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In diesem Praktikum soll eine Flotte von automatischen Rasenméhern animiert
dargestellt werden. Die Gesamtfliache, auf der die Rasenméher arbeiten, besteht
aus 40 mal 25 quadratischen Zellen. Die grafische Oberfldche besteht aus einem
Button, der die Simulation mit neuen Bedingungen startet, und einer Canvas
als Zeichenflache. Die roten Quadrate stehen fiir Zellen, auf denen sich aktuell Ra-
senmaher befinden, dunkelgriine Flachen fiir ungeméhten und hellgriine Flachen
fiir geméhten Rasen, rosafarbene fiir verbotene Bereiche (Rand, Blumenbeete).

" ' Mahroboter

Legen Sie eine enum Zellenzustand { Ungemdht, Gemaht, Verboten,
Roboter } an, mit der Sie den Zustand jeder Zelle beschreiben konnen. Legen
Sie ein Array zellenzustédnde an, in dem Sie den aktuellen Zustand jeder
Zelle speichern. Richten Sie einen DispatcherTimer ein, der fiinfmal pro Se-
kunde dafiir sorgt, dass der Inhalt der Zeichenflache erneuert wird. Beim Klick
auf den Start-Button setzen Sie die Eintréage des Arrays zellenzustédnde auf
Ungemdaht. Am Rand und in drei zufilligen Rechtecken setzen Sie die Eintrage
auf Verboten.

Legen Sie eine Klasse Mahroboter an, die die 6ffentlichen Propertys int X und
int Y fur die aktuelle Position sowie einen entsprechenden Konstruktor besitzt.
Erweitern Sie die Methode, die beim Klick auf den Start-Button aufgerufen wird,
so, dass vier Instanzen der Klasse Mdhroboter an erlaubten Stellen auf dem
Rasen erzeugt werden.
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Schreiben Sie in der Klasse Mahroboter eine offentliche Methode
void MacheEinenSchritt (Zellenzustand oben, Zellenzustand
rechts, Zellenzustand unten, Zellenzustand links). Hier soll
der Roboter anhand der Sensordaten iiber seine Umgebung den néichsten Schritt
ausfithren (entweder eine Zelle nach oben oder unten oder links oder rechts oder
gar keine Bewegung). Benutzen Sie zunichst ein moglichst einfaches Verfahren.
Erweitern Sie die Methode, die vom Timer aufgerufen wird, so, dass sie die
Methode MacheEinenSchritt fur alle Roboter aufruft.



