B \rA?tPn%lerkind

Sommer Camp

mit Robo Wunderkind
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D robo™

Einfﬁhl‘u ng me® wunderkind

Willkommen zum Robo Wunderkind Sommer Camp! Schilerinnen und Teilnehmerlinnen, die zuvor wenig oder keine tech-
nischen Erfahrungen gemacht haben, werden im Laufe des Programms zu selbstbewussten Programmierern und Erfindern.
Das Erlernen der Grundlagen des Programmierens, sowie zahlreiche fortgeschrittene Programmier-Tricks werden hier abge-
deckt, als auch Moglichkeiten fur benutzerdefinierte und kreative Gestaltung beim Bauen von Robotern. Unser sofort einsetz-
barer Lehrplan unterstutzt Sie bei der Vorbereitung und dem gesamten Verlauf des Camps mit Robo Wunderkind. Sie konnen
gemeinsam mit Ihren Schulerlnnen mit Robo spielen: gemeinsam lernen, programmieren und sich Neues Uberlegen!

Unser sofort einsetzbarer Lehrplan beinhaltet folgendes:

» Sowohl alle Kerninformationen und Details um das Sommerlager zu organisieren, als auch ausformulierte
Lernergebnisse und Ubersichten von verschiedenen Konzepten.

* 10 Ubersichtliche und einfach nachvollziehbare Unterrichtsplanungen.

» 6 Zusatzaufgaben um die Komplexitat zu erhohen oder die Unterrichtszeit zu verlangern.

» Zusatzmaterialien um Sie beim Unterrichten zu unterstutzen.
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Kerninformation g3 1o erkind

Themen: MINT Facher Alter der Kinder: 6-8,9-12 GruppengroBe: 6 — 12 Schulerlnnen

@ Dauer: 5 Tage

* Tag 1-4: zwei Projekte pro Tag; jedes dauert 1,5 Stunden; insgesamt 12 Stunden Programmieren;
* Tag 5: Vorbereitung und Prasentation des Abschlussprojektes fur die Eltern; insgesamt 3 Stunden.

@L Alter der Kinder:

Wir empfehlen zwei Gruppen von Schilerinnen, im Alter von: 6-8 oder 9-12.

i}{ Schwierigkeitsgrad: Jede Einheit beinhaltet unterschiedliche Komplexitatsstufen. Die Grundlagen sind fir alle Schiilerinnen gleich. Durch
die Zusatzaufgaben, kann die Komplexitat der Aufgaben an das Niveau der Schilerinnen angepasst werden. Jede Stunde beinhaltet sowohl die
Grundlagen, als auch maogliche Anpassungen fur Fortgeschrittene.

Zusatzaufgaben: Diese ermaglichen es, die Komplexitét der Stunden an die Niveaus der Schiilerinnen anzupassen, von sehr einfachem
Programmieren hin zu komplexeren Projekten und Herausforderungen.

Empfohlene Vorkenntnisse: Die Schiilerinnen benétigen keine Vorkenntnisse. Sie werden die grundlegenden Begriffe und Prinzipien
der Robotik und des Programmierens wahrend dem Verwenden des Robo Wunderkind Baukasten lernen.

! Bendétigte Materialien:

* Robo Wunderkind Baukasten;

« Tablet(s);

* Erganzende Materialien um individuelle Roboter zu gestalten: Lego™ Bausteine, Farbpapier, Karton, etc;

» Zusatzmaterialien: Ausdruckbare Programmier Symbole und Robo Wunderkind Module, Keywords und Design Prozess Cards.




Kurziibersicht iber das Programm
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Tage Schwierigkeitsgrad Konzepte
Tag 1 |. Robo kennenlernen! ﬁ Robotik, Ingenieurwesen, Steuerungen und mechanisches
Design
, ﬁ Programmieren; Sequenzielle Logik; RW visuell basiertes
Il Robo erkundet seine Umgebung Programmieren: Befehl, Verbindung, Schleife
Tag 2 | Robo verwandelt sich in Geréte k@ Elektronische Geréte, mechanisches Design, Problemidsung; RW
visuell basiertes Programmieren: Zustand, Parallel, Ausfihrung
Algorith - T - hanisch -Desi
Il. Robo ist eine Taschenlampe ﬁﬁ gor.|t Mmus, .aster , Mee anls.c es'u“nd Code eS|gn,
RW visuell basiertes Programmieren: Ubergang, Bedingung
Tag 3 |. Robo ist ein intelligenter Wecker i}ﬁi} Intelligente Gerate, mechanisches und Code Design,
RW visuell basiertes Programmieren: Ubergang, Bedingung
o . . Sﬁ?ﬁﬁ?ﬁﬁ? Intelligente Gerate, Sensor, mechanisches und Code Design,
Il Robo ist ein intelligentes Haustier RW Visual Based Programming: Ubergang, Bedingung
Tag 4 |. & Il. Projekt mit Robo fir die ﬁ{:{{:{ Konstruktionsprozess, mechanisches und Code Design
Endprasentation
Tag 5 l. & Il. Endprasentation {?ﬁﬁ Konstruktionsprozess, mechanisches und Code Design



Konzepte der Robotik und Computerwissenschaften im Robo Wunderkind Campprogram Eg (A?l.ll)noderkin d

Konzepte Tag1 Tag 2 Tag 3 Tag 4 Tag 5
Einheit 1 Einheit 2 | Einheit 3 Einheit 4 | Einheit 5 Einheit 6 | Einheit 7 Einheit 7 | Endpréasentation

Robotik

1. Robotik, Ingenieurwesen + + + + + + + + + +
2. Elektrizitat:

» Elektrischer Strom

+ + + + +
« Ortliche Verbindungen + + + + +
3. Kabellose Kommunikation + + + + +
4. Fernbedienung + + + + +
5. Design Thinking Prozesse:
» Steuerungs Design + + +
* (mechanisches) Design + + + + + + + + + +
* Code Design +* + + + + + + + +
ot utison Lo v mmroy | ¥ + + + o+
7. Outputs: Funktionen der Module
* Outputs: Gerausche + + + + + + + +
* Outputs: (RGB) Licht + + + + + + + +
* Outputs: DC Motoren + + + + + + + +
 Outputs: Servo Motor + + + + + +



Konzepte der Robotik und Computerwissenschaften im Robo Wunderkind Campprogram !.!.3' (A%Jn%erkin d

Computerwissenschaften

1. Programmieren 4= + + + + + + + +

2. State-Machine
basiertes Programmieren:

* Befehl + + + + + + + +
* Verbindung + + + + + + + +
 Zustand + + + + + + + +
3. Sequenzielle Logik + + + + + + + + =
4. Schleifen + + + + + + + +
5. Parallele Ausfiihrung + + + + + + + +
6. Nutzer Input

* Software Input: Parameter von Befehlen + + + + + + + + + +
» Sensor Input: Taster + + + + + +
* Sensor Input: Abstandssensor + 4+ + = +
* Sensor Input: Gerduschsensor + + + + +
7. Digitale Bildung = + + + + +

8. Problemldsung + < + +

9. Konstruktionsprozess +

10. Prasentation



Lernergebnisse der Robotik und Computerwissenschaften in Zusammenhang oo robo,  kind
mit den RW Baukasten:

Robotik:

Schulerlnnen verstehen und befolgen die Regeln der Kasse bei der Verwendung von Technologien - Digitale Bildung.
SchlerInnen verstehen was Roboter sind und wie diese im Alltag eingesetzt werden, was Robotik ist.

Schlerlnnen wissen was elektrischer Strom und kabellose Kommunikation (Bluetooth) ist und warum Roboter diese bendtigen.
Schulerlnnen verstehen, wie Roboter gesteuert werden. Sie kennen den Unterschied zwischen Steuerung und Programmierung.
Schulerlnnen konnen die Konzepte des mechanischen Designs und Programmier Designs bei Robo Projekten anwenden.

Robo Wunderkind Baukasten:

Schulerinnen kennen die RW Module und Verbindungen und verstehen deren Funktionen - Outputs.

SchlerInnen verstehen die Funktion des Hauptblocks und konnen erklaren, warum dieser flr jedes Projekt notwendig ist.

SchulerInnen verstehen und bericksichtigen die grundlegende Baulogik der RW Baukasten.

Schulerlnnen verwenden die Funktionen der einzelnen Module um konkrete Projekte umzusetzen. - Anwendung mechanischen Designs.

Robo Live App:

Schulerlnnen kdnnen die Robo Live App verwenden: Sie konnen den Hauptblock verbinden, neue Projekte erstellen und steuern.

Il. Computerwissenschaften:

Schulerinnen wissen, was ein Programm und Programmieren sind.

Schulerlnnen verstehen die Begriffe des State-Machine Based Programmierens wie Befehl, Verbindung, Zustand, Schleife und konnen diese in der visuell
gestalteten Programmiersprache der Robo Code App umsetzen.

SchlerInnen verstehen den Unterschied zwischen sequenziellen und parallelen Befehlen und kénnen diese programmieren.

Schlerinnen kennen die Eigenschaften von Befehlen (Nutzer Input) und konnen diese fiir die Nutzung eines Roboters verwenden.

SchulerInnen verstehen und bertcksichtigen den konstruktiven Design Prozess um ein Robo Projekt zu erstellen.

Robo Code App:

SchlerIinnen konnen die Robo Code App verwenden: Sie konnen den Hauptblock verbinden, ein neues Projekt erstellen und das BefehlsmenU bedienen.
Schiulerlnnen konnen die visuell aufgebaute Programmiersprache der Robo Code App verwenden um in einfachen Projekten Problemstellungen zu I6sen.
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Lernergebnisse in Bezug auf den Grundschullehrplan oo robo,  ind

Kognitive und Verhaltensbezogene Inhalte:

+ Schulerlnnen konnen ihre Aufmerksamkeit den Informationen zuwenden, die fur das Erstellen der Aufgaben nétig ist
(dauerhafte, selektive, abwechselnde und geteilte Aufmerksamkeit).

» Schulerlnnen konnen die Konzentration wahrend der fur die Erledigung von Aufgaben / Projekten vorgesehenen Zeit beibehalten.

+ Schulerlnnen koénnen Informationen fir kurzfristige Aufgaben sowie flr langere Zeitraume auswendig lernen.

» Schlerlnnen konnen ihre Fahigkeit zum raumlichen Denken anwenden, um nach ihren Vorstellungen funktionierende Roboter zu bauen.
+ Schulerlnnen konnen ihr logisches und analytisches Denken anwenden, um verschiedene Roboter zu steuern und zu programmieren.

 Schulerlnnen kénnen Problemstellungen durch ihr kritisches Denkvermaogen I0sen: Ziele setzen, planen, handeln, reflektieren, verbessern, bewerten
und dabei Kritik akzeptieren und daran wachsen.

+ Schulerlnnen konnen ihre Fantasie und Kreativitat einsetzen, um ein eigenes Projekt zu erarbeiten.
+ Schulerlnnen konnen in Paaren / kleinen Gruppen zusammenarbeiten und soziale Fahigkeiten nutze, um ein gemeinsames Projekt zu erarbeiten.

« Schulerlnnen konnen erarbeitete Projekte vor ihrer Klasse prasentieren, konstruktives Feedback annehmen und geben.



Aufbau einer Unterrichtseinheit mit den Robo Wunderkind Baukésten oo robo,  kind

Aufbau: *  Fokus auf bestimmte Konzepte in Bezug auf die RW Module, die Robo Live oder Robo Code App.
* Lernziele, Lernergebnisse und Keywords.
*  Zusatzmaterial zum Ausdrucken.

Unterrichtsabschnitte: 8 Schritte

Aktivieren der Schiilerinnen: Bezug zu Vorwissen und personlichen Erfahrungen der Schilerlnnen herstellen.

Analysieren: Erzahlung der Robo Story um die Schilerinnen emotional zu erreichen, Problemstellung erarbeiten, diskutieren
und die Projektziele festlegen.

Einleitung
/= 10min

Vorbereitung: Erinnerung an zuvor erlernte Inhalte zu den RW Baukasten und den Apps; Verbinden des Hauptblocks mit den

© ® 0 606 00

[
:'1_; 2 § Tablets und Gestaltung eines neuen Projektes.
0 ©
% Ry LJ‘N) Learn by doing — Gemeinsames Bauen und Programmieren: Die Schilerinnen [6sen unterschiedliche Aufgaben und sammeln
:::2 0 Wissen beim kooperativen Programmieren und Diskutieren.
Zusammenfassen der neuen Informationen, bevor zur selbststandigen Aufgabe gewechselt wird.
-3 Gestaltung eines eigenen Projektes: Die Schulerlnnen arbeiten einzeln, paarweise oder in kleinen Gruppen, um ein eigenes
"g 2 % Projekt zu erstellen. Die Lehrperson unterstUtzt Schulerinnen, welche Schwierigkeiten haben einzeln. Fur die Gestaltung der
’-3-‘: o 2 Umgebung und individuelle Roboter, kdnnen unterschiedliche Materialien verwendet werden. Um Projekte mit zwei oder
E a . mehreren Robotern zu erstellen, konnen Schilerlnnen in grofien Gruppen zusammenarbeiten. Prasentation (optional): Die
— ™
S @ Schulerlnnen stellen ihre Projekte der Klasse vor und geben sich gegenseitig konstruktives Feedback.
Variation: Zusatzliche Aufgaben zur Steigerung der Komplexitat fur fortgeschrittene Schulerlnnen.
c é g 0 Zusammenfassung der gelernten Inhalte. Feedback Uber die Schwierigkeit der Aufgaben einholen.
o
S § = e Aufraumen: Die Schilerinnen lernen den sorgfaltigen Umgang mit Geraten und Baukasten kennen. Nach der Verwendung
E o o werden die elektronischen Gerate ausgeschaltet und die Module in die Box sortiert. Die Tablets werden sorgfaltig eingesammelt.

Dauer: 60 — 90 min



D robo™

Tag 1. Einheit 1. Robo kennenlernen! 86 Wunderkind

Konzepte: Robotik, Ingenieurwesen, Schwierigkeitsgrad: W vy ¢

Steuerung, Mechanisches Design

:él: Robo Story:

Heute haben wir einen besonderen Gast in unserer Klasse! Das
ist Robo, ein intelligenter Roboter, der zu unserem Sommerlager
gekommen ist, um unser Freund zu sein!

@ Unterrichtsziele:

Wir werden Ingenieure, um unseren ersten Roboter
zusammenzubauen und zu steuern!

10



Tag 1. Einheit 1. Robo kennenlernen! oD robo

Module:
Vo= e a5z
£527 8 Q b
a x2 p
Hauptblock Motoren Servo Motor
RGB Licht Taste Entfernungssensor
x2 T ¥ x2
Rader kleines Rad Steckverbindungen

S @

Lego Adapter Verbindungs- Verbindungsblock
kabel

Steuerung:

[ J=i[2]olels]s]als)

#0e wunderkind

Fokus:

* Robotik: Roboter und deren Aufgaben im Alltag, Fernsteuerung als Moglichkeit zur Bedienung von Robotern.
Digitale Bildung: Regeln flur die Verwendung von Tablets und Bauteilen.

Robo Live App: Schnittstelle und Logik.

Robo Wunderkind Baukasten: Module, Verbindungssticke und deren Funktionen.

Lernziele:

Die Schulerinnen konnen einen Roboter unter Bertcksichtigung der unterschiedlichen Funktionen der einzelnen
Module zusammenbauen.

Lernergebnisse:

« Die Schilerlnnen kennen verschiedene Module und deren Funktionen.
* Die Schulerlnnen konnen erklaren, warum jeder Roboter einen Hauptblock bendtigt.
« Die SchulerInnen verstehen wie Module miteinander zu kombinieren sind um einen Roboter zu bauen.

* Die Schulerlnnen konnen die Robo Live App verwenden, um verschiedene Module zu steuern.

Keywords:

* Robotik, Ingenieurwesen, Roboter;
* Module: Hauptblock, Verbindungssttcke, Trennungs-Tool.

1



Tag 1. Einheit 1. Robo kennenlernen! oo robo,  ind
Unterrichtsabschnitte:

o Fragen: Wisst ihr was ein Roboter ist? Warum bauen Menschen Roboter? Wer von euch hat bereits Erfahrung mit Robotern? Wie werden
Roboter gesteuert? Wer beschaftigt sich mit Robotern? Besprechen folgender Begriffe: Ingenieurwesen, Robotik, Roboter.

Einleitung
7 =10min

e Analysieren: Erzahlen der Robo Story. Gemeinsames erarbeiten von Problemstellung und Losungen zur Bewaltigung.

e Offnen und erkunden der Robo Boxen: kurzes durchschauen der Module.

o Entdecken der Robo Live App:

 Besprechen Sie die Verwendung des Tablets flr die Steuerung des Roboters. Teilen Sie die Tablets aus und besprechen Sie die
Benutzerregeln der Tablets.

* Einschalten des Hauptblocks und Verbindung mit der Robo Live App; besprechen von: Mein Robo Bildschirm, Coding Lab und Neues Projekt-Taste;

* Erstellen eines neuen Projekts und erkunden des Kontrollbildschirms, Steuerung und Kontrollmenu.

» Weitere Module werden nun an den Hauptblock angesteckt. Die Schlerinnen konnen herausfinden, wie sich das in der App bemerkbar
macht. AnschlieRend werden diese wieder auseinandergebaut. Besprechen Sie die Verbindungsstticke und das Trennungs-Tool mit lhren
Schilerlnnen. Verwenden der Steuerungselemente um die einzelnen Module zu steuern. Besprechen Sie, wie diese funktionieren.

« Flhren Sie den Begriff Fernsteuerung ein.

Angeleitete Aufgabe
15 =25min

e Zusammenfassen der neuen Inhalte bevor zur eigenstandigen AUfgabe ibergegangen wird.

Bemerkung: Die Schilerinnen mussen am Ende der Einheit nicht jedes einzelne Module perfekt verstehen und kennen. Vielmehr soll ihnen eine
Méglichkeit geboten werden die Module durch selbststandiges Erkunden kennenzulernen. Dabei werden die Module berihrt, verbunden und
gesteuert um die Funktionen herauszufinden. Achten Sie jedoch darauf, dass jede/r Schulerin die Funktionen des Hauptblocks kennt.

@ Gestalte dein eigenes Projekt: Die Schilerinnen konnen nun verschiedene Variationen von Robo bauen und diese mit Hilfe der Robo Live App
steuern. Stellen Sie folgende Frage: Wieso hast du den Robo auf diese Art gebaut und inwiefern wird dir der Robo im Alltag helfen? Es konnen
Zusatzmaterialien verwendet werden um einen individuellen Roboter zu gestalten.

Selbststandige
Aufgabe
30 =45 min

o Zusammenfassung: Besprechen einiger Module und ihrer Funktionen, welche in den Projekten verwendet wurden. Feedback erhalten: Waren
die Aufgaben schwierig oder einfach? Interessant oder langweilig? Welcher Teil der Einheit war am interessantesten? Wieso?

Reflexion &
Feedback
8—=10min

0 Aufraumen: Die Schilerinnen lernen auf die Gerate die sie verwenden aufzupassen - RW Module und die Tablets.

12



Tag 1. Einheit 1. % Zusatzaufgabe o roaerkind

Ziel: Kennenlernen der technischen Details und Designs des Hauptblocks.

o Frage: Welches Modul ist das Wichtigste? Was denkst du? Micro USB Anschluss

e Untersucht den Hauptblock und frage: Was siehst du auf der Oberflache?

Was konnte in ihm drin sein? Batterieanzeige

e Zusammenfassung:
+ Das wichtigste Modul ist der Hauptblock, denn er ist das Gehirn von Robo.
 Auf dem Hauptblock sehen wir den Netzschalter, die kleine Leuchtanzeige -
Leistungsindikator, den Lautsprecher und den USB-Anschluss.
* Im Hauptblock befinden sich eine Batterie und ein kleiner (eingebetteter)
Computer.

Lautsprecher

o Flhre die Abbildung des Hauptblocks und seine technischen Details vor.
Besprechen der Funktion von: Netzschalter, Leistungsindikator,
Lautsprecher, USB Anschluss, Batterie und dem kleinen Computer.

Einschaltknopf

Hauptblock

(beinhaltet
e Zusammenfassung: Der Hauptblock versorgt die Module mit Strom, er Computer)
kann mit dem Tablet verbunden werden und erhalt Uber dieses seine Akk
u

Befehle. Der Hauptblock muss in jedem Projekt vorkommen, da die Model
uber ihn zum Laufen gebracht werden.

13
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Tag 1. Einheit 2. Robo erkundet seine Umgebung & eriin

Konzepte: Programmieren; Sequenzielle Logik; Schwierigkeitsgrad: W Yy ¢
RW visuell basiertes Programmieren: Befehl, Verbindung, Schleife

cél: Robo Story:

Robo ist ein sehr neugieriges Wesen, das gerne die Welt erkundet!
Robo machte gerne reisen aber zuerst muss er lernen, wie er mit
Gegenstanden interagiert - und muss aufterdem lernen wie er
fahrt!

Roboter konnen viele Sachen machen wenn du sie steuerst aber
du kannst Robo auch so programmieren, dass er verschiedene Sa-
chen macht. Es gibt eine eigene Welt - die Robo Code App - wo wir
die Codes fur Robos Auftritt erstellen.

@ Unterrichtsziele:

Um Robo dabei zu Helfen auf seine erste Reise zu gehen, werden
wir Programmierer und erstellen unseren ersten Programm Code
in der Robo Code App.

14



Tag 1. Einheit 2. Robo erkundet seine Umgebung @D robo,

Module:
.:_':‘-:.-;;:;.s 0
6 x2
Hauptblock Motoren RGB licht
x2 e ¥ x2
Rader kleines Rad Steckverbindungen
Programm:
Gerdusche

visuelle Signale  konstantes Licht  Blinklicht

t-0 @

Bewegung Fahren Drehen

#0e wunderkind

Fokus:

* Robotik: Output - Gerausche, RGB Licht, DC Motoren.

» Computerwissenschaften: die Rolle des Programmierens in unserem taglichen Leben; Nutzer Input - Parameter
von Befehlen.

* Robo Code App: Oberflache, Befehl - Gerausche, Optik, Bewegung, Verbindung, Schleife.

Lernziele:

» Die Schilerlnnen kénnen ein einfaches sequentielles Programm erstellen, das Gerausche, visuelle Signale und
Bewegungen beinhaltet: Fahren und Abbiegen sowie Verbindungen dazwischen, anschliefend soll es so
angepasst werden, dass der Roboter eine Schleife fahrt.

Lernergebnisse:

» Die Schulerlnnen verstehen was ein Programm ist.

* Die Schilerlnnen kennen die Code Tasten und Befehle in der Robo Code App und kdnnen Gerausche programmieren.

» Die SchulerInnen verstehen folgende Befehle und kénnen diese einsetzen: Gerausch, konstantes Licht, Blinker,
Fahren und Drehen.

» Die Schulerinnen kénnen zwei oder mehr Befehle miteinander verbinden um ein einfaches, sequentielles
Programm zu erstellen.

Keywords:

* Sequenzieller Code;

+ Module: Hauptblock, (DC) Motoren, (RGB) Licht;

* Robo Code App: Programmierbildschirm, Befehl, Startpunkt, Verbindung; Befehle: Gerausche, Optik - konstantes
Licht und Blinker; Bewegung - Fahren und Drehen.

15



Tag 1. Einheit 2. Robo erkundet seine Umgebung e T erkind

Unterrichtsabschnitte:

o Fragen: Wer ist unser neuer Freund? Was haben wir gestaltet? Wie konnen Menschen Roboter steuern? Was ist der Unterschied zwischen

Einleitung
7 =10min

fernsteuern und programmieren? Habt ihr bereits zuvor programmiert? Was ist Programmieren? Was ist ein Programm? Besprechen der
Begriffe: Programmieren, Code.

Analysieren: Erzahlen der Robo Story. Gemeinsames erarbeiten von Problemstellung und Losungen zur Bewaltigung.

©0 0

Angeleitete Aufgabe
15 =25min

Offnen der Baukasten; Abrufen der Funktionen des Hauptblocks und deren Wichtigkeit.

Kennenlernen der Robo Live App:

Verbinden des Hauptblocks mit der Robo Code App; Besprechen Sie: Mein Robo Bildschirm, Robo Projektbildschirm, Neues-Projekt-Taste.
Die SchdlerInnen teilen Informationen zu ihren Robo Menus mit der Klasse.

Erstellen Sie ein neues Projekts; Besprechen Sie: Programmierbildschirm, Befehlsleiste.

Programmieren von Gerauschen: Robo lernt Gerausche zu machen!

Kennenlernen von Startpunkt, Start-Taste, Verbindungstaste und Verbindungs-Modus, Papierkorb und Losch-Modus.

Flgen Sie das (RGB) Light hinzu, und programmieren Sie anschlieiend die Befehle: konstantes Licht und Blinklicht. Bringen Sie Ihrem Robo
bei, verschiedene visuelle Signale zu erzeugen, um den Raum zu beleuchten oder moglicherweise mit anderen Robotern zu interagieren
Fiigen Sie die (DC) Motoren hinzu und programmieren Sie anschlieliend Bewegungen: Fahren und Drehen. Bringen Sie lhrem Robo bei, herumzufahren.
Probieren Sie aus: verbinden Sie alle Gerausche, visuelle Signale und Bewegungen und flihren Sie den Begriff sequenzieller Code ein. Andern
Sie den Code, um eine Schleife zu bilden.

e Zusammenfassung: Was ist unsere Aufgabe, die wir [dsen missen? Welche Fahigkeiten und Module bendtigt Robo fur seine erste Reise?
Welche Befehle haben wir programmiert? Wie werden sie Robo auf seiner Reise helfen? Sind wir bereit, mit Robo zu reisen?

0 Gestalten eines eigenen Projektes:

()

(2]

° 9 § * Entscheide, wohin der Robo-Reisende gehen wird. Erstelle eine Umgebung und programmiere den Robo-Reisenden speziell fur diese
EE & 3 Situation, indem du alle bekannten Befehle und Verbindungen verwendest, um einen sequenziellen Code zu erstellen. Verwende

® |

§ - S verschiedene Materialien, um deinen Robo anzupassen.

Q

» * Prasentation (optional): Die Schilerinnen stellen ihre Projekte der Klasse vor und geben sich gegenseitig konstruktives Feedback.

cg % S o Zusammenfassung: Was ist Programmieren, Code; the Robo Code App interface and coding buttons; Gerausch, konstantes Licht, Blinker,
2 § § Fahr- und Drehbefehl sowie deren Verbindung, sequenzieller Code. Feedback Uber die Schwierigkeit der Aufgaben einholen.

0 —

G0 o Aufraumen: Die Schilerinnen lernen auf die Gerate die sie verwenden aufzupassen - RW Module und die Tablets.



Tag

1. Einheit 2. % Zusatzaufgabe

oD -
me wan%erkind

Ziel: Besprechen von Programsmiersprachen im Allgemeinen und der Programmiersprache der Robo Code App im Speziellen.

o Frage: Sind alle Programme gleich? Warum? Was ist eine
Programmiersprache? Kennst du eine Programmiersprache?

e Besprechen Sie: Wie sieht die Programmiersprache von Robo aus?

©

Was ist ein Befehl|?
Wo finden wir diese Befehle?
Haben alle Befehle die gleiche Farbe? Wieso haben sie verschiedene Farben?

Verbinde verschiedene Module mit dem Hauptblock um das Prinzip zu verstehen.

Wie verbinden wir Befehle zu einem sequenziellen Code?
Was ist wichtig beim Zeichnen einer Verbindung? Wie wirkt sich die
Richtung der Verbindung auf den Code aus?

Vorflhren des Screenshots vom Programmierbildschirm mit den

verschiedenen Befehlen und Verbindungen dazwischen.

o

Zusammenfassung:

Die Programmiersprache der Robo Code App ist eine visuelle, welche mit
den Farben der Module von Robo abgestimmt ist.

Es gibt bunte Befehle - Programmiersymbole die wie Blasen aussehen,
dabei handelt es sich um Befehle fir Robo.

Wir konnen alle Befehle in der Befehlsleiste finden.

Befehle haben unterschiedliche Farben, weil sie mit den Funktionen
verschiedener Module verbunden sind. Es gibt vier Arten von Befehlen in der
Befehlsleiste: Gerdusche sind (so wie der Hauptblock) orange, visuelle
Signale sind gelb (wie das RGB Licht), Bewegung ist blau (wie die Motoren)
und Specials sind violett. Ein bestimmter Befehl kann nur programmiert
werden, wenn das Modul, das diesen Befehl ausfihrt, mit dem Hauptblock
des Robos verbunden ist.

Um einen sequenziellen Code zu erstellen, mussen wir Verbindungen zeichnen.
Wir miissen aufpassen, in welche Richtung die Verbindung(en) zeigen, denn'in
dieser Reihenfolge wird Robo die Befehle ausfihren. Wenn die Anordnung falsch
ist, gibt es einen Fehler im Code.

@

Speichern und Zuriick Start Taste

Verbindungstaste Miilltonne

Befehlsleiste
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Tag 2: Einheit 3. Robo verwandelt sich in Gerate:

Robo-Ventilator, Robo-Lampe

oD -
me \ra?tPn%erkind

Konzepte: Elektronische Geréte, mechanisches Design, Probleme Iésen;

RW visuel basiertes Programmieren: Zustand, Parallele Ausfiihrung

Schwierigkeitsgrad: W W Yy

Robo Story:

Roboter wurden von Menschen gebaut um ihnen bei Aufgaben zu
helfen die zu schwierig, zu gefahrlich oder einfach zu langweilig
sind, um sie selbst zu erledigen. Konnen wir unseren Robo in ein
Gerat verwandeln, das uns bei Aufgaben hilft?

Unterrichtsziele:

Robo wird in verschiedene Geraten verwandelt um uns im Alltag
zu helfen.

Einheit #1: Robo-Ventilator

Stell dir einen schonen Sommertag vor, an dem das
Klassenzimmer zu heil} wird. Wie konnen wir den Raum abkiihlen?
Welches Gerat brauchten wir dazu?

Einheit #2: Robo-Lampe

Stell dir vor, du sitzt an einem regnerischen Tag zuhause und willst
dein Zimmer mit Hilfe von hellem Lichtern warm und gemdutlich
machen. Welches Gerat konntest du verwenden?

18



Tag 2: Einheit 3. Robo verwandelt sich in Gerite: Robo-Ventilator, Robo-Lampe &3 tobo, ..

Module:

V= 2
_.-_1‘:.4" ] B - -T
¢ & ©
Hauptblock Motoren Servo Motor

RGB licht

@& «
#e e

Rad Verbindungs-  Steckverbindungen
block

Programm:

e

Gerausche

visuelle Signale  konstantes Licht  Blinklicht

t.-@ @

Bewegung Motoren Servo

Fokus:

* Robotik: Outputs - Gerausche, RGB Licht, DC, und Servo Motoren.
» Computerwissenschafte: Nutzer Input - Parameter von Befehlen; Parallele Ausfihrung.

Robo Code App: Gerausche, visuelle Signale, Bewegung.

Lernziele:

Ein Programm mit einem sequenziellen Code oder einer parallelen Ausfiihrung erstellen, das Gerausche, visuelle
Signale und Bewegung umfasst.

Lernergebnisse:

Die Schdlerinnen wissen was ein elektronisches Gerat ist.

Die Schdlerinnen konnen Problemstellungen und Losungen finden.

Die Schilerinnen konnen Module so kombinieren, dass der Robo die gestellten Aufgaben erfiillen kann.
Die Schulerlnnen konnen mit der Robo Code App ein neues Projekt erstellen.

Die Schdlerinnen konnen ein einfaches sequenzielles Logikprogramm oder ein Programm mit paralleler
Ausflihrung erstellen, das Gerausche, visuelle Signale und Bewegung umfasst.

Keywords:

Elektronische Gerate, Problemlosungsprozess;
Module: DC Motor, Servo Motor;
Robo Code App: Programmiertaste wie Start, Stopp, Papierkorb und Verbindungstaste, Startpunkt, Befehl,

Verbindung, Schleife, Zustand.
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Tag 2: Einheit 3. Robo verwandelt sich in Gerite: Robo-Ventilator, Robo-Lampe g3 tobo, ..

o Fragen: \Was haben wir beim letzten Mal gebaut? Was haben wir beim letzten Mal programmiert und warum? Welche Module haben wir verwendet und warum?

Analysieren: Erzahlen der Robo Story. Frage: Was ist ein elektronisches Gerat? Welche Gerate verwenden wir im Alltag? Wie helfen sie uns?

Angeleitete Aufgabe

15 =25min

©

Losen der Aufgabe #1 - Baue und Programmiere einen Robo-Ventilator: Fiihre die Schilerlnnen durch den Problemldseprozess.

 Erkennen: Lautes Vorlesen von Situation #1, erkennen der Problemstellung und finden einer theoretischen Losung.

* Planen: Entscheide welche Module und Coding Actions fur das Projekt bendtigt werden und warum. Erstelle einen stufenweisen Plan: Algorithmus.

» Bauen des Robo-Ventilators: Probiere unterschiedliche Bauarten. Mechanische Gestaltung, vergleiche den DC Motor mit dem Servo Motor.
Verwende die Robo Live App um zu verstehen wie die Module funktionieren und wie die unterschiedliche Gestaltung Robos Auftritt
beeinflussen. Entscheide dich flr die beste Losung.

* Programmieren des Robo-Ventilators: Erkunde die Bewegungen des ersten Motors und des Servos und ihre Einstellungen; vergleiche sie
miteinander. Bei was sind sie gleich und bei was verschieden?

* Reflexion: Besprechen des Prozesses und der endguiltigen Losung. Achte dabei besonders auf den DC und Servo Motor und ihre Bewegungen.

Losen der Aufgabe #2 - Baue und Programmiere eine Robo-Lampe: Lass die Schulerinnen den Problemloseprozess Uben.

 Erkennen: Lautes Vorlesen von Situation #2, erkennen der Problemstellung und finden einer theoretischen Losung.

* Planen: Entscheide welche Module und Coding Actions fur das Projekt bendtigt werden und warum. Erstelle einen stufenweisen Plan: Algorithmus.

» Bauen der Robo-Lampe: Probiere unterschiedliche Bauarten. Mechanische Gestaltung, verwende die Robo Live App um zu verstehen wie
die Module arbeiten wie verschiedene Gestaltungen Robos Auftritt verandern. Entscheide dich fur die beste Losung.

* Programmieren der Robo-Lampe: Lerne wie die Parallele Ausfuhrung funktioniert. Programmiere visuelle Signale, Gerausche, und
Bewegungen als sequenziellen Code und wandle sie dann in einen Zustand um. Besprecht die Unterschiede in Robos Auftritten. Fuhre die
Begriffe Zustand und parallele Ausfihrung ein.

* Reflexion: Besprich den Prozess und die endgliltige Losung. Achte dabei besonders auf die parallele Ausfiihrung und den Zustand.

Zusammenfassung: Was ist das mechanische Design und warum ist es fur die Projekte wichtig? Was ist der Unterschied zwischen einem

sequentiellen Code und einer parallelen Ausfihrung?

Aufgabe
30 = 45 min

Einzel- oder Gruppenarbeit:

» Baue und programmiere ein Robo-Gerat das dir im Alltag hilft. Verwende den Hauptblock, das RGB Licht, den DC und den Servo Motor.
Verwende sowohl sequenzielle Logik als auch die parallele Ausfuhrung in einem Code. Plane, baue und programmiere um das Projekt
auszufuhren. Verwende zusatzliche Materialien um deinen Robo individuell anzupassen.

* Prasentation (optional): Die Schilerinnen stellen ihre Projekte der Klasse vor und geben sich gegenseitig konstruktives Feedback.

Reflexion & | Selbststiandige

Feedback

8-=10min

Zusammenfassung: Motor 1 und Servo Bewegungen und ihre Einstellungen, parallele Ausflhrung, Stadium und welcher Befehl zu welchem
Stadium fuhrt. Erhalte Feedback zur Komplexitat der Aufgaben und den Aktivitaten.
Aufraumen: Die Schilerinnen lernen auf die Gerate die sie verwenden aufzupassen - RW Module und die Tablets. 20



Tag 2: Einheit 3. % Zusatzaufgabe Bo roerkind

Ziel: Erfahre mehr Uber die Zufalls Funktion.

0 Suchen Sie in den Befehlseinstellungen fur konstantes Licht nach der Zufallsfunktion.

* Probieren Sie die Zufalls Funktion fur konstantes Licht aus und besprechen Sie, wie sie den Robo-Auftritt beeinflusst.

* Frage: Was bedeutet “Zufall"? Wer legt die Einstellungen fest, wenn sie zufillig sind?
* Finden Sie die anderen Befehle, die Uber die Zufalls Funktion verfigen und probieren Sie sie aus: konstantes Licht, Blinker, Drehen und Servo-Befehle.

O ('™ “ “ “

@OVe P0VoW

D « o

G Programmieren Sie die Zufalls Funktion fUr verschiedene Befehle:
* Programmiere die Zufalls Funktion fiir visuelle Signale: konstantes Licht und eine Blink-Befehl in unterschiedlichen Variationen.
* Vergleiche sie die Befehle mit den eingestellten Farben.
* Programmiere die Zufalls Funktion fiir Bewegungen: Dreh- und Servobefehle in verschiedenen Variationen.
* Vergleichen Sie die Befehle mit einem festgelegten Winkel.
* Vergleichen Sie visuelle Signale und Bewegung mit der Zufalls Funktion - welche Parameter werden davon gesteuert?

e Gestalte ein kleines Projekt: Uberlege dir, wofiir die Zufalls Funktion programmiert werden konnte.
Beispiele fiir Projekte:

* Visuelle Signale:
Robo Story: Robo verwendet verschiedene Farben um seine Stimmung auszudrtcken.
Spiel: Robo macht verschlisselte Lichtsignale fir andere Roboter. Sie missen sich an sie erinnern und versuchen, sich zu wiederholen.

* Movement:
Robo Story: Robo schiittelt seinen Kopf beim Tanzen.
Spiel: Robo sieht zu verschiedenen Blickwinkeln, Sie missen erraten, in welche Richtung er beim nachsten Mal den Kopf drehen wird.
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oD robo™

Tag 2: Einheit 4. Robo ist eine Taschenlampe B8 Wunderkind

Konzepte: Algorithmus, Taster, Mechanisches Design, Programmier Design,
RW visuell basiertes Programmieren: Ubertragung, Bedingung

Schwierigkeitsgrad: W W ¢

£

Robo Story:

Stell dir vor du suchst etwas unter deinem Bett, wo es ganz
dunkel ist. Welches Gerat wirdest du verwenden?

Arbeitet dieses Gerat die ganze Zeit? Kann es an- und
ausgeschaltet werden? Wie? Vielleicht mit einer Taste?

Unterrichtsziele:

Jetzt verwandeln wir Robo in ein neues Gerat mit einer Taste, eine
Robo-Taschenlampe die an- und ausgeschaltet werden kann.

22



Tag 2: Einheit 4. Robo ist eine Taschenlampe Bo roerkind

Module: Fokus:

« Robotik: Taster, Gerate mit Tasten.
s » Computerwissenschaften: Nutzer Input - Parameter von Befehlen..

* Robo Code App: Taster-Bedingung.
Hauptblock RGB licht

< Lernziele:

Die Schulerinnen konnen eine Robo-Taschenlampe bauen und ein einfaches Programm erstellen, das einige der
grundlegenden Befehle und Taster-Bedingungen enthalt.

Taste

Programm: Lernergebnisse:

» Die Schulerlnnen wissen was ein Algorithmus ist, konnen den Begriff erklaren und ihn dazu verwenden,

o e ein Robo-Gerat zu programmieren.

« Die Schilerlnnen wissen was eine Taste ist und konnen deren Funktion erklaren.

Befehle Taste « Die Schiilerinnen verstehen, wie Module verbunden werden miissen, um eine Robo-Taschenlampe zu bauen.

+ Die Schulerinnen wissen was Ubertragung ist und wie es bei einem sequenziellen Code und bei paralleler
Ausfiihrung dazu kommt.

» Die Schulerinnen konnen ein einfaches Programm erstellen, das einige der grundlegenden Befehle und
Verbindungen dazwischen enthalt.

» Die Schulerlnnen kénnen den Code mit den Tasten-Bedingungen anpassen.

Keywords:

* Taster, Bedingung;
* Module: Taste;
+ Robo Code App: Ubertragung, Bedingungen, Taster-Bedingung.
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Tag 2: Einheit 4. Robo ist eine Taschenlampe

Einleitung
7 = 10min

D robo™

0 Fragen: Was ist ein Gerat? Welche Gerate haben wir letztes Mal gebaut und programmiert und warum? Welche Arten von Codes haben wir
programmiert? Wiederholen der Begriffe: sequenzieller Code, parallele Ausfiihrung.
e Analysieren: Erzahlen der Robo Story, besprechen und festlegen der Projektziele zusammen mit den Schlerinnen.

#0e wunderkind

Angeleitete Aufgabe
15 =25min

e Planen: Entscheide welche Module und Programmierbefehle du fir das Projekt bendtigst und warum. Befolge die schrittweise Anleitung fur
den Auftritt der Robo-Taschenlampe, fihre den Begriff “Algorithmus” ein.

1) Robo-Taschenlampe ist ausgeschaltet - nichts passiert. => 2) Taste wird gedrlickt.  =>  3) Robo-Taschenlampe leuchtet.

4) Robo-Taschenlampe leuchtet. => 5) Taste wird gedrickt. => 6) Robo-Taschenlampe ist ausgeschaltet.

o Baue eine Robo-Taschenlampe und programmiere sie so, dass sie den Algorithmus verwendet. Lass die Schiilerinnen den richtigen

Code selbst entdecken, indem du sie durch folgende Schritte fiihrst: :

* Flige den Taster hinzu. Frage: Welches neue Modul werden wir flir die Robo-Taschenlampe brauchen? Was ist die Taste? Welche Gerate

aus dem Alltag haben Tasten?

« Erfahre etwas Uber den Pausen-Befehl. Fragen: Wie konnen wir folgendes programmieren: 1) die Robo-Taschenlampe wird ausgeschaltet -
nichts passiert. Was bedeutet das - Robo macht nichts?

* Flige dem Code visuelle Signale hinzu: 3) Robo-Taschenlampe leuchtet. Und verbinde die visuellen Signale mit des Pausen-Befehls.

« Erfahre mehr Gber den Ubergang: Der Akt des Wechsels von einem Zustand in einen anderen. Probiere verschiedene Einstellungen fir die
Laufzeit aus, um zu sehen, wann der Ubergang stattfindet. Programmiere eine unbegrenzte Laufzeit fiir den Pausen-Befehl. Besprechen Sie,
dass der Ubergang in diesem Fall nicht stattfindet.

« Erfahre mehr tber die Bedingungen: Ein spezielles Symbol, das den Ubergang zwischen zwei Befehlen ermaglicht. Wir missen die
Bedingung verwenden, wenn 1) wir eine Situation haben, in der der Ubergang nicht automatisch erfolgt - die Lebensdauer ist unendlich oder
2) wir mochten, dass der Ubergang nur in der konkreten Situation stattfindet.

» Bedingungen erkunden: Finden Sie sie in der Befehlsleiste: besprechen Sie ihr Design und wie sie sich von den Befehlen unterscheiden - sie
sehen aus wie Aufkleber. Frage: Welche Art von Bedingung konnten wir in unserer Situation benotigen?

* Programmiere die Tasten-Bedingung. Suche die Tasten-Bedingung in der Befehlsleiste und platziere sie auf der Verbindung zwischen zwei Befehlen.
Besprechen Sie, dass die Bedingung auf der Verbindungen platziert werden muss, um anzugeben, welcher Ubergang reguliert wird. Versuch es.

« Andern Sie den Code entsprechend dem Algorithmus: 4) gleiches konstantes Licht + 5) Verbindung zurlick zum Pausen-Befehl + 6) Gleicher
Pausen-Befehl. Besprechen: Um den Algorithmus abzuschlieRen, haben wir den Code in die Schleife geandert. Die zweite Tasten-Bedingung
fehlt jedoch flr die zweite Verbindung.

* Programmieren Sie die zweite Tasten-Bedingung: Platzieren Sie sie auf der zweiten Verbindung in der Schleife. Versuch es.

e Reflexion: Besprechen Sie den Kodierungsprozess und die endgdiltige Losung. Achten Sie auf die Taste als Robo-Modul und auf seine Funktionsweise.

Selbststandige
Aufgabe

30 = 45 min

0 Einzel- oder Gruppenarbeit:

« Uberlegen Sie, welches Robo-Gerat mit der Taste gebaut werden kann und wie die Tasten-Bedingung im Code dafiir verwendet werden kann.

Plane, Baue und Programmiere, um das Projekt durchzuflhren. Verwenden Sie verschiedene Materialien, um Robo anzupassen.
* Prasentation (optional): Die Schilerinnen prasentieren ihre Projekte der Klasse und geben einander konstruktives Feedback.
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Tag 2: Einheit 4. % Zusatzaufgabe Bo ronerkind

Ziel: Erkunde die Einstellungen der Knop-Bedingung.

o Frage: Welche Gerate mit Tasten kennst du? Wie funktioniert eine Taste? Sind alle Tasten gleich oder verschieden? Konnen wir auch die Taste fir Robo
verschieden programmieren?

e Programmieren Sie die Knopf-Bedingung und andern Sie die Einstellungen fir die Anzahl der Klicks. Der Ubergang erfolgt, wenn:

* Die Taste wird einmal geklickt;  « Die Taste wird zweimal geklickt, < Die Taste wird dreimal geklickt.

“ - -

== = =

« 5 . L . -

XY XY Y
« O t = O r « O
e Programmieren Sie die Schleife und fiigen Sie die Tasten-Bedingung bei beiden Ubergange hinzu:

« Der erste Ubergang geschieht, wenn die Taste gedriickt wird; « Der zweite Ubergang geschieht, wenn die Taste losgelassen wird.

- “

0 Spielerisches Ausprobieren - Beispiele fur Aufgaben:
+ Die Robo-Taschenlampe macht Gerausche wenn sie ein- und ausgeschaltet wird.
+ Die Robo-Taschenlampe andert ihre Farbe wenn die Taste einmal gedrickt wird und schaltet sich ein und aus, wenn die Taste zweimal gedrickt wird.
* Die Robo-Taschenlampe verandert den Modus - konstantes Licht / Blinklicht, wenn die Taste gedrtckt / losgelassen wird.

o Zusammenfassung: Die Funktion der Taste (Modul), die Funktion der Tasten-Bedingung im Code, seine Einstellungen und wie sie Robos Auftritt
beeinflussen. 25



Tag 3: Einheit 5. Robo ist ein intelligenter Wecker & Wiiening

Konzepte: intelligente Gerate, mechanisches unnd Code Design, Schwierigkeitsgrad: W W W
RW visuell basiertes Programmieren: Ubergang, Bedingung.

:éb Robo Story:

Wie du weil’t, kann sich unser Robo in verschiedene Gerate
verwandeln! Dadurch kann er bei alltaglichen Aufgaben helfen.
Was genau ist ein intelligentes Gerat? Lass uns diese Frage
zusammen beantworten.

Stell dir vor, du musst friih aufstehen um in die Schule zu gehen,
wie konnen wir das lustiger machen? Was ist, wenn du Angst hast
zu verschlafen?

@ Unterrichtsziele:

Wir lernen etwas Uber intelligente Gerate und verwandeln
unseren Robo in eines davon: einen intelligenten Robo-Wecker.
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Tag 3: Einheit 5. Robo ist ein intelligenter Wecker e LoD erkind

Module:

S
s
S5F G

Hauptblock RGB Licht Motoren

<

Taste

Rad

Programm:

0 coaA

Befehle hr  Stoppuhr Taste

Fokus:

» Robotik: Outputs - Gerdausche, RGB Licht, DC Motor.
» Computerwissenschaften: Algorithmus.
* Robo Code App: Uhr-, Stoppuhr- und Tasten-Bedingungen..

Lernziele:

Die Schulerinnen konnen einen intelligenten Robo-Wecker bauen und ein einfaches Programm erstellen, das einige
der grundlegenden Befehle sowie die Uhr-, Stoppuhr- und Tasten-Bedingungen enthalt.

Lernergebnisse:

» Die Schulerlnnen wissen was ein Algorithmus ist und konnen ihn dazu verwenden einen Code flr einen
intelligenten Robo-Wecker zu erstellen.

* Die Schulerlnnen verstehen wie Module verbunden werden missen, um einen intelligenten Robo-Wecker zu bauen.

» Die Schulerlnnen konnen ein einfaches Programm erstellen, das einige der grundlegenden Befehle und
Verbindungen zwischen ihnen enthalt.

* Die Schilerlnnen kénnen den Code mit Hilfe von Uhr-, Stoppuhr- und Tasten-Bedingung anpassen.

Keywords:

» Algorithmus;
* Robo Code App: Stoppuhr- und Tasten-Bedingung.

27



Tag 3: Einheit 5. Robo ist ein intelligenter Wecker oo robo,  ind

Einleitung
7 =10min

Frage: \Warum bauen Menschen Roboter? Was ist ein intelligentes Gerat? Wie ist ein intelligente Gerat mit anderen Geraten verbunden? Hast du schon ein
intelligentes Gerat verwendet - wenn ja, welches? Welche Gerate haben wir letztes Mal gebaut und programmiert? Welche Bedingungen haben wir in dem
dafur entwickelten Code verwendet? Wie haben wir unseren Code geplant? Wiederhole: Wir haben stufenweise Anleitungen - Algorithmus.

o Analysiere: Erzahlen der Robo Story, besprechen und festlegen der Projektziele zusammen mit den Schulerinnen.

Angeleitete Aufgabe

15 =25min

o

(4]

Plane: Entscheide welche Module und Programmierbefehle flr das Projekt bendtigt werden und warum. Befolge die stufenweise Anleitung -
Algorithmus fiir den Robo-Wecker:

1) Robo-Wecker wartet - nichts passiert => 2) Zeit aufzuwachen => 3) Robo-Wecker erzeugt einen Alarm Code (unendlich)

4) WENN die Taste gedriickt wird => 5) Robo-Wecker schaltet sich aus.

Baue einen Robo-Wecker und programmiere ihn so, dass der Algorithmus verwendet wird. Die Schulerlnnen entdecken den richtigen Code,
indem Sie sie durch die einzelnen Schritte fuhren:

* Baut einen intelligenten Robo-Wecker und besprecht welche Module dazu verwendet wurden und warum?

* Programm 1) Robo-Wecker wartet - nichts passiert - Pausen-Befehl. Abfragen wie dieser Befehl funktioniert.

» Programm 3) Robo-Wecker erzeugt einen Alarm Code (unendlich) - Gerausche, Visuelle Signale, Bewegung als sequenzielle Logik oder
parallele Ausfiihrung.

« Frage: Wie wird Schritt 2) Zeit aufzuwachen programmiert? Abrufen: Was ist eine Bedingung? Wie beeinflussen Bedingungen den Ubergang
zwischen zwei Befehlen? Wie sehen die Bedingungen in der Robo Code App aus und wie funktionieren sie? Welche Bedingung haben wir
beim letzten Mal programmiert?

* Erfahre mehr Uber die Uhr- und Stoppuhr- Bedingungen: Robo weckt dich zu einer bestimmten Zeit auf. Probiere beide Bedingungen aus
und besprecht den Unterschied.

* Flge die Taste hinzu und programmiere folgendes: 4) WENN die Taste gedriickt wird - 5) Robo-Wecker schaltet sich aus.

* Ausprobieren: Verwende verschiedene Einstellungen fur die Befehle und Bedingungen im Code.

e Reflexion: Besprecht den Prozess des Bauens und Programmierens, sowie die endgultige Losung. Achte dabei besonders auf die Stoppuhr

und die Uhr und wie sie arbeiten.

%’ © % Q Einzel- oder Gruppenarbeit:

=§ '«3:’ 2 « Uberlegt, welche intelligenten Robo-Gerate gebaut werden kdnnen und wie Tasten-, Stoppuhr- oder Uhr-Bedingungen dafir im Code verwendet werden
g 2 . konnen. Plane, baue und programmiere um das Projekt umzusetzen. Verwende verschiedene Materialien um deinen Robo individuell anzupassen.

s ° * Présentation (optional) : Die Schilerlnnen prasentieren ihre Projekte der Klasse, geben und erhalten konstruktives Feedback.

E E § 0 Zusammenfassung: Ubergang, Pause-Befehl, Tasten-, Stoppuhr- oder Uhr- Bedingungen. Erhalte Feedback zur Schwierigkeit der Aufgaben.

:__é g % Q Aufraumen: Die Schilerinnen lernen auf die Gerate die sie verwenden aufzupassen - RW Module und die Tablets. 28
gL o



Tag 3: Einheit 5. % Zusatzaufgabe Bo romerkind

Ziel: Erfahre etwas Uber die Push-Benachrichtigung.

(1]
(2]

Frage: Wie konnen uns intelligente Gerate benachrichtigen? Weilt du, was eine Push-Benachrichtigung ist? Hast du schon mal eine Push-
Benachrichtigung gesehen? Welche Gerate senden Push-Benachrichtigungen? Kann unser Robo eine Push-Benachrichtigung senden?
Entdecke die Push-Benachrichtigung:

+ Finde die Push-Benachrichtigungsbefehl in der Befehlsleiste und besprich wie sie aussieht: Farbe und Symbol.

» Programmiere die erste Push-Benachrichtigung: schreibe den Text und probier es aus; besprich anschlieRend was auf dem Bildschirm passiert ist.
» Programmiere verschiedene Push-Benachrichtigungen: verandere den Text.

» Fdge vor und nach dem Push-Benachrichtigungs-Befehl andere Befehle ein und verbinde sie zu einem sequenziellen Code.

* Fligen Sie den Push-Benachrichtigungsbefehl und einen weiteren Befehl zu einem Zustand hinzu, um die parallele Ausfihrung zu bilden.

> > G

(©

L.
(]
ol

Zusammenfassung:

* Eine Push-Benachrichtigung ist eine Nachricht die auf einem Gerat wie einem Handy oder Tablet aufscheint. Verschiedene Apps konnen sie zu jeder
Zeit schicken. User mussen die App nicht geoffnet haben oder das Gerat in dem Moment verwenden um sie zu bekommen.
* Die Robo Code App kann auch Push-Benachrichtigungen schicken: sie scheinen auf dem Bildschirm auf, wenn der Code lauft.

Flgen Sie den Push-Benachrichtigungsbefehl zu dem Code hinzu:
* Programmiere Robo so, dass er dir eine Nachricht schickt, wenn er dich aufweckt, zum Beispiel: “Guten Morgen!”

Fugen Sie den Push-Benachrichtigungsbefehl zu eigene Projekten hinzu:
« Uberlege welches intelligente Robo-Gerat eine Push-Benachrichtigung schicken konnte. Plane, baue und programmiere um dein Projekt umzusetzen.
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Day 3: Einheit 6. Robo als intelligentes Haustier! Be Wunderkind

Konzepte: intelligente Gerate, Sensor (Input), mechanisches Schwierigkeitsgrad: W W W
und Code Design, RW visuell basiertes Programmieren: Ubergang, Bedingung

é’: Robo Story:

Manche Leute konnen, aus den verschiedensten Griunden, kein
Haustier haben. In der heutigen Zeit konnen sich Roboter in
verschiedene Wesen verwandeln. Kdnnen sie auch zu Haustieren
werden?

@ Unterrichisziele:

Heute bauen und programmieren wir ein intelligentes
Robo-Haustier.
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Day 3: Einheit 6. Robo als intelligentes Haustier! e 1o erkind

Module:
.::;::;::f;‘s ‘i
Hauptblock RGB Licht Motoren

¢ @ <

Servo Motor  Entfernungssensor Taste

6

Rad kleines Rad
Programm:

o m

Befehle Hindernis  Gerdusch

Fokus:

* Robotik: Mechanisches Design, Outputs: Gerausche, RGB Licht, DC und Servo Motoren.
» Computerwissenschaften: Algorithmus, Sensor Input.
* Robo Code App: Hindernis- und Gerausch-Bedingungen.

Lernziele:

Die Schulerlnnen konnen ein Robo-Haustier bauen und ein einfaches Programm erstellen, das einige grundlegende
Befehle sowie die Gerausch- und Hindernis-Bedingungen enthalt.

Lernergebnisse:

» Die Schulerlnnen wissen was ein Algorithmus ist, konnen erklaren worum es sich dabei handelt und konnen ihn
dazu verwenden, ein intelligentes Robo-Gerat zu programmieren.

» Die Schulerlnnen verstehen, wie sie die Module verbinden mussen, um ein Robo-Haustier zu bauen.

« Die Schulerinnen wissen was Ubergange sind und wie sie sich im sequenziellen Code und in der parallelen
Ausflhrung aulRern.

» Die Schilerlnnen koénnen einfache Programme erstellen, die die grundlegenden Befehle und Verbindungen
dazwischen beinhalten.

» Die Schulerinnen kénnen den Code mit Hindernis- und Gerausch-Bedingungen anpassen.

Keywords:

* Intelligente Gerate, Sensor (Input), Abstand, Dezibel,
* Module: Entfernungssensor, Verbindungskabel
* Robo Code App: Hindernis- und Gerausch-Bedingungen.
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Einleitung
7 —=10min

Frage: Welches intelligente Gerat haben wir das letzte Mal gebaut und programmiert? Welche Bedingungen haben wir daftirim Code verwendet?
Besprechen: Hast du ein Haustier? Kimmerst du dich um dein Haustier? Ist das manchmal schwierig? Wieso haben manche Menschen kein
Haustier, auch wenn sie sie mogen? Passen alle Menschen mit allen Haustieren zusammen? Konnen wir ein Robo-Haustier erschaffen? Hast du
schon einen Roboter gesehen, der wie ein Haustier aussieht?
Analysiere: Erzahlen der Robo Story, besprechen und festlegen der Projektziele mit den Schulerlnnen.

Angeleitete Aufgaben

15 =25min

[2)
©

@

Planen und Durchfiihren des ersten Projekts
* Erstelle den Algorithmus - eine schrittweise Anleitung, was das Robo-Haustier machen soll.
1) Robo-Haustier geht nach vorne => 2) Robo-Haustier sieht die Wand => 3) Robo-Haustier halt an
* Entscheide welche Module und Befehle du fiir das Projekt brauchen wirst und warum, achte besonders auf den Verbindungswiirfel und seine Funktionen.
» Programmiere die Schritte 1) Robo-Haustier geht nach vorne - Fahrbewegung und 3) Robo-Haustier hélt an - Pause-Befehl.
+ Finde und erkunde die Hindernis-Bedingung: das Robo-Haustier erkennt und reagiert auf die Bedingung. Spiele herum und probiere verschiedene
Einstellungen aus. Fuhre den Begriff - Sensor ein und besprich seine Funktionen.

Planen und Durchfiihren des ersten Projekts

* Erstelle den Algorithmus - eine schrittweise Anleitung, was das Robo-Haustier machen soll.
1) Robo-Haustier schlaft => 2) Robo-Haustier hort das Gerdusch => 3) Robo-Haustier wacht auf

* Entscheide welche Module und Befehle du fiir das Projekt brauchen wirst und warum, achte besonders auf den Verbindungswiirfel und seine Funktionen.

» Programmiere die Schritte 1) Robo-Haustier schlaft - Pause-Befehl und 3) Robo-Haustier wacht auf - einige grundlegende Befehle wie
Gerausche, visuelle Signale oder Bewegung

 Finde und erkunde die Gerausch-Bedingungen: das Robo-Haustier reagiert auf das Gerausch. Spiele herum und probiere verschiedene
Einstellungen aus. Abrufen: der Sensor und seine Funktionen.

Reflexion: Besprechen Sie den Kodierungsprozess und die endgultige Losung fur jedes Projekt. Achten Sie auf die Hindernis- und Gerausch-
Bedingungen und deren Funktionsweise.

Aufgabe

30 =45 min

@

Einzel- oder Gruppenarbeit:

+ Uberlege was dein Robo-Haustier machen soll und wie die Hindernis- und Gerausch-Bedingungen dafir in dem Code verwendet werden knnen.
Plane, erstelle einen Algorithmus, baue und programmiere um das Projekt umzusetzen. Verwende verschiedene Materialien um deinen Robo
anzupassen.

* Présentation (optional) : Die Schiilerinnen prasentieren ihre Projekte der Klasse, geben und erhalten konstruktives Feedback.

Reflexion & | Selbststandige

Feedback

8—=10min

=]~

Zusammenfassung: Ubergang, Pause-Befehl, Tasten-, Stoppuhr- oder Uhr- Bedingungen. Erhalte Feedback zur Schwierigkeit der Aufgaben.
Aufraumen: Die Schilerinnen lernen auf die Gerate die sie verwenden aufzupassen - RW Module und die Tablets.
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Ziel: Erkunde den Abstands- und Gerauschsensor und programmiere fortgeschrittene Einstellungen fur die Hindernis-
und Gerausch-Bedingungen.

o Frage: Was ist ein Sensor? Welche unterschiedlichen Arten gibt es? Wie verwenden Menschen sie? In welchen Geraten konnen diese Sensoren
verwendet werden? Besprich verschiedene Sensoren und ihre Einsatzmaglichkeiten:
* Temperatursensor
» Naherungssensor
* Beschleunigungsmesser
* Drucksensor
* Lichtsensor
« Ultraschallsensor
» Rauch- und Gassensor
* Alkoholsensor

9 Erkunde den Abstandssensor und programmiere die Hindernis-Bedingung:
» Besprechen Sie Zentimeter als eine Malieinheit fur Entfernung.
» Miss die Entfernung zwischen verschiedenen Objekten, indem du die Steuerung in der Robo Live App verwendest.
« Offnen Sie die Robo-Code-App und besprechen Sie die “kleiner und groRer als” Symbole in den Hindernis-Bedingungseinstellungen.
* Programmiere ein Robo-Gerat, um den genauen Abstand anzuzeigen (durch einen Ton, ein Lichtsignal oder eine Bewegung). Achten Sie auf das “kleiner
und groRere als” Symbol.
» Programmiere ein Robo-Fahrzeug so, dass es zu einer bestimmten Entfernung vor ein Hindernis fahrt und dann anhalt oder umdreht.
» Verwende mehr als eine Hindernis-Bedingung in einem Code.

e Erkunde den Gerauschsensor und programmiere die Gerausch-Bedingungen :

* Dezibel als Maleinheit fur die Lautstarke wird besprochen.

» Miss die Lautstarke verschiedener Gerausche im Klassenzimmer, indem du die Steuerung der Robo Live App verwendest.
Offne die Robo Code App und besprich die “lauter und leiser als” Symbole in den Einstellungen der Gerdusch-Bedingung.
» Programmiere ein Robo-Gerat, um die Lautstarke anzuzeigen (durch einen Ton, ein Lichtsignal oder eine Bewegung).

» Programmiere einen Robo-Fahrzeugantrieb, bis ein bestimmter Gerauschpegel erzeugt wird und halte an oder drehe um.
» Verwende mehr als eine Gerausch-Bedingung in einem Code.

o Erschaffe eigene Projekte: ein intelligentes Gerat mit einem Abstands- oder Gerauschsensor: plane, baue und programmiere um das Projekt umzusetzen.
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Tag 4: Einheit 7 - | & Il Teil. die Schiilerinnen gestalten & Wrenna
ihre eigenen Projekte fiir die Abschlussprasentation.

Konzepte: Schwierigkeitsgrad: W W W

Konstruktionsprozess, mechanisches und Code Design

Robo’s Story:

Jetzt entscheidest du, in welches Gerat oder welchen Charakter
sich dein Robo verwandeln soll! Erstelle deinen eigenen Roboter
mit allen Modulen und Verbindungsstticken die du willst, ein-
schliellich zusatzlicher Materialien zum Erstellen einer Umge-
bung. Verwende die Robo Live and Robo Code App um deinen
Robo zu steuern und zu programmieren. Denke daran: Um den
Robo zu bauen und zu programmieren, missen wir auch einen Gr-
und haben, warum wir dieses bestimmte Robo-Gerat oder diesen
Charakter benotigen und in der Lage sein zu erklaren, wie es uns
helfen kann.

Unterrichtsziele:

Um Robo nach unseren Vorstellungen umzusetzen, befolgen wir
die Schritte des Konstruktionsprozesses.
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Tag 4: Einheit 7 - | & Il Teil. die Schiilerinnen gestalten
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ihre eigenen Projekte fiir die Abschlussprasentation.
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Fokus:

* Robotik: Outputs - Gerausche, RGB Licht, DC und Servo Motoren.
» Computerwissenschaften: Nutzer Input bezlglich der eingestellten Aufgabe, mechanisches und Code Design,
Konstruktionsprozess..

Lernziele:

Die Schdlerinnen konnen ihr eigenes Projekt mit dem RW Robotik Baukasten erstellen, den Roboter zusammen-
bauen und programmieren entsprechend seiner Funktion, indem sie die gelernten Module und die RW visuell
basierte Programmiersprache nutzen.

Lernergebnisse:

« Die Schilerinnen konnen sich eine Geschichte und einen Grund ausdenken, um einen bestimmten Roboter zu bauen.

» Die Schulerinnen kennen die Schritte des Konstruktionsprozesses und konnen diesen folgen, um die gestellte
Aufgabe zu bearbeiten.

» Die Schulerlnnen konnen ihr eigenes Robo-Projekt mit allen gelernten Modulen und der RW visuell basierten
Programmiersprache erstellen und programmieren.

» Die Schilerlnnen kénnen mit verschiedenen Materialien eine geeignete Umgebung schaffen.

* Die Schilerinnen kdénnen ihr Projekt der Klasse vorstellen und ihren Mitschulerlnnen konstruktives Feedback geben.

Keywords:

* Projekt, Konstruktionsprozess, mechanisches und Code Design.

Zusatzliche Materialien:

» Karten zum Ausdrucken mit den Schritten des Konstruktionsprozesses.
» Optional: Lego™ Steine, Farbpapier und andere Materialien.
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Unterrichtsabschnitte:

Frage: Wie viele Projekte haben wir mit Robo gemacht? Was war der Grund fur jedes Projekt? Wie haben wir jedes Projekt erstellt? Hast du

§"§ schon mal dein eigenes Projekt in der Schule oder im taglichen Leben erstellt? Wie hast du das gemacht? Ist dieser Prozess ahnlich wie das,
£ O was wir mit Robo gemacht haben? Denkst du, dass es einen zusammenhangenden Plan fur die Erstellung eines Projekts gibt? Einfihren des
= Begriffs: Konstruktionsprozess.
e Analysiere: Erzahlen der Robo Story, besprechen und festlegen der Projektziele mit den Schilerlnnen.
e Erfahre mehr iiber den Konstruktionsprozess. Bitten Sie die Schilerinnen zu beschreiben, wie sie ein Projekt gestalten wirden. Definieren Sie
jeden Schritt gemeinsam mit den Schilern. Hangen Sie die Karte fir diesen Schritt an die Tafel.
* Schritt 1. Identifiziere einen Grund: Was ist das Problem oder die Idee? Definiere den Zweck eines bestimmten Robo-Projekts. Erortere es,
besprich es oder schreibe es auf; sei in der Lage den Grund zu erklaren.
+ Schritt 2. Brainstorm: Was sind die Lésungen? Uberlege so viele Losungen wie maglich, aber bewerte sie nicht. In diesem Schritt missen die
o Losungen nicht unbedingt gut sein.
a « Schritt 3. Evaluieren und auswahlen: Was wiirde passieren, wenn...? Denke Uber die Vor- und Nachteile jeder Losung nach, diskutiere und
‘E’ % ordne sie. Wahle die beste Losung.
; 0 + Schritt 4. Skizziere und plane: Was brauche ich? Mache eine Skizze und entscheide, welche Robo-Module oder andere Materialien du fir das
L Projekt benaotigst.
% = + Schritt 5. Erarbeite eine Losung: Bauen und programmieren, testen, wiederholen! Arbeite an deiner Idee und probiere es aus. Wenn die erste
g Losung nicht funktioniert, besprecht den Grund und fahre mit einer anderen fort. Es ist wichtig, es so lange zu versuchen, bis das Problem
gelost ist. Verliere nicht die Motivation - nicht alle Probleme sind leicht zu I6sen!
+ Schritt 6. Abschluss: Ist alles bereit? Sobald du die beste Losung fur dein Projekt gefunden hast, schliel3e sie ab. Erstelle eine Umgebung fur
deinen Robo oder passe ihn an und prife, ob alles fir eine Prasentation bereit ist.
* Schritt 7. Prasentiere die Losung. Zeige der Klasse dein Projekt und bitte um Feedback.
+ Schritt 8. Reflexion: Wie war es? Sobald das Problem gelost ist, reflextiere den Prozess und Uberlege: Was hat funktioniert? Was nicht? Was
kannst du beim nachsten Mal anders machen?
_°g’> = o Ube den Konstruktionsprozess: Schritt 1 - 4. Die Schiilerinnen folgen den Schritten des Konstruktionsprozesses an der Tafel, um ihr eigenes
:,% -§ E Robo-Projekt zu planen. Sie konnen selbststandig, paarweise, in kleinen Gruppen arbeiten oder in einem gemeinsamen Projekt mit zwei oder
% < Y mehr Robotern zusammenarbeiten.
2<o
s 7 e Reflexion: Besprechen Sie die Projektideen und -plane gemeinsam. Geben Sie einander konstruktives Feedback, um die Projektplane zu

verbessern.
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Unterrichtsabschnitte:

Wiederhole: Den gesamte Plan fur die Erstellung eines Projekts - den Konstruktionsprozess.
Analysiere: Wiederhole die Robo Story und den Stundenplan.

Wiederholen Sie die ersten 4 Schritte des Konstruktionsprozesses und bitten Sie die Schlerinnen, die in Teil 1 erstellten Projektideen vorzustellen:
« Schritt 1. Identifizieren eines Grundes: Was ist das Problem oder die Idee?

* Schritt 2. Brainstorm: Was sind die Losungen?

* Schritt 3. Evaluieren und wahlen einer Losung.

* Schritt 4. Skizziere und plane: Was brauche ich?

c
gg 0 Wiederholen Sie die weiteren Schritte des Konstruktionsprozesses und konzentrieren Sie sich dabei auf die Schritte 5-6: Hangen Sie die Karten
27 fur diese Schritte auf.
i~  Schritt 5. An einer Losung arbeiten: Bauen und programmieren, testen, wiederholen! Arbeite an deiner Idee und probiere es aus. Wenn die
erste Losung nicht funktioniert, besprechen Sie den Grund und fahren Sie mit einer anderen fort. Es ist wichtig, es so lange weiter zu
probieren, bis das Problem geldst ist.Verliere nicht die Motivation! Nicht alle Probleme sind leicht zu Iosen.
+ Schritt 6. Abschluss: Ist alles fertig? Sobald du die beste Losung flr dein Projekt gefunden hast, schlielle es ab: erstelle eine Umgebung fur
deinen Robo oder passen ihn an und priife, ob alles bereit ist fir eine Prasentation.
* Schritt 7. Prasentieren der Losung.
* Schritt 8. Reflexion: Wie war es?
o Uben des Konstruktionsprozesses: Schritt 5 - 6. Die Schiilerinnen folgen den Schritten des Konstruktionsprozesses an der Tafel, um an der
a Losung zu arbeiten und ihre eigenen Robo-Projekte abzuschliellen. Sie konnen alleine, paarweise, in kleinen Gruppen arbeiten oder in einem
‘g < gemeinsamen Projekt mit zwei oder mehr Robotern zusammenarbeiten. Verwenden Sie verschiedene Materialien, um eine Umgebung zu
o) E erstellen und Roboter anzupassen.
"g T * Bereiten Sie die Prasentation vor (optional): Helfen Sie den Schiilerinnen, Fotos vom Robo zu machen, machen Sie Screenshots des Codes
:*E 3 und erstellen Sie die Prasentation fur den letzten Tag.
(7]
§ Prasentation vor der Klasse: Die SchulerInnen stellen der Klasse ihre Projekte vor und geben einander konstruktives Feedback, um sich auf die
Abschlussprasentation vorzubereiten.
‘g g § Reflexion: Besprechen Sie den Prozess des Programmierens und die endgultige Losung fur jedes Projekt. achten Sie auf Schritt 6 -
F b = Fertigstellen: Ist alles bereit?
B o
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Tag 5: Endprasentation =6 wunderkind

Konzepte: Schwierigkeitsgrad: W W W

Konstruktionsprozess, mechanisches und Code Design

Unterrichtsziele:

Am allerletzten Tag des Camps prasentieren die Schlerinnen ihre
Projekte ihren Eltern. Sie werden ihre personlichen Erfahrungen
wahrend des Prozesses des Erschaffens und Programmierens
teilen, Geschichten erzahlen, ihre Projekte vorstellen und ihr neu
erworbenes Wissen zeigen.
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|l. Robotik

Roboter - eine Maschine, die in der Lage ist, eine komplexe Reihe von Befehlen automatisch auszuflhren. Roboter kdnnen von einem
externen Steuergerét (z.B. einer Fernbedienung) gefiihrt oder vorher programmiert werden. Roboter werden von Menschen
gebaut, um bei vielen verschiedenen Aufgaben zu helfen, die manchmal zu komplex, zu gefahrlich oder einfach zu langweilig sind.

Robotik - ein interdisziplinarer Zweig der Ingenieurwissenschaften und der Wissenschaften, der eingesetzt wird, um sich mit dem Entwurf,

dem Bau, dem Betrieb und der Verwendung von Robotern sowie der Steuerung, sensorischen Rickmeldungen und Informations-
verarbeitung von Computersystemen zu befassen.

Ingenieurwesen —

der Prozess des Erstellens und Aufbauens von technologischen Losungen und Produkten mit Hilfe von Mathematik und
Naturwissenschaften. Ein Ingenieur ist eine Person, die das Ingenieurwesen anwendet und weiterentwickelt. Ingenieure |6sen
Probleme mit ihren Erfindungen. Es gibt mehrere Bereiche des Ingenieurwesens.

Elektrizitdat -

Eine Form von Energie, die an einem Ort entsteht und zu einem anderen fliet und zum Betreiben von elektronischen Geraten verwendet
wird. Die Robo Wunderkind Module werden von einer Batterie im Hauptblock mit Strom versorgt. Die Stromzufuhr von Modul zu Modul
erfolgt Uber die Verbindungssticke (und den darauf befindlichen Pogo-Pins) und die Steckoberflachen jedes Moduls.

Kabelgebundene
(lokale)
Kommunikation -

Eine Art elektrische Kommunikation zwischen elektronischen Geraten, die Informationen Uber drahtgebundene Kommunikation-
stechnologie (Steckverbinder) tbertragt. Im Robo Wunderkind Robotik-Baukasten gibt es zwei Arten von Verbindern:
Verbindungsstlcke und Kabelverbindungen, die die Signale Ubertragen - Befehle vom Hauptblock an andere Module.

Drahtlose
Kommunikation -

Die Art der Kommunikation, bei der Informationen tber eine Distanz ohne Verwendung einer “fest verdrahteten” Verbindung (wie
Pogo-Pins auf den Robo Wunderkind-Modulen) Gbertragen werden. Die Entfernungen konnen kurz sein (bei Verwendung einer
Fernsehfernbedienung) oder sehr lang (Tausende oder sogar Millionen von Kilometern fir die Funkkommunikation). Die Robo
Code App und die Robo Live App senden die Informationen - Befehle, die Robo per drahtloser Kommunikation tber Bluetooth
ausfuhren kann.

Bluetooth
Verbindung -

Ist eine drahtlose Verbindung fur den Datenaustausch Uber kurze Entfernungen.
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Keywords fiir Lehrpersonen =6 wunderkind

Computer - Ein Gerat zum Arbeiten mit Informationen. Die Informationen konnen Zahlen, Worter, Bilder, Filme oder Tone sein. Computerinformationen
werden auch als Daten bezeichnet. Computer konnen sehr schnell sehr grolRe Datenmengen verarbeiten. Sie speichern und zeigen auch
Daten an. Menschen benutzen Computer jeden Tag bei der Arbeit, in der Schule und zu Haus. Computer werden in Fabriken verwendet, um
zu kontrollieren, wie Dinge hergestellt werden und in Buros, um beispielsweise Aufzeichnungen zu fuhren.
Im Hauptblock des Robos befindet sich ein kleiner Computer, der tber eine drahtlose Verbindung mit einem Gerat (Tablet) kommuni-
zieren kann. Deshalb muss der Hauptblock in jedem Projekt immer vorhanden sein, damit alle anderen Module funktionieren.

Elektronisches Ein Gerét, das seinen Zweck mit Hilfe von Elektrizitat erreicht. Es gibt eine groRe Auswahl an elektronischen Geraten, die taglich

Gerat - verwendet werden, wie beispielsweise Laptops, Mobiltelefone, Kameras, Lifter, Ofen, Waschmaschinen, Spielekonsolen, Drucker,
Radios und naturlich Robo!

Intelligentes Ein elektronisches Gerat, das im Allgemeinen mit anderen Geraten oder Netzwerken (z.B. Giber Bluetooth) verbunden ist und bis zu

Geriat - einem gewissen Grad interaktiv und autonom arbeiten kann.

Sensor - Ein Gerat, das ein physikalisches Signal oder einen Reiz (wie Gerdusch, Druck oder Licht) empfangt und auf unterschiedliche Weise
darauf reagiert. Es gibt einen Gerauschsensor, einen Abstandssensor und einen Taster im Robo Wunderkind Education Kit und einen
Bewegungssensor und einen Lichtsensor im Advanced Kit.

Taster Ist ein einfacher Schaltmechanismus zum Steuern verschiedener Aspekte einer Maschine oder eines Prozesses. Im Robo Wunderkind

(Druckknopf) -

Robotik-Baukasten befindet sich ein roter Taster, der in der Robo Code App als Taster-Bedingung programmiert werden kann.

Fernbedienung -

Eine Methode zur Fernsteuerung einer Maschine mit drahtlosen Signalen. Dies geschieht in Echtzeit. Zum Beispiel die Fernbedi-
enung fur den Fernseher, wenn Sie zum Wechseln der Kanale Tasten dricken.

Digitale
Kompetenz -

Die Fahigkeit, mithilfe verschiedener digitaler Plattformen klare Informationen zu finden, zu bewerten, zusammenzustellen und klare Infor-
mationen zu erstellen. Es umfasst sowohl praktische Software-Kenntnisse als auch kritisches Denken, um Online-Sicherheit zu gewahrleis-
ten. Die digitale Kompetenz wird anhand der Grammatik, der Komposition, der Schreibfertigkeiten und der Fahigkeit einer Person bewertet
Schriften, Bilder, Audiodateien und Designs mithilfe von Technologie zu erstellen. Im Robo Wunderkind Lehrplan werden die zahlreichen,
mit der digitalen Kompetenz im Zusammenhang stehenden, Fahigkeiten behandelt, z. B. Regeln fUr den sicheren Einsatz von Geraten, den
Gebrauch von Informationen durch digitale Medien und vor allem die Fahigkeit, Technologie durch Codierung zu erzeugen.

40



D robo™

Keywords fiir Lehrpersonen =6 wunderkind

Problemlésung -

Ist das Finden einer Losung fur ein Problem. Die Schritte fur die Problemlosung unterscheiden sich je nach Disziplin und Strategie
geringfligig. Sie umfassen jedoch immer die Definition eines Problems, das Erkennen, Priorisieren und Auswahlen von Alternativen
fur eine Losung, die Implementierung einer Losung und das Nachdenken tber diese Losung.

Im Robo Wunderkind Lehrplan durchlaufen die Schilerinnen 4 Schritte, um ein Problem mit dem Robo Wunderkind Robotik-
Baukasten und mit der Robo Code App oder der Robo Live App zu losen:
1) Identifiziere ein Problem => 2) Plane die Losung(en) => 3) Arbeite an der Losung: bauen und programmieren => 4) Reflextiere
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Keywords fiir Lehrpersonen =6 wunderkind

Il. Computerwissenschaften

Algorithmus -

Schrittweise Losung einer komplexen Aufgabe. Jeder Schritt ist eine klare Anweisung. Ein einfaches beispiel fur einen Algorithmus
ist ein Kochrezept, bei dem Sie in ihrer Reihenfolge geordnete Anweisungen haben, um letzten Endes ein Gericht zu kochen.

Programmcode -

Eine Reihe von Anweisungen, die einem Computer mitteilen, was zu tun ist. Eine Folge von kurzen Befehlen nacheinander
oder parallel zueinander.

Programmiersprache

Damit Sie mit einem Computer kommunizieren konnen (und dieser lhre Anweisungen ausfiihrt), missen Sie seine Sprache

sprechen. Es gibt verschiedene Programmiersprachen, einige sind sehr kompliziert, wahrend andere der gesprochenen Sprache

ahnlich sind. In der Robo Code App verwenden wir eine spezielle visuelle Programmiersprache.

Die 3 Begriffe (Algorithmus, Programm, Programmiersprache) stehen miteinander in Verbindung. Um den Schilerlnnen ein

besseres Verstandnis hierzu zu vermitteln, konnen wir folgendes sagen:

» Wenn wir eine komplexe Aufgabe haben, konnen wir sie in kleinere, individuelle Anweisungen aufteilen - einen Algorithmus erstellen.

» Wir konnen eine Programmiersprache verwenden, um diese Anweisungen in der Sprache zu schreiben, die der Computer
versteht. Daher erstellen wir einen Code.

Robo Wunderkind
visuell basiertes
Programmieren -

Eine einzigartige und intuitive Programmierschnittstelle, die fur jungere Kinder entwickelt wurde, um State-Machine-basierte
Programme zu erstellen.

State-Machine
Based
Programming -

Ein Stadium fuhrt Befehle aus und flihrt zu einem anderen Stadium, basierend auf Ereignissen.

 Befehl - ein Symbol, das eine Output-Aufgabe ausfuhrt und verschiedene Parameter hat: Laufzeit, Geschwindigkeit, Entfernung etc

« Zustand - ein Set von Befehlen, der aus einem oder mehreren Befehlen bestehen kann,

« Verbindung - zeigt den moglichen Ubergang zu anderen Stadien an (konnte passieren/kénnte nicht passieren),

« Ubergang - der Akt des Wechsels von einem Stadium in den anderen ( = der Akt des Geschehens),

» Bedingung - ein Symbol, das zwei Zahlen vergleicht und feststellt, dass die Ergebnisse richtig oder falsch sind und anzeigt, ob es
richtig ist - der Ubergang passiert oder falsch ist - nichts passiert.

42



oD robo™

Keywords fiir Lehrpersonen =6 wunderkind

Sequenzielle Logik — Eine Reihenfolge von Stadien, wobei ein Stadium zum nachsten fiihrt, bis das Programm beendet ist.

Schleife -

Eine Folge von Stadien, die von einem zum n&chsten fihrt, die das Programm nicht beendet, sondern den Ubergang zurtick in den
Startzustand (wiederholt N-mal) zur Folge hat.

Parallele
Ausfiihrung -

Die Ausflihrung mehrerer Befehle zur gleichen Zeit in einem Stadium.

User Input -

Die Daten werden vom Benutzer an das Gerat Gbermittelt. Dies kann eine digitale Eingabe sein, wie z. B. Text, der auf einem
Bildschirm angezeigt werden soll oder er kann physisch sein, wie ein Klicken des Tasters durch den Benutzer oder das Dricken
einer Taste auf einer Tastatur.

In der Robo Live App - Verwenden der entsprechenden Steuerung zur Steuerung des betreffenden Moduls

In der Robo Code App

1) Software Input:

« Parameter von Befehlen wie Laufzeit des Befehls, Helligkeit, Geschwindigkeit, Winkel oder Entfernung,

* Verbindungen die zwischen Befehlen gezogen werden,

» Bedingungen und Parameter von Bedingungen.

2) Sensoreingang - Daten, die von Sensoren empfangen werden, z. B. Gerduschpegel, Entfernung vor einem Hindernis oder
Druck auf den Taster.

User Output -

Bei Robo Wunderkind-Modulen waren die Outputs die Antworten auf die Fragen:
» Was macht das Modul?

» Wie unterscheiden sich Module voneinander?

* Wie arbeiten sie zusammen?

* Wie kombiniere ich die Module, um die Projektziele zu erreichen?
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Robo Wunderkind Robotics kit:

RW Module im Uberblick:

System + Ger&dusche

Visuelle Signale LED Bildschirm
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Lego™ Adapter  Verbindungskabel Steckverbinder
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@ Steuerbildschirm Hier sehen Sie, welche Steuerelemente bereits zu der Steueroberflache hinzugefiigt wurden.

Steuermenii: Hier sehen Sie alle Steuerelemente, die Sie auf zu der Steueroberflache hinzuflgen kénnen. Durch Drag-and-Drop kdnnen Sie neue
Steuerelemente hinzufiigen.

Play / Bearbeitungs - Taste: Wenn Sie bereit sind lhren Roboter live zu steuern, driicken Sie die Play Taste. Dricken Sie die Bearbeitungs Taste
um in den Bearbeitungsmodus zurtickzukehren.

Speichern: Driicken Sie auf den “Zuriick” Taste um zuriick zum “Meine Projekte” Bildschirm zu gelangen. lhr Projekt wird automatisch gespeichert.

@ Steuerelemente

* Wenn keine Module mit dem Hauptblock verknipft sind, konnen nur Gerausche auf den Steuerbildschirm gezogen werden

» Sobald neue Module mit dem Hauptblock verbunden werden, konnen die jeweiligen Steuerelemente der einzelnen Module auf den
Steuerbildschirm gezogen werden

* Um Steuerelemente zu |6schen, kdnnen diese einfach wieder zurtickgezogen werden

@ Play Modus Wenn Sie bereit sind Ihren Roboter live zu steuern, driicken Sie auf die Play Taste. Driicken Sie die Bearbeitungs Taste um in den
Bearbeitungsmodus zurlckzukehren.
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“Zuriick” Taste “Play” Taste

Verbindungstaste Papierkorb
Befehlsleiste

!

r t * O

Programmier Bildschirm

Unbegrenzt viel Raum fur Programme.

Befehlsleiste: Hier finden Sie alle verfligharen Befehle.

Verbindungs Taste: Verwenden Sie den Verbindungstaste um einzelne Befehle zu einer Befehlskette (Programm) zu verbinden.

Losch Modus: Aktivieren und deaktivieren Sie den Losch-Modus durch das Antippen des Papierkorbs.

“Start” Taste: Starten Sie Ihr Programm hier!

Stop Taste: Wenn ein Programm abgespielt wird, wird aus dem “Play” Taste ein “Stop” Taste. Damit konnen Sie den Robo jederzeit stoppen.

“Zuriick” Taste: Driicken Sie auf den Speichertaste um zurtick zum “Meine Projekte” Bildschirm zu gelangen. Das alte Projekt wird automatisch gespeichert.
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Karten mit den Schritten des Design Prozesses 56 Wunderkind

Schritt 1. Identifizieren einer Problemstellung:

Was ist das Problem oder die Idee?

Schritt 3. Evaluiere und wéhle eine Lésung.

Schritt 5. Arbeite an deiner Lésung: Baue,

Programmiere, Teste, Wiederhole!

Schritt 7. Prasentation der Lésung.

Schritt 2.
Brainstorming: Welche Lésungen gibt es?

Schritt 4. Skizziere und plane: Was wird benétigt?

Schritt 6. Der Feinschliff:

Ist alles fertig und bereit?

Schritt 8. Reflektiere: Wie war das Projekt fiir dich?
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