
Handout Software-Entwicklung
Vorwärts fahren:
pilot.travel(100);

Rückwärts fahren:
pilot.travel(-100);

Roboter drehen (um 90°):
pilot.rotate(90);

(Zahlen-)Variable erstellen und verwenden:
int entfernung = 100;
pilot.travel(entfernung);

Text auf dem Display ausgeben:
System.out.println(„Dies ist ein Text“);

Programm nicht beenden bis ein Button auf dem NXT gedrückt wird:
Button.waitForPress();

Ein Quadrat fahren mit einer for-Schleife:
for (i = 0; i < 4; i++){

pilot.travel(10);
pilot.rotate(90);

}

Ein Quadrat bei dem auf dem Display angezeigt wird, wenn die Zählvariable größer als zwei ist:
for (int i = 0; i < 100; i++) {

if (i < 4) {
pilot.travel(entfernung);
pilot.rotate(drehen);

} else {
System.out.println("Die Variable ist groesser oder gleich vier");

}
}

Einen Berührungssensor initialisieren, abfragen und Text ausgeben wenn er gedrückt wird:
TouchSensor sensor = new TouchSensor(SensorPort.S1);
if(sensor.isPressed()) {

System.out.println(„Sensor gedrueckt“);
} else{

System.out.println(„Sensor nicht gedrueckt“);
}

Endlosschleife die den Roboter vorwärtsfahren lässt:
while(true){

pilot.forward();
}

Ultraschall-Sensor initialisieren und abfragen:
UltrasonicSensor ultraschall = new UltrasonicSensor(SensorPort.S1);
//Roboter faehrt solange der Abstand zum Hindernis >20 ist vorwaerts
while(ultraschall.getDistance() > 20){

pilot.forward();
}

Lichtsensor initialisieren und abfragen:
LightSensor lichtSensor = new LightSensor(SensorPort.S1);
int lichtWert = lichtSensor.getLightValue();
lichtSensor.setFloodlight(true);
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