Gebäude herum, sammelt alle Tonnen ein und geht dann wieder in das Gebäude hinein.
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procedure gehe_heraus:
begin

drene_Links;
ena;

procedure vor_und_nimo;

begin
while not links frei do
begin
if placz belegt then nimo alle;
ena;
ena;

procedure laufe_herum:
begin
Repeat vor_und_nimn until links frei;
gehe_ecke;
ena;

@ Niki Info

procedure ausgangsposition;

Niki Position: [peain
drehe_Links;
5 36 arene_Links;
Material: 0 ena;
1 >
BEGIN
Goschwindigkeit. 40 arbeitsfeld (aufgabemuell)
gehe_neraus;
k] > Repeat laufe herum until not vorne frei: m
ausgangsposition:
.
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