Debugging Smarter Greifer

‘ Name: | Klasse:

eXperiBoL!

‘ Datum:

Programm A

@  starte Programm

wiederhole unendlich

mache g
, #® ~ Pivotdrehe auf @ ° mit @ % Geschwindigkeit
@® e ~ Twisterdrehe auf @ ° mit g % Geschwindigkeit

#® v Pivotdrehe auf o °mit @ % Geschwindigkeit

@  warte bis # ¥ Multisensor erkennt Objekt mit normaler v Empfindlichkeit

@  spieleNote C6 v ﬁiro s

Pivot drehe auf @ ° mit @ % Geschwindigkeit
Pivot drehe auf @ ° mit @ % Geschwindigkeit
Grabber schliefen

Pivot drehe auf o *mit @ % Geschwindigkeit
Pivot drehe auf @ “ mit @ % Geschwindigkeit

Twister drehe auf @ °mit @ % Geschwindigkeit

Pivot drehe auf @ ° mit @ % Geschwindigkeit

Grabber dffnen

Programm B

@  starte Programm

wiederhole unendlich

mache ’ ® v Pivotdrehe auf o ° mit @ % Geschwindigkeit
" R Pivnldreheaufo ° mit @ % Geschwindigkeit

@ e v Twisterdrehe auf o * mit @ % Geschwindigkeit

o wartebis ® v Multisensor erkennt Objekt mit normaler v Empfindlichkeit

u | spietenote cs ~ fir @] s

o warte o s

@ o v Twisterdreheauf @ * mit @ 9% Geschwindigkeit
Pivot drehe auf @ ° mit e % Geschwindigkeit
Pivot drehe auf @ ° mit @ % Geschwindigkeit

Grabber schlieBen

Pivot drehe auf o ° mit E % Geschwindigkeit

Grabber &ffnen

Pivot drehe auf @ ° mit @ % Geschwindigkeit

Grabber &ffnen

Pivot drehe auf 9 ° mit @ % Geschwindigkeit

Jetzt schau dir das anl
Was macht denn der Greifarm da?
Das sieht ja aus wie Breakdance!

Und die Waren ldsst er einfach stehen!
Da muss jemand komplett den Bewegungs-
ablauf durcheinandergebracht haben.

Ich sehe schon: Hier wartet eine grofie
Aufgabe auf uns.

Hilfst du mir, das Programm fiir den
richtigen Ablauf zu finden?
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Programm C

@  starte Programm

wiederhole unendlich

mache ‘ ® v Pivotdrehe auf o ° mit a % Geschwindigkeit
# & v GrabberschlieBen
’ ® v Pivotdrehe auf o ° mit @ % Geschwindigkeit
@  spieleNote €6 w fiir ° s
@ o v Twisterdreheauf (@ °mit (@) % Geschwindigheit
’ ® v Pivotdrehe auf @ ° mit o % Geschwindigkeit

# & v Grabberdffnen

# & v Grabberdffnen

‘ ® v Pivotdrehe auf 9 ° mit e % Geschwindigkeit
@ ® - Pivotdreheauf @ * mit @ % Geschwindigkeit
@ #® - Pivotdreheauf @ * mit @ 9% Geschwindigkeit
@  warte bis

@ # - pivordreheaut @@ °mit @ % ceschwindigkeit

® v Multisensor erkennt Objekt mit normaler v Empfindlichkeit

@ o ~ Twisterdrehe auf @ ° mit @ % Geschwindigkeit
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