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Hallo,
ich bin Spike und begleite euch durch das
Programm.

Um durch die Seiten zu blattern, konnt ihr diese

Pfe|le<:||:>verwenden.

Es gibt auch Hilfe-Buttons , mit denen ihr

zu einer Hilfeseite gelangt.

Und jetzt geht's los. Viel SpaR!




ﬁnd noch eine wichtige Sache: ﬁ

Probiert bei jeder einzelnen Aufgabe aus was sich andert,
wenn ihr die ein oder die andere Sache umstellt oder anders
programmiert. Und versucht euch dann gegenseitig zu
erklaren, warum etwas nicht oder anders funktioniert hat.
Solltet ihr es euch gegenseitig einmal nicht erklaren konnen,
fragt eine Betreuerin / einen Betreuer um Rat.

Das ist der beste Weg, um Robotik und Programmieren zu
verstehen. )
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Roboter zusammenbauen

Bevor das Programmieren los gehen kann, musst ihr zuerst den Roboter
zusammenbauen.

Wechselt euch
beim Bauen
am besten ab!
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Schritt 1

Benotigte Bauteile:

° e %X
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Platziert den Rahmen auf dem
Motor, sodass die Stecker am
Rahmen mit den Lochern
zusammen passen, wie es die
Pfeile anzeigen. Macht das
auch fir den anderen Motor.
Danach sollte es so aussehen:
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Schritt 2

Benotigte Bauteile:

r )







Auf der anderen Seite
auch!

Danach sollte es so
aussehen:




Schritt 3

Benotigte Bauteile:
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Steckt die Ruckseite Vorderseite
Motorkabel e |

dabei Gberkreuz ‘B @

in die Anschlisse 7@

A und B des Hub. I\
(rechter Motor zu \
B und linker \
Motor zu A)

0

linker Motor rechter Motor
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Schritt 4

Benotigte Bauteile:










Auf der anderen
Seite auch!




Start des Programms

Offnet das j education
Programm und

wéhlt Spike Prime %pike

aus.

Wahle deine
SPIKE™ Losung aus




Start des Programms

Jetzt gebt eurem Projekt einen
selbstgewahlten Namen und

wahlt die Textblocke Option aus.

Dein Projektname

B B B

SYMBOLBLOCKE  TEXTBLOCKE

ANLEGEN

g 3 5 H
fo jo [o |

i

Klickt auf der nachsten Seite
auf Verbinden.

: suemmine 0@



Spike-Hub verbinden Q

Der Spike-Hub kann tber Bluetooth mit dem
Programm verbunden werden.

Startet den Hub mit
dem grofden runden
Knopf. (kurz gedriickt
halten) g

Folgt den Anweisungen, Am rechten Rand findet ihr alle
um den Stein zu verbinden. Namen der Hubs, die in Reichweite

sind. Wahlt das passende aus und
klickt auf verbinden.

Blustooth einschalten

Wihle deinen Hub aus

i VERBINDEN

©
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Anleitung: Verbinden liber Bluetooth

Auf der Unterseite des |
Hubs findet ihr die ! < O

Hub-Nummer.
\\‘
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Spike-Hub Statusanzeige

Nach dem Verbinden seht ihr oben links einen griinen Haken neben dem

Hub-Symbol.

Klickt auf den Pfeil neben dem
Hub-Symbol, um die Statusanzeige
auszuklappen.

Motoren
: ¢o

® -
EWEGUNG ® A » starte Motor (" -

. ® A » stoppe Motor

Hier wird euch fiir die angeschlossen
Motoren oder Sensoren der aktuelle
Zustand angezeigt.
@ Motoren

MOTOREN

JEWEGUNG

- =
\WennlRrogrammistartet
e

ehe auf kiirzestem Wege v| [

. ® A » stoppe Motor
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Info: Antriebsmotoren

Der Roboter besitzt zwei
Antriebsmotoren, tUber die die Rader und

damit Bewegungen gesteuert werden.

Die Antriebsmotoren sind Uber die
Anschlisse (auch Ports genannt) A und B
mit dem Hub verbunden, das daflr
zustandig ist die Programmierung an die
Antriebsmotoren weiterzugeben.




Vorwarts fahren

Programmiert den Roboter so, dass er
ein Stlick geradeaus fahrt.

Achtung!
Ich brauche mind.
20 cm Platz, um nicht
herunterzufallen.

(0 Motoren E
v
A s Cw U

Q@D

Stellt die
Umdrehungszahl
auf 1 und den

Pfeil nach oben
q ein, um euren

Ziehe den Roboter

vorwarts fahren
zu lassen.

Block unter
den Start-Block




Vorwarts fahren

Programmiert den Roboter so, dass er
ein Stuck geradeaus fahrt.

Achtung!
Ich brauche mind.
20 cm Platz, um nicht
herunterzufallen.

Testet das Programm, Stoppen kdnnt ihr das Probiert auch gerne selbst
indem ihr auf die Play- Programm mit der etwas herum, z.B. kénntet
Taste klickt. Stopp-Taste. ihr auch statt 1 Umdrehung

vorwarts, 10 cm rtickwarts
einstellen. Wisst ihr wie

| man das hin bekommen
i o 15 ° konnte?

Achtet aber darauf, dass der
Roboter nicht vom Tisch
fallt.
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/ Gut gemacht! \

Euer Roboter ist zum ersten Mal gefahren.

Tipps zum Léschen von Bl6cken:
Blocke nach links wegziehen
oder
auf den Block gedriickt halten und “Losche

\ Block” wahlen. /




Info: Programm auf Stein starten/stoppen

lhr konnt das Programm auch direkt auf dem Hub am Roboter starten.
Dafur muss das Programm einmal auf dem iPad gestartet worden sein.

Vielleicht ist euch hier
schon die 0 aufgefallen:
Damit konnt ihr das
Programm auf dem Hub

unter dieser Nummer
speichern.

starten oder stoppen.

4’_,_%../Haupttaste das Programm
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Info: Programm auf Stein starten/stoppen

Probiert es aus: Erstellt das Programm von eben, mit dem der Roboter eine Umdrehung
nach vorne fahrt, wahlt die Nummer 0 aus und klickt auf die Play-Taste. Danach andert das
Programm, sodass der Roboter 10 cm ruickwarts fahrt, wahlt die Nummer 1 aus und druckt

wieder auf die Play-Taste.

Jetzt konnt ihr die beiden Programme auch tber
den Hub auswahlen und starten.
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Fahrtrichtung
Programmiert euren Roboter so, dass er jeweils die Aufgaben in den grauen Kasten
ausfihrt. Nutzt dazu verschiedene Bewegungsblocke (pink). N
*d /estet euer Programm
: ) auf dem Boden, damit
Eine weite

der Roboter nicht

Linkskurve fahren herunterfallt!

J

Rickwarts fahren Es gibt diese Blocke um die
Fahrtrichtung zu andern:

@ IS [We[[oall nach rechts: 20 m Umdrehungen
@ SEGENEENECll nach rechts: 30

Eine enge
Rechtskurve fahren &) bewegedich 1+ @ uvrorehungen
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Info: Anzeige der Sensoren und

Programm automatisch beenden

Mit dieser Anzeige kdnnt ihr erkennen, &
wie weit sich die Motoren gedreht haben. KLANG

A ‘ B ‘ EREIGNISSE
(% :

STEUERUNG

t[> ‘w@mm] @

SENSOREN

Ein Programm koénnt ihr auch

automatisch beenden lassen,

wenn ihr zum Schluss diesen
Block anfligt.

und verlasse Programm »

alles

diesen'Stapel

¥ und\verlasse|Programm




M

Geschwindigkeit und Fahrdauer

Programmiert euren Roboter so, dass er die Aufgaben in den grauen Kasten
ausfuhrt. Setzt dazu verschiedene Bewegungsblocke untereinander.

y
= /' Testet euer Programm
Eine weite Linkskurve und 1 o] aufdem Boden, damit
dann eine enge g j‘ der Roboter“nicht
Rechtskurve | :‘ 1 herunterfallt!
Uy
Eine schnelle Linkskurve Tipp: Ihr kénnt die Geschwindigkeit mit
und dann eine langsame diesem Block einstellen
Rechtskurve

@ stelle Geschwindigkeit auf @ % ein




:ﬁ,

Unbegrenztes Fahren

lhr kdnnte euren Roboter so programmieren, dass er eine unbegrenzte
Bewegung ausfuhrt.

() wvewegung @

Findet heraus, welche Blocke euren
Roboter unbegrenzt fahren lassen.

Erinnerung:
Ich hore auf zu fahren,
wenn ihr unten auf den
runden Knopf driickt. )

&3" i SPIKEMPrime ak
o] . NS
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Info: Bewegungsbldocke aneinander hangen

Wenn mehrere Bewegungen nacheinander programmiert werden sollen,
musst ihr folgendes beachten:

Wenn zwei verschiedene Bewegungen

Auf Bewegungsblocke, die euren Roboter aufeinander folgen sollen, dann nutzt die
u.nbegren.zt fahren lassen, k?nnen nicht Blocke, die den Roboter fiir eine begrenzte
direkt weitere Bewegungsblocke folgen. Umdrehungszahl oder Zeitspanne fahren

lassen.

=
‘mamgﬁmm

@ SEGCHENELTGEM nach rechts: 55
® starte Bewer-—..., f--ﬁlmlm

.

\WennlRrogrammistartet:

@ [SEWELGENC[M nach rechts: 55 a Umdrehungen ¥
® SERCUEWEGREM nach links: -75
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Schwierigere Aufgaben Schaut hier nach, wie l:]
ihr ein Programm
Super! Ihr seid bereit fir schwierigere Aufgaben. speichern kénnt.

Bearbeitet beide der Aufgaben in den grauen Kasten.
Speichert beide Aufgaben in zwei separaten Projekten.

Eine Acht fahren Ein Quadrat fahren

~

lhr musst euer Programm vermutlich
mehrmals testen.

Wenn ihr mit eurem Ergebnis zufrieden seid, zeigt es
einem Betreuer / einer Betreuerin. /




Info: Speichern

lhr kdnnt eure erstellten Programmierungen speichern. Speichert jede Aufgabe in
einem separaten Projekt, das ihr entsprechend benennt, z. B. ,,Quadrat” oder , Acht”.

Klickt vor einer neuen Aufgabe [ ]
oben rechts auf das Symbol fir
die Projektelibersicht.

Hier konnt ihr auch sehen,
welches Projekt ihr gerade
bearbeitet.

Klickt auf das “+” Symbol und wahlt die
“Textblocke” Option und gebt dem Projekt den
neuen Namen.

Mein Projektname ~ *
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Soundeffekt-Block : Meow"

Verwendet einen Soundeffekt-Block, damit euer
Roboter ein Gerausch oder ein Wort abspielt.

l.!.'i
=

Flgt einen Soundeffekt-Block an beliebigen Stellen in
& eurem Programm ein.

BEWEGUNG spiele. Cat Meow 1 » | ganz ab

LICHT starte Wiedergabe Cat Meow 1 »

@ I
KLANG Hinweis: Bei dem oberen Block wartet der Roboter, bis der
Soundeffekt ganz abgespielt wurde und setzt dann das Programm fort.

eecnisse - Der untere Block spielt den Soundeffekt wahrend des Programms ab.
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Auswahl Soundeffekt

Es gibt eine groRe Auswahl verschiedener Klang
Soundeffekte.

EDITOR BIBLIOTHE

Klickt im Soundeffekt-Block mittig auf das

Auswahlfeld und dann auf , Soundeffekt

hinzufliigen®. Habt ihr euch neue aus der b NP b <
Bibliothek ausgesucht, konnt ihr hier — - — -
zwischen sie hier auswahlen. > > .

starte Wiedergabe Cat Meow 1 »
Bang 2 Basketball Bounce Big Boing

v/ Cat Meow 1

Soundeffekt hinzufligen ...

Aufzeichnen ...

Soundeffekte bearbeiten ... T ~ ~A -
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Ilhr habt bereits programmiert, dass der Roboter eine Acht bzw. ein Quadrat
fahrt. Offnet das jeweilige gespeicherte Programm und versucht, euren
Roboter zunachst dauerhaft eine Acht fahren zu lassen.

o 1 Nutzt fiir diese Programmierung den
,wiederhole fortlaufend“-Block.
4
® 10 Sobald euer Roboter dauerhaft eine Acht

fahrt, andert das Programm, so dass er
dauerhaft ein Quadrat fahrt.
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Wenn ihr euch die Programmierung der vorherigen Aufgabe anschaut, fallt
euch sicher auf, dass sich einige Blocke wiederholen. Konnt ihr die
Programmierung verkurzen? Probiert es aus.

das schon gemacht
: habt. In diesem Fall:
. k Direkt weiter zur
‘ | ndchsten Folie!

— Es kann sein, dass ihr
”
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Da Wiederholungsblocke Programmierungen wiederholen, konnt ihr Dopplungen in
der Programmierung geschickt einsparen.

Die Nutzung von Wiederholungsblocken, die bestimmte Programmierungen
wiederholt ausfihren, nennt man Iteration.

Hinweis: Diese Wiederholungsblocke werden auch als Schleifen bezeichnet.

Beispiel: Damit der Roboter dauerhaft ein Quadrat fahrt, wiederholt man die Blocke
ygeradeaus fahren” und ,,um 90 Grad um eine Kurve fahren” mit einem
Wiederholungs-Block, anstatt alle Abschnitte mehrfach untereinander zu hangen.
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Geschicktes Programmieren

Beim Programmieren gibt es haufig viele verschiedene Maoglichkeiten eine Aufgabe
umzusetzen. Oft gibt es dabei geschicktere und weniger geschicktere Losungen.

Unten seht ihr zwei Programme, durch die der Roboter eine Schlangenlinie fahrt.
Uberlegt gemeinsam, welche Programmierung geschickter umgesetzt ist und warum.

» lmﬁﬁﬁm’ > ‘w@m@fmﬁm]
=4
4
\wiederholelfortlatifend \Wiederholelfortiatfend

@ WL [ellels nach links: -40 a Umdrehungen »

@ AN Cle[Siel(ela nach links: -40 ° Umdrehungen =
@ oS le[Xel(la nach rechts: 40 a Umdrehungen

@ oW Siel[ai nach rechts: 40 a Umdrehungen »

@ oS Cle[SXelea nach links: -40 0 Umdrehungen =
@ SWELe[Nellels nach rechts: 40 ‘ Umdrehungen =
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Das Prinzip der Iteration kann fir geschicktes Programmieren genutzt werden.

Programmiert den Roboter so, dass dieser sich
zwischen zwei Punkten gradlinig hin und her
bewegt. Immer, wenn der Roboter ein Ende
der Strecke erreicht, soll er einen Piepton
ausgeben, sich drehen und zurtickfahren.

j Hier konnt ihr
,Piep!” »Piep!” nochmal das
Prinzip der [:]
C Iteration
nachlesen.



_|:>

Jetzt wird es Zeit, dass euer Roboter lernt,
seine Umgebung wahrzunehmen.
Dazu braucht er Sensoren.

Ein Sensor ist ein Bauteil, das eine
Eigenschaft seiner Umwelt (z. B. Helligkeit,
Lautstarke, Abstand, Temperatur)
erfassen kann.

\. v




-

10 Baut jetzt den

v Ultraschallsensor
zur Abstands-
erkennung nach
der Anleitung
zusammen.







I _:>

Macht das direkt 2 mal!









Drehe dabei den Sensor,
sodass er nach forne blickt.



SchlieRt das Kabel des
Sensors an Port C an.
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In dem Tab ,,Steuerung” findet ihr den “warte bis“-Block und unter ,Sensoren”
konnt ihr flr die verschiedenen Sensortypen entweder Bedingungsblocke (die mit
den spitzen Seiten) oder Abfrageblocke (die mit den abgerundeten Seiten) finden.

EREIGNISSE

STEUERUNG

SENSOREN

OPERATOR...

Wariclock

- ]J—» e DD

Bei der Nutzung eines ,warte bis“-Blocks, fihrt euer Roboter so
lange keinen neuen Block aus, bis der zugehorige Sensor eine
bestimmte Eigenschaft misst (z. B. einen Abstand oder eine Farbe).
Erst dann wird der nachste Block ausgefiihrt.

Diese Eigenschaften konnt ihr in einem ,,warten, bis“-Block selbst
festlegen.
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Programmiert euren Roboter nun so, dass dieser geradeaus fahrt und dann stoppt,
wenn er 30 cm oder weniger vor einem Hindernis steht.

Uberlegt gemeinsam, welche Bldcke ihr dazu
nutzen konnt (es gibt verschiedene Maoglichkeiten).

Schaut dann in der Blockliste nach.

Tipp: Bei den Sensorbldcken stellt dieses Symbol

den Ultraschallsensor dar: |
&2




Blockliste — Vor einem Hindernis anhalten

lhr konnt folgende Blocke verwenden. Stellt jeweils die entsprechenden
Einstellungen ein und lberlegt euch eine sinnvolle Reihenfolge.

-

&) |starteBewequng (1w Entscheidet, welchen

5 dieser beiden Blocke
ihr nutzen wollt.

@ starte Bewegung

@ halte an

naherals CIE

=)




Start und Stopp bei Hindernissen

Euer Roboter soll nun weiter geradeaus fahren, sobald das Hindernis entfernt
wurde.

Tipp: Nutzt dafur wieder den ,wiederhole fortlaufend“-Block.

Besprecht untereinander, wie hier das Prinzip der Iteration genutzt wird.



- | g m——

Neben dem ,wiederhole fortlaufend“-Block gibt es noch weitere Blocke, die das Prinzip
der lteration nutzen. Einer davon ist der ,,wiederhole bis“-Block.

Dieser Block wird beendet, sobald die Bedingung nach dem ,, wiederhole bis“ erfillt ist.

Versucht mithilfe des Blocks euren Roboter so zu programmieren, dass er geradeaus fahrt,
bis er auf ein Hindernis in 30 cm Abstand trifft und dann stehen bleibt.

Benutzt dafiir folgende Blocke:

e @GO D
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lhr habt gerade zum ersten mal eine Bedingung genutzt. Eine solche Bedingung kann
entweder erfillt sein (wenn sie zutrifft) oder nicht erfillt sein (wenn sie nicht zutrifft).

Bei einem ,,wiederhole bis“-Block wird vor jedem Durchlauf gepruft, ob die eingesetzte
Bedingung erfullt ist.

Ist die Bedingung erflllt, dann wird dieser Block nicht mehr ausgefihrt.

e R ED oo e | @)

Erinnerung: Eine Bedingung konnt ihr an der spitzen
Form erkennen. Diese signalisiert euch, dass ihr sie in
eine sechseckige Aussparung einsetzen konnt.



Ein Hindernis umfahren

Erweitert eure Programmierung aus der vorherigen Aufgabe so, dass der Roboter so lang
geradeaus fahrt, bis er auf ein Hindernis trifft. Daraufhin soll er ein kurzes Stuck rickwarts
und dann eine Rechtskurve fahren.

Dieses Ausweichen soll immer wieder wiederholt werden.

Benutzt dazu die folgenden Blocke:

\Wiederholelbis)
\Wiederholelfortlatfenc
@ starte Bewegung 1‘ -

- Ce naherals = e@m | ?

@ oIWle[Nelols nach rechts: 55 . Umdrehungen »
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Fallunterscheidung - ,falls, dann, sonst”

Die letzte Aufgabe habt ihr mithilfe des ,wiederhole bis“-Blocks und dem Prinzip der
Iteration gelost. Es gibt jedoch noch eine andere Moglichkeit, diese Programmieraufgabe
umzusetzen.

eeeeeeeee

Mit dem , falls, dann, sonst“-Block kénnt ihr den Roboter so
programmieren, dass er zwei Falle unterscheidet:

Falls die Distanz kleiner als 30 cm ist, dann soll der Roboter
rickwarts und eine Kurve fahren (1. Fall),
sonst soll er geradeaus fahren (2. Fall).

Nutzt den ,falls, dann, sonst“-Block, um diese Aufgabe
anders zu Programmieren.

Hinweis: Damit der Roboter immer wieder prift, welcher .
Fall vorliegt, musst ihr einen ,,wiederhole fortlaufend®- I l
Block nutzen.



—
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Info: Fallunterscheidung

Bei dem ,falls, dann, sonst“-Block wird eine Fallunterscheidung unter bestimmten
Bedingungen vorgenommen.

Der erste Zweig wird genau dann ausgefiihrt, <o
wenn die Bedingung erfillt wurde.

Der zweite Zweig wird dann ausgefiihrt,

wenn die Bedingung nicht erfillt wurde.

Der ,falls, dann, sonst“-Block wird auch als Schalter bezeichnet.

Tipp: Es kann helfen, ,falls, dann, sonst“-Satze zu formulieren, die ihr dann im Programm
umsetzt.

Hier konnt ihr m—
nochmal nachlesen, l |

was eine Bedingung ist.



Info: Stapel

Jedes Programm besteht aus mindestens einem Stapel. Ein Stapel besteht aus
zusammenhangenden Blocken, die alle irgendwann nach dem ersten Block von oben nach

unten ausgefiihrt werden.

@ bewege dich Ve ° Umdrehungen »
@ EWEL[Ne[[ehll nach rechts: 30 ° Umdrehungen »

» ’W@maﬁﬁ{m
4

\Wiederholelfortlatifend

oW SCellels nach rechts: 30 ° Umdrehungen
[oWe[Hellela® nach links: -30 n Umdrehungen *

Beispiel flr zwei
verschiedene Stapel:

EWE NIl nach rechts: 30 n Umdrehungen %
bewege dich! QEERITIEHER]Y] ° Umdrehungen »




Info: Steuerungsbldocke und Unterstapel G Steverung

[l -

o i
WEIE L1/\ ISektnden!

Die eben verwendeten Blocke zur Iteration und Fallunterscheidung o - -

o
HOTOREN { 10 Jiel

werden zusammengefasst als Steuerungsblocke bezeichnet. &
2
EWEGUNG
Es gibt Steuerungsblocke, die unter bestimmten Bedingungen e
ausgefihrt werden. °

=
TEUERUNG
-
e o @

wiederholeifortlatifend SENSOREN
—

@ lolWele[Helfela nach rechts: 30 a Umdrehungen =

| -

=
PERATOR... Q

: e L :
Dlesgr Abschr.utt wird als Unjcers'FapeI g — o ~—
bezeichnet. Ein Unterstapel ist ein ®

@ [oAWle[Nellels nach rechts: 30 ° Umdrehungen ¥ ARCBLEN
1 N ey |
&

@ [WEe[Seltela nach links: -30 a Umdrehungen = e bl
Sensoren

+
= : SPIKE™ Prime
[ | :

Stapel, der von einem
Steuerungsblock eingefasst wird. 4




Programmierung Fallunterscheidung

» ‘W@maﬁﬁkﬁz

@ spiele Piepton @ @ Sekunden lang ab
@ bewege dich ° Umdrehungen »

@ bewege dich \L L 4 c Umdrehungen »

spiele. Cat Meow 1 » ganz ab

@ [ofWELe[ellela nach rechts: 45 a Umdrehungen =
@ (oWl nach links: -45 o Umdrehungen =

Sucht in der Programmierung links die
Unterstapel.
Was passiert bei der Programmierung?

Beschreibt, was der Roboter bei der
Ausfihrung des gesamten Stapels tun wurde.
Wann wird welcher Unterstapel ausgefiihrt?
Versucht, mithilfe eines ,falls, dann, sonst“-
Satzes zur Losung zu kommen.

Wenn ihr euch nicht sicher seid, dann probiert
es aus.



Programmierung Fallunterscheidung - LGsung

» ‘ Wenn) Startet

@ spiele Piepton @ @ Sekunden lang ab
@ bewege dich ° Umdrehungen »

@ bewege dich »L L 4 c Umdrehungen »

spiele. Cat Meow 1 » ganz ab

@ [ofWELe[ellela nach rechts: 45 ’ Umdrehungen =
@ (oWl nach links: -45 o Umdrehungen =

Falls der Ultraschallsensor einen Wert kleiner
als 30 cm misst, dann gibt er einen Piepton
aus, fahrt dann drei Umdrehungen geradeaus
und eine ruckwarts. Danach endet das
Programm.

Fiir den Fall das der Ultraschallsensor einen
Wert misst, der grofSer als 30 cm betragt, dann
hort man das Miau einer Katze, der Roboter
fahrt eine Rechts- und anschliefend eine
Linkskurve. Dann endet das Programm.



—
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Fallunterscheidung - Abstandserkennung

Nutzt den ,falls, dann, sonst“-Block, um euren Roboter so zu programmieren, dass dieser
auf der Stelle steht und immer dann zu piepen beginnt, wenn ein Hindernis weniger als
40 cm entfernt ist.

Hinweis: Den unteren Zweig konnt ihr leer lassen, da der Roboter in diesem Fall nichts
macht.

Denkt daran, einen
,falls, dann, sonst“-
Satz zu formulieren.




-
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Fallunterscheidung - ,falls, dann®

In der letzten Aufgabe habt ihr den unteren Zweig leer gelassen. Es gibt einen anderen
Block, der geschickter fir diese Programmierung gewahlt werden kann.

@ Steverung

warte! (Rl Sekunden

MOTOREN  vfisrcleriaele 10 )l

3EWEGUNG

LICHT

‘ falls . Sidann

KLANG

\wiederholelfortiaufend

SREIGNISSE | LELD . zdann

ISONSt

sTEUERUNG

Ersetzt den , falls, dann, sonst“- Block in der
Programmierung durch den ,falls, dann“-
Block.

Als Hilfe konnt ihr einen ,falls, dann“-Satz
formulieren.

Probiert aus, ob euer Roboter die gleiche
Aufgabe ausfuhrt?
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Farbsensor anbauen

lhr kdnnt jetzt
den Farbsensor
als weiteren
Sensor nutzen.
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Farbsensor anbauen

lhr kdnnt jetzt
den Farbsensor
als weiteren
Sensor nutzen.

_|:>




Farbsensor anbauen

lhr kdnnt jetzt
den Farbsensor
als weiteren
Sensor nutzen.

Auf der anderen Seite
auch. Dann sollte es so

aussehen:




-

Farbsensor anbauen

Steckt die Halterung vom Farbsensor an
den markierten Stellen mit dem Spike
zusammen. SchlieBt dann noch das Kabel
an Port D an.



-

Farbsensor

Der Farbsensor kann die unten angezeigten sieben Farben unterscheiden.
Bearbeitet mindestens eine der vier untenstehenden Aufgaben zum
Farbsensor.

S—

e=p]  Achtung!
IL‘\J ~ Um Farben gut erkennen zu
P kénnen, sollte euer Roboter
;| K hochstens mit einer

al; % Geschwindigkeit von 15 % fahren.
et

- Hinweis: So sieht |
E das Symbol des P @
Farbsensors aus

Farbe als Signal verwenden (z. B. Richtungsanderung durch
wie bei einer Ampel) Farbe




Farben als Signal verwenden |

Euer Roboter kann mittels Farbsensor auf unterschiedliche Farben mit einem bestimmten

Verhalten reagieren.

. \WennlRrogrammistartet
Uberlegt euch, was euer Roboter

machen wiirde, wenn ihr ihn mit

dem abgebildeten Programm uber R Lo~ (<) @>:

Farbkarten aus eurer Kiste fahren @ halte an
lassen wirdet. sfoppe | und verlssse Progremm

Nutzt die Farbkarten wie eine Ampel. Programmiert euren Roboter so, dass er bei

einer grinen Ampel weiterfahrt und danach an einer roten Ampel stoppt.
Hinweis: Achtet darauf, dass der Roboter nicht zu schnell fahrt.



Nach Farben sortieren [

Euer Roboter kann Gegenstande in acht unterschiedlichen Farben unterscheiden.

\ 4

\ 4

o ®

Programmiert ihn so, dass er fur jede Farbe der
Farbkarte, die ihr ihm hinhaltet, einen anderen Ton
ausgibt.

Verwendet dazu mehrere ,falls“- Blocke

(jeweils fur eine Farbe).

Damit die Farben immer wieder benannt werden,
muss alles wiederholt werden.

In jedem ,,falls“-Block musst ihr die richtige Bedingung
einstellen und den passenden Soundeffekt zuweisen.

Hinweis: Achtet darauf, dass der Roboter nicht zu
schnell fahrt.



___ e
Richtungsanderung durch Farbe | ]

Euer Roboter kann mittels Farbsensor auf unterschiedliche Farben mit einem bestimmten
Verhalten reagieren.

Programmiert euren Roboter so, dass er bei blauem
Untergrund eine Rechtskurve fahrt, sonst aber geradeaus.
Tipp: Nutzt fir diese Aufgabe den “falls, dann, sonst“-Block

und diesen Sensorblock:
I e)

An seiner spitzen Form konnt ihr erkennen, dass es sich um
eine Bedingung handelt.

Hinweis: Achtet darauf, dass der Roboter nicht zu schnell fahrt.



Kreiselsensor und Operatoren

Hier seht ihr die verschiedenen

A . . :
J Der Kreiselsensor ist direkt im Hub Neigungswinkel des Hubs. Kippt das
L verbaut. Klickt auf das Hub-Symbol Hub in unterschiedliche Richtung und
in der Statusleiste, um zdr Info- achtet dabei auf die Winkelanzeigen
Seite des Hubs zu gefangen. )
- / LEGO Spike Hub
O ® | ¢ @9

LA N J
A ‘ ‘ Cee D ' « e
1%5° 318° 200 cm . S ( ,,,,, 1 | — : @




Kreiselsensor und Operatoren

o / Das Symbol fiir den Kreiselsensor
sieht Gbrigens so aus:

lhr konnt den Winkel mit dem

EREIGNISSE
@ ' w geneigt?
Vorderseitel ¥ [ oben?
STEUERUNG
@ geschuttelt: »

SENSOREN @ Nick= ® I Winkel

' % setze Gienwinkellaufio

OPERATOR...

abgerundeten Block auslesen.

Stellt den “Gier-Winkel” ein, denn\v\
dieser beschreibt die Links-Rechts-
Drehung des Hubs.

% Gier- *+ | Winkel




Kreiselsensor und Operatoren

(1) Operatoren

Nun bendtigt ihr noch einen Bedinungsblock (zur

Zufallszahl von o bis Q
i Erinnerung: das sind die mit den spitzen Seiten).
e (O Benutzt zunachst den ”=" —Block:
Ao

Setzt dort den Gier-Winkel
Block ein und stellt den Wert
REGNSSE o o “=@ auf 90 ein.

e

" Versucht nun die Aufgabe 3\
,Quadrat fahren” von vorhin

erneut zu losen, mit Hilfe des
Kreiselsensors, sodass jede Kurve
\_ein rechter Winkel ist.




Kreiselsensor und Operatoren: Quadrat fahren

Hier kénnt ihr euch Wahrend Spike euer Programm % '@ °m @
Tipps fiir die ausfuhrt, konnt ihr auf der Info- |
bendtigten Blocke Seite live den Sensorwert sehen. '« |

anschauen: / o | O




Kreiselsensor und Operatoren: Quadrat fahren

o~ 0w |
lj A et Wihrend Spike euer Programm +.| @ B e

Tipps fir die ausfuhrt, konnt ihr auf der Info-
benétigten Blocke Seite live den Sensorwert sehen. ' l

anschauen: L
' J @ I

D ‘\W@mmgg,‘\m
@ stelle Geschwindigkeit auf @ % ein

\Wiederholelfortlatfend
&) bewegedicn (1 v @Y om =
'@9 SRRSO nch rechis: 100 Diskutiert auch, warum
| ~ ihr den Block “setze

Gierwinkel auf 0”
bendtigt.

Eine mogliche Losung
kdnnte so aussehen:

@ halte an




-

(Ihr habt bereits erfahren, was Stapel sind. Der
Roboter kann mehrere dieser Stapel gleichzeitig

Beispiel: Der Roboter fahrt ein Quadrat und zeigt
dabei gleichzeitig verschiedene Bilder auf der LED-

\I\/Iatrian.

ausfihren, was als Nebenldufigkeit bezeichnet wird.

y,

Hier konnt ihr
nochmal nachlesen, l l

was ein Stapel ist.



-

- _:>

Programmiert zwei Stapel. Ein Stapel soll aus verschiedenen Bewegungsblocken bestehen,
der andere Stapel aus Soundeffektblocken. Trefft dazu eine eigene Auswahl an Blocken!

Tipp: Jeder Stapel sollte mit diesem Block beginnen. So
startet der jeweilige Stapel bei Programmstart.

Konnt ihr erklaren, wie das zum Prinzip der

Nebenlaufigkeit passt? Falls ihr euch unsicher seid, schaut
nochmal auf die vorherige Folie.



——

-

Passt nun das vorherige Programm an und entfernt die Soundeffekte im zweiten Stapel.
Benutzt stattdessen auch im zweiten Stapel beliebige Bewegungsblocke.
Uberlegt gemeinsam, bevor ihr das Programm startet, was passieren wird.

Diskutiert, warum die Programmierung so nicht funktioniert.

Auf der nachsten Folie findet ihr die Losung.



-

- _:>

Wenn der Roboter gleichzeitig widerspriichliche
Programmierungen ausfihren soll, funktioniert das nicht.
Die Nebenlaufigkeit kann nur dann verwendet werden, wenn
keine Konflikte zwischen den Stapeln bestehen.

Ein solcher Konflikt tritt zum Beispiel auf, wenn ein Stapel
den Roboter nach links fahren lasst, und ein anderer Stapel
den Roboter nach rechts fahren lasst.



- _ —

lhr habt den Roboter bereits einmal so programmiert, dass dieser eine gerade Strecke auf-
und abgefahren ist und vor der Drehung gepiept hat. Dieses Programm sollt ihr jetzt

abandern.

Programmiert den Roboter nun so, dass er eine solche Strecke auf-
und abfahrt, aber ohne vor der Drehung zu piepen.

Der Roboter soll wahrenddessen mithilfe der Nebenlaufigkeit einen
Ton ausgeben, wenn sich etwas weniger als 30 cm vor ihm befindet.



- gy =

Info: Ereignisse [ Ereignse

Bisher begann ein Stapel immer mit dem Stein ,wenn das >
Programm startet”. lhr habt dazu das Programm gestartet und

o) wem e (@D
das war das Ereignis, dass zum Ablauf des Stapels gefiihrt hat.
Neben dem Programmstart gibt es auch andere Ereignisse, die D v (st ) o
einen Stapel ablaufen lassen konnen. Jedes Mal, wenn dieses b
Ereignis eintritt, dann wird der Stapel erneut ausgefiihrt.
Dieses Prinzip bezeichnet man als Ereignishandling und die
zugehorigen Blocke als Ereignisblocke. ——
Beispiel: Der Ereignisblock ,Wenn Farbe” startet einen Stapel, el ... @
wenn das Ereignis: der Farbsensor gibt die Farbe blau aus eintritt. .

5) \ - :
2 ALY 12 o GENEBL \WennlichESNachricht: lempfangel




- I gy

Abstandsereignis

Programmiert einen Stapel, der mit dem ,,wenn naher als“-Block aus den Ereignisblocken
mit den passenden Einstellungen beginnt:

=
_
y

om

-

-

Euer Roboter soll ausgelost durch dieses Ereignis geradeaus fahren.

Startet das Programm. Uberlegt euch: Was passiert, wenn ihr die Hand vor den
Abstandssensor haltet?

Was ist das Ereignis, das den Stapel startet?



Abstandsereignis - LOsung

~N

Wenn ihr eine Hand dicht vor den
Abstandssensor haltet, beginnt
der Roboter geradeaus zu fahren.

Das auslosende Ereignis ist der
ausreichend niedrige Abstand zum
Sensor.

o /




- I =

Farberkennung mit Ereignissen

Programmiert einen Stapel, bei dem der Roboter die vom Farbsensor ermittelte Farbe
mithilfe des passenden Soundeffekts ausgibt. Nutzt dafiir die ,,bei Farbe“-Blocke aus den

Ereignisblocken.

( Wenn Feioe / <

Erinnerung: Stellt die Geschwindigkeit des Roboters auf maximal 15 % ein, da dieser die
Farben sonst nicht gut erkennen kann!

Hinweis: Ihr konnt auch eigene Soundeffekts aufzeichnen, indem unter ,,.Soundeffekt
hinzufiigen” auf ,Aufzeichnen klickt. Damit konnt ihr die bendtigten Farbnamen

einsprechen.



Uber eine Ampel fahren

Die linke und rechte Programmierung sind beide gedacht, den Roboter (weiter-)fahren zu
lassen, wenn der Farbsensor die Farbe griin ausgibt. Aullerdem wiirde der Roboter
stoppen, wenn der Farbsensor die Farbe rot ausgibt.

Uberlegt gemeinsam: Welche Variante wiirde im StraRenverkehr mehr Sinn machen?

P | WennlProgrammistartet,

@ stelle Geschwindigkeit auf e % ein
@ stelle Geschwindigkeit auf G % ein

@ Dw Farbe@ ?

@ starte Bewegung 1‘ v
D » | Farbe @ P

@ halte an

Hinweis: Ein Stapel wird immer dann gestartet, wenn das entsprechende Ereignis
ausgelost wird.




Uber eine Ampel fahren — geschickte Lésung

Auch in diesem Fall gibt es wieder eine Programmierung, die die geschicktere Wahl ist.

P | WennlProgrammistartet

@ stelle Geschwindigkeit auf e % ein

@ stelle Geschwindigkeit auf @ % ein

@ starte Bewegung T v

@ halte an

Die linke Programmierung wird bei jeder griinen und roten Ampel erneut gestartet.

Die rechte Programmierung startet nur bei Beginn des Programms. AuRerdem misste erst
eine grine und dann eine rote Ampel aufeinander folgen. Andersherum wiirde es nicht
funktionieren.

Somit ist die linke Programmierung mit der Nutzung des Prinzips der Ereignisblocke
geschickter.



Beriihrungssensor anbauen

Der Berthrungssensor reagiert auf Druck. Wird er gedriickt, kann ein Ereignis ausgeldst
werden.

Baut den Beruhrungs-
sensor hinten an den
Roboter an.

Steckt das Kabel
in Anschluss E.



Beriihrungssensor als Start-Taste verwenden

Uberlegt euch ein kurzes Programm, dass ihr mit dem Beriihrungssensor als Start-Taste
auslésen mochtet. Nutzt dazu das Prinzip des Ereignishandlings.

|
Tipp: Dieses Symbol stellt den Berihrungssensor dar: |€€»




Abstandserkennung

Programmiert den Roboter so, dass er geradeaus fahrt. Nutzt das Ereignishandling, sodass
der Roboter anhalt, sobald der Abstand geringer als 30 cm ist. Danach soll sich Spike um

180 Grad drehen und ganz langsam riickwarts fahren bis der Berliihrungssensor aus lost.
Nutzt auch hierfiir das Ereignishandling.




Entlang der Linie fahren

Dazu benoétigt ihr einen zweiten Farbsensor:

Versetzt den ersten Farbsensor auf die
rechte Seite des Roboters (auf dem Bild
hier links). Baut den zweiten Sensor wie

rechts zu sehen ist daneben an und
verbindet ihn mit Port F.




- I -

Entlang der Linie fahren

Uberlegt euch, wie euch die vorgestellten Prinzipien helfen
konnen, um durch das entlang der Linie zu fahren.

Diese Bahn bekommt ihr von eurer Betreuerin / eurem
Betreuer. Ignoriert zunachst die farbigen Kastchen und

programmiert euren Roboter so, dass er der Linie folgt.

" Prinzipien:

lteration
Fallunterscheidung

Nebenlaufigkeit

Ereignishandling

2
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Entlang der Linie fahren Prinzipien: \

Nun da euer Spike der Linie folgen kann. Kommen die e |teration
Farbfelder ins Spiel.

* Fallunterscheidung

Flugt folgende Ablaufe hinzu:
£ £ * Nebenlaufigkeit

e BeiBlau:
" * Ereignishandling

Der Spike spielt einen Sound euerer Wahl ab, solange bis
er eine andere Farbe findet

* Bei Rot:

Der Spike halt an und fahrt erst weiter, wenn der
Bertuhrungssensor gedrickt wird

* Bei Grun:

Der Spike dreht sich um 180° und fahrt die Runde
andersherum




-

Uberlegt euch gemeinsam eine kreative Programmieraufgabe, die
ihr dann auch umsetzen kdénnt. Was soll eurer Roboter gerne e Farbsensor

Sensoren:

e Ultraschallsensor

konnen? * Kreiselsensor
Denkt dabei an die Prinzipien und Sensoren, die ihr kennengelernt. « Ber{jhrungssensor
habt. Zum Beispiel konntet ihr den dritten Motor aus dem Set

verwenden, um einen Arm zu bauen oder den Kopf des Roboters

zu drehen. Oder baut den Roboter um. é
Notiert die Programmieraufgabe auf einem Zettel. LB
Prinzipien:
* Iteration

* Fallunterscheidung

* Nebenlaufigkeit
* Ereignishandling



Hilfekarte - Unbegrenztes Fahren

@ starte Bewegung 1" =

® SelaCH=ENER[Iile@ nach rechts: 55

@ halte an unbegrenzt
fahren

Vorherige Bewegung(en)
werden gestoppt




Hilfekarte - Vor einem Hindernis anhalten

/ Sind alle Einstellungen korrekt eingestellt? \

Stimmt eure Reihenfolge?
1) Startblock
2) Unbegrenztes Fahren (geradeaus)
3) Warten bis der Ultraschallsensor kleiner als
30 cm misst
4) Bewegung anhalten

\ 5) Programm verlassen /




Hilfekarte - ,wiederhole bis“

So konnte das fertige Programm zum dauerhaften
Ausweichen eures Roboters aussehen:

fortlalifend 1
s :
C » | naherals = @ lcme 2

@ bewege dich J, v m cm ¥
@ loSe[Selela nach rechts: 55 o Umdrehungen =




Hilfekarte - ,falls, dann, sonst”

So kénnte euer fertiges Programm aussehen:

| 3 ’ Wi startet ’

fortlaufend

sidannl

@ [EWETe[Sellela® nach rechts: 55 a Umdrehungen =

SENSH

I




Hilfekarte - Info zur Fallunterscheidung

Eine Bedingung kann entweder erfillt sein (wenn sie zutrifft) oder nicht erfillt sein (wenn
sie nicht zutrifft).

Dieser Zustand wird immer dann geprift, wenn ein Block mit einer eingesetzten
Bedingung ausgefihrt werden soll.

CE3 o- e @ e 0D

Eine Bedingung konnt ihr an der spitzen Form
erkennen. Dies signalisiert euch, dass ihr sie in eine
sechseckige Aussparung einsetzen konnt.




Hilfekarte - Info Stapel

Zusammenhangende Blocke werden Stapel oder Unterstapel genannt. Zu einem

(Unter-)Stapel gehoren alle Blocke, die irgendwann nach dem ersten Block ausgefiihrt
werden.

\WennlRrogrammistantet:

Beispiel fir zwei

@ stelle Geschwindigkeit auf @ % ein
verschiedene Stapel:

@ bewege dich 1‘ - o Umdrehungen »

@ starte Bewegung ~L v

y .
\Wenn| stagtet]
@ stelle Geschwindigkeit auf @ % ein

Dieser AbSCh nitt @ bewege dich G Umdrehungen =
wird als Unterstapel = | i EREmEE vacn invs: o X 1o JIEEEIMTERS
bezeiCh net_ % starte Piepton @




Hilfekarte - Prinzip der Iteration

ol [ B

- G Da Wiederholungsblocke alles wiederholen, konnt
' ihr Dopplungen in der Programmierung geschickt
einsparen.

Die Nutzung von Wiederholungsbldcken, die
bestimmte Programmierungen wiederholt
ausfihren, nennt man lteration.

\_ by




/Fijr Drehungen
links herum miuisst
ihr zusatzlich die
Winkelmessung auf

‘[> ’W@mm’

@ bewege dich 1‘ L 4 @ cm ¥

”.90” stellen.
\ , —

@ SielgCUEENTER[ale® nach rechts: 100

@ sl Gerwiiie] auf 0
Gier- ® | Winkel
- Warelbish A \wiedetcleliotlatiend

@ halte an

@ stelle Geschwindigkeit auf m % ein




Hilfekarte - Beispiel Losung von ,,Der Linie folgen”

A B ¢ o= D |-: F ¢

145° 329° 200cm <A

wisdernolobisk_ nicht 4 [O) | D v [Fame( )2




