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Arbeitsblatt 2a — Python (Vererbung)

Niko soll systematisch jedes Feld genau einmal betreten, um dort jeweils irgendwelche
Arbeiten zu erledigen.
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Zur LOsung dieser Aufgabe konstruieren wir durch Vererbung ein verbessertes
Robotermodell (Klasse Roboter2), das Uber zusatzliche Methoden verflgt:

#!/usr/local/bin/python

Roboter from nikos_welt import *
+ Roboter(welt | Welt, time : int) : void class Roboter2 (Roboter) :
Fi # Klammer: erbt von Roboter
def _ _init_ (self,welt,time):
Roboter._ init_ (self,welt,time)

# Konstruktor hat 2 Parameter
# initialisiert den Beerbten
# innerhalb des Konstruktors

Foboter2

+ Roboter2{welt : Welt, time : int) : void

+ vorZurWandyi) © void def rechts(self):
+ rechts() : void self.links ()
+ rechtsKurver) : void self.links ()
+ linkskurve() : void self.links ()

+ linksfrei() : void
+ rechtsfrei() : void

Klasse Roboter2.py

Programmieren Sie zunachst die Klasse Roboter2 .Programmieren Sie anschlieBend eine
neue Klasse (z. B. Rundlauf) zur L6sung des vorliegenden Problems.

#!/usr/ | ocal / bi n/ pyt hon

fromni kos_welt inmport *
from Roboter2 inport *

mei ne_Wel t=Wel t (' /usr2/public/fortbildung/python/ Fabrikl.welt', 14)
ni ko=Robot er 2( mei ne_Welt, 0.7)

Tki nt er. mai nl oop()




