Aufgabe 1 - LOosung

G
move distance: 120 || mm  speed: mm/s‘

rotate  angle: deg speed: mm/s
move distance: mm  speed: mm/s

rotate  angle: 90 || deg speed: mm/s

move distance: 120 || mm  speed: mm/s

rotate  angle: deg  speed: mm/s

move distance: 120 || mm  speed: mm/s

rotate  angle: 90 || deg speed: mm/s

move distance: 120 || mm  speed: mm/s Auf g a b e

rotate  angle: deg  speed: mm/s « Programmiere

move distance: mm  speed: mm/s Ozobot in
Ozoblockly, sodass

rotate  angle: deg speed: mm/s er einmal um das
Fass fahrt und

move distance: mm  speed: mm/s ;

\ 120 P ‘ wieder zum

o

Startpunkt
zurUckkehrt.

Tipps

o Stelle das
Programmierlevel
auf Level 4.

e Zeichne zuerst auf
Papier eine Route

mit einem Bleistift.

» Verwende gerade
Linien und Winkel.

e Miss die Lange der
Streckenabschnitte
und notiere sie an
den Linien.

e Erstellein
Ozoblockly den
Algorithmus.

« Alle benotigten
Befehle findest du
unter ,Movement".
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move distance: (7 [120]| mm  speed: (\}] mm/s

==
move distance: | @ mm  speed: mm/s
rotate  angle: | deg speed: | | mm/s

move distance: (\J mm  speed: (\) mm/s
rotate  angle: | deg speed: (I mm/s

EED e mim/s S —

move distance: mm  speed: mm/s

e deg  speed: mmis Aufgabe
move  distance: mm  speed: s " programmiere

Hause zur Schule.
* Verwende die
dazugehorigen
Hinweise:
=  (Ozobot muss
unterwegs einen

wait . m second(s)

= set top light color

f¢7] settop light color
.\6'__

move distance: mm  speed: | mm/s

= B 4 Brief auf dem
rotate  angle: | deg speed: | | mm/s C Postamt
qV) einwerfen.

move distance: (120 mm speed: (‘; mm/s 4 = Die Ampel steht

T — U auf Rot. Ozobot
rotate  angle: deg speed: | mm/s musts 3 Sel:jun.den

warten undad ein

move distance: | mm  speed: (\1 mm/s rotes Licht zeigen.
move distance: mm  speed: | mm/s ] gﬂ?éﬁgiiigrmgt

Ozobot kann
weiterfahren. Er
soll ein griines
Licht zeigen.

= Wenn Ozobotin
der Schule
ankommt, ist er
gllcklich - das ist

deutlich zu horen!

play

terminate program and turn Ozobot off




Aufgabe 3 -

R move distance: | mm  speed: | mm/s
. | mm  speed: | | mm/s ——
—— rotate  angle: | deg speed: | mm/s
rotate  angle: deg speed: mm/s L= =
Ll o )
set top light color
repeat times =
do | move distance: mm  speed: mm/s
do move distance: | mm  speed: | | mm/s . L= L=
—— rotate  angle: | deg speed: mm/s
rotate  angle: [| deg  speed: ll mm/s L — =
— move distance: (I mm  speed: (l mm/s
move distance: fJI mm  speed: (J| mm/s L
—— rJ - rotate  angle: | deg speed: | mm/s
le: d d: \
rotate  angle | eg spee | mm/s B = =
—— move distance: 30 mm  speed: 30 mm/s
rotate  angle: | | deg speed: | | mm/s L IQ
tat le: | d d: |
ﬂ set top light color orRe AnEe I— 8 PEE I_ mm/s
olay ﬂ set top light color
E | h+
move distance: | | mm  speed: | | mm/s o
move distance: (l mm  speed: (I mm/s
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-

P

~ repeat forever

do

w—p  MOVe distance speed

. rotate
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" repeat forever

do
read proximity sensor left front ~

=0f  set top light color randomly

say direction

rotate  angle: “ D

read proximity sensor right front

%F settop light color randomly

speed: mm/s

say direction

object behind

set light color

lights S¢r| light top front

red

green

blue 0

= =
.

.
break out 0fS0p
m get surface color

ance ( 3steps | speed [ medium |

Aufgabe 6 - LOsung

set top light color

wait m . m second(s)

9= set top light color

set timer value n

say number get timer value (s)

police car lights

Renntrecken-Zeiten:

Rennstrecke a:
ca. 17 Sekunden

Rennstrecke b:
ca. 20 Sekunden

Rennstrecke c:;
ca. 25 Sekunden



