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INFORMATIONEN ZUM AUFGABENSET PIH®
m

Schau dir die Funktionen
links genauer an.

8 programmierbare weifte LE

ToF-LiDAR-Entfernungsmesser

.. Infrarot ikati plangs
{unterstiitzt infrarot-Fembedienung)
. Lichterkennungssensor (links)

finger 2)
.~ Bluetooth-Anzeige

e Erweiterungsanschluss [Typ-C)

" 5V/2 ADaten-/Stromanschluss [Typ-C]

" Einschalttaste / Akkuanzeige

e einen VinciBot Lhee

: ||'|;|7 o ® eln Laptop; - ,
I I e Offne in GoogleChrome die Website:
. coding.matatalab.com [«( A0 »)]



https://coding.matatalab.com/

VinciBot mit dem Laptop verbinden (per Kabel) PIH®

t 3
ﬁ/ Damit wir VinciBot programmieren konnen, mussen wir inn mit dem

Laptop verbinden. Wurde VinciBot schon einmal verbunden, kannst

n\‘du direkt bei be@en

VinciBot verbinden mit dem VinciBot wahlen mg@ﬁiﬂm |
USB-Kabel und einschalten — Koppeln Y- | |
- E O sk [ e “

|

o USB-Kabel trennen

VinciBot hinten einschalten,
Bluetooth wéhleng

matatalab.
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Leuchtet Verbunden




VinciBot mit dem Laptop verbinden (Bluetooth) PIH®

U
@ )Damit wir VinciBot programmieren konnen,

_mussen wir ihn mit dem Laptop verbinden.

VinciBot hinten einschalten,
Bluetooth wahlen 9
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E®88) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus

Programmierung iibertragen PIH®

matatalab 9 - @ Datei  og TyniML | S.. Speichern @ rutorials @ Toobox () Hilte Q Anmelden

Ereigniss
En%lss @

@®  wenn der Roboter startet

Q
Bewegung
® wenn Dreieck + Tast
®
Motor
o ® wenn Abstand zurm Hindernis >
Effekt

Fe) ® wennlautstine >+ (@)
Licht

O @ wenn . links » ambient light >
Ton

(%) ® wenn_ weis v  Farbe erkannt
Musik

1L

® ® wenn () Nachricht empfang
Sensoren

Bewegung

.|Uber @annst du die
Programmierung auf den

VinciBot ubertragen.

X




Ubersicht

Wahle Level 1 oder 2. Wenn du die Challenges
des Levels 1 erledigt hast, kannst du direkt das

Level 2 in Angriff nehmen. Viel Spass!

PIH®

AUFGABEN — LEVEL 1 e | | AUFGABEN — LEVEL Il -
E . :jé; E = ;?l:
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AUFGABEN — LEVEL 1

0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied

maher
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck

verfolger muster maschine

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge
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1 Hallo

VinciBot soll:
e vorwarts fahren
e folgendes Bild zeigen
e sagen: Hallo, ich bin VinciBot
e und die Emotion glucklich zeigen

PIH®

Du bendtigst folgende Befehle ...

L_ ‘ ’ @ bewege vorwarts v um@ b B

% Emotion gliicklich v
7

@I®BE) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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Lasungsvorschlag P | _| @

Uber — Datei — Neu kannst du die
Programmierung I6schen.

o TynmL Ser Spaichern © Tutorials

Variablen New

Ereigniss Neue Variable

e 2©®

Bawegung

@ setze x = Mo

Von deinem Compater ho...

Auf deinem Computer spe...

BB Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet




AUFGABEN

0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess-
verfolger muster maschine

Rasen- ° Lied

maher

@ Wachter °Duck

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge
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2 S u pe rstar Lose folgende drei_ Al_Jfgapen_

Am Schluss soll VinciBot immer tanzen,
z. B. einen Tango!

. B - . e
| BEE 8 ,_.J | i.
«-" o0

Du bendtigst folgende Befehle ...

- - Y =
’ v
. l (© drehe rechts v um @ Grad v % Tanz Tango
@ bewege vorwirts v um @ cm e @ drehe links ¥ um @ Grad »

EE®8B) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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BB Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

©
©
b

,

bewege vorwarts + um @ cm v
drehe rechts *+ um @ Grad ~
bewege vorwarts *+ um @ cm v

Tanz Tango +

bewege vorwarts + um m cm v
drehe rechts *+ um @ Grad «

bewege vorwarts + um @ cm v

drehe links *+ um @ Grad «

bewege vorwarts *+ um m cm ~

Tanz Walzer »

©® 0 00 OO O 0 OC(

.\0

drehe rechts » um@ Grad

drehe rechts + um @ Grad

drehe links *+ um @ Grad =

drehe links *+ um @ Grad »

Tanz Samba «

PIH®

bewege vorwarts v+ um @ cm v

v

bewege vorwarts v um @ cm v

v

bewege vorwarts v um m cm v

bewege vorwarts *+ um 0 cm v

bewege vorwarts *+ um m cm e
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AUFGABEN

0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess-
verfolger muster maschine

Rasen- ° Lied

maher

@ Wachter °Duck

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge






Legt euch gegenseitig «Steine», die VinciBot

3 SChatZS u Che erreichen soll. Hier ein paar Beispiele.

PIH®

naus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

Du bendtigst folgende Befehle ...
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o8 3 Schatzsuche

PIH®

@ bewege vorwirts v um@ cm v

Lasungsvorschlag

@ drehe rechts * um @ Grad »
@ bewege vorwérts + um o cm v

Individuelle Losungen! Kontrolliert selbst die Ergebnisse.

@B8C) Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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AUFGABEN (01) o

0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied ° Artist

maher

@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
verfolger maschine

muster messer

Nachste Challenge



Regenbogen

Lampenschirm

A,
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B88Y Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

4 Regenbogen P4

Lass die Regenbogenfarben in
folgender Reihenfolge leuchten
(mit 2 s Pause dazwischen).

Du bendtigst folgende Befehle ...

: v § r ;
T L
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20 Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

Lasungsvorschlag

wiederhole fortlaufend

ss Setze alle LED Farben auf f\ \l

Setze alle LED Farben auf O

warte e Sekunden

35 Setze alle LED Farben auf ‘

iw'arte o Sekunden

PIH®
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AUFGABEN (01)

0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied ° Artist

maher
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
verfolger maschine

muster messer

Nachste Challenge
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Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

OOE0)
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5 Schlafen

Der Roboter blinzelt 5mal, sagt: «Schlafeny,
seuft, zeigt noch folgendes Bild und schliesst
dann die Augen

st2:  Bildschirm ausschalten

XM




1
Losungsvorschlag P | _l

Bildschirm ausschalten

EE®8B) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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AUFGABEN (01) o

o Hallo e Superstar o Schatzsuche° Regenboge|° Schlafen

Sissigkeiten

0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied ° Artist

maher
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
verfolger maschine

muster messer

Nachste Challenge
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Wiederholen bis ...
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6 S lj SS i g ke i te N [Versuche die folgenden Aufgaben mit einer

Wiederholung zu I6sen.
Immer beim Bonbon soll die Emotion
«freudig» gezeigt werden.

Du benotiast folqende Befehle ..
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Lasungsvorschlag P | _| @

wiederhole o mal

@ bewege vorwéarts *+ um 0 cm
@ drehe rechts v+ um @ Grad +
@ bewege vorwéarts + um @ cm v

Emotion freudig «

iotiarhols O na
@ bewege vorwarts *+ um m cm v
’/. Emotion freudig
@ bewege vorwérts v+ um m cm v
© drehe rechts + um @ Grad ~

drehe links *+ um @ Grad =

BB Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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AUFGABEN (01) o

0 Folge mir! 0 Labyrinth o Rasen- ° Lied

maher
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
verfolger maschine

muster messer
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Artist

Formen zeichnen
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7 AI'tISt Lass VinciBot folgende Formen mit Stift auf

ein Papier zeichnen.

0 O
/ 120°

&

Du bendtigst folgende Befehle ...

C l (© bewege vorwarts v um e cm v wiederhole 0 mal
@ drehe links » um@ Grad »

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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Lésu;’gsvo;s—chlag 7 ArtISt P |_| (sc)
° | @ Qeﬁn der Rébp‘ter sta’rtetv

wiederhole e mal
@ bewege vorwirts v um 0 cm v
© drehe rechts ¥+ um e Grad v

0 @ wenn der Roboter startet
wiederhole e mal

© bewege vorwirts v umo cm v

@ drehe links *+ um @YY Grad ~

° ® wenn der Roboter startet

wiederhole e mal

@ bewege vorwarts v ume cm v

o @ wenn der Roboter startet

wiederhole e mal

@ bewege vorwirts v umo cm v

@ drehe rechts » um@ Grad ~ @ drehe rechts » um@ Grad »

E®88) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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AUFGABEN (01) o

s &
0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied ° Artist

maher
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
verfolger maschine

muster messer

Nachste Challenge
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s 3 + T 1 | g e |

8 Lied - fiy.idlide
s - Bendtigte Noten: C D~ F G A
2 Linie 1 »
Versuche das Lied ° = A — —
«Morgen kommt der S
Weihnachtsmann» Linie 2 >

Zu programmieren. . s ;
Erstelle dazu fiir jede ECE e e e S S

. . . !’
Linie einen Block.
Linie 1 -
9 »
Dg i i 1 } } i 1 1 1 n + 1 i |
e e e e e e - s s s e e —
v & & - -4 &

Du bendtigst folgende Befehle ...

ﬁﬂﬂmmm 3

- : /,6_0\.‘ , /,0_25.\] »
== .

Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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E®88) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

Lasungsvorschlag

@ wenn der Roboter startet
Linie 1
wiederhole o mal

Linie 2

Linie 1

Definiere Linie 1

o

dd
@
oy
dd
vd
o
dé
oL
4
wd
e
4
dé

spiele Ton (@) far CE) schiage
spiele Ton @ flir @ Schldage
spiele Ton (@ fur (P schiage
spiele Ton (@ fir D) schiage
spiele Ton @ fir @ Schidage
spiele Ton (@) fir D) schiage
spiele Ton (@) fur €F) Schiage

spiele Ton @ far @ Schlage
spiele Ton @ far @ Schlage
spiele Ton (&Y fur CFL) schiage
spiele Ton @ far @ Schlage
spiele Ton @) for D) schiage
spiele Ton @ far @ Schlage
spiele Ton @ far @ Schlage

Definiere Linie 2

spiele Ton @ fir @ Schlage
spiele Ton @ fir @ Schlage
spiele Ton @) fur () Schiage
spiele Ton @ fir @ Schlage
spiete Ton () fiir QP Schiage
spiete Ton (@ fir CED) schiage
spiele Ton (@) fir (B schiage

PIH®
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AUFGABEN

0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess-
verfolger muster maschine

T -
Rasen- ° Lied

maher

@ Wachter °Duck

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge
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9 Rasenmaher-Roboter P4

Der Rasenmaher-Roboter soll vorwarts fahren, bei
Hindernissen mit den Augen zwinkern,

etwas zurtickfahren,

leicht drehen und

wieder vorwarts fahren.

Du bendtigst folgende Befehle ...

(®) Ist die Abstand zum Hinternis > = m ? © drehe links v um @ Grad v
@ Starte die Bewegung vorwarts v mit @ % Geschwindigkeit ® we r Roboter startet

i Zeige das Bild [l fur @@ Sekunden

@ Stoppe die Bewegung @ bewege riickwéartz v um m cm v mit @ % Geschwindigkeit

XM

wiederhole fortlaufend

BB Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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Lasungsvorschlag

E®88) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

9 Rasenmaher-Roboter

wiederhole fortlaufend

falls

(®) Ist die Abstand zum Hinternis >~ @) ? , dann

bewege rickwartz v+ um m cm v mit @ % Geschwindigkeit

drehe links *+ um @ Grad =

PIH®

X




AUFGABEN

- :. - T :.‘
0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess-
verfolger muster maschine

Rasen- ° Lied

maher

@ Wachter °Duck

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge
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Flucht aus dem Labyrinth




m Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

10 Labyrinth

Stell die Holzkl6tze
folgende Labyrinth auf
(90 Grad Winkel). Der
Roboter soll den
Ausgang aus dem
Labyrinth finden.

PIH®

Schafft er es auch aus

einem schwierigeren
Labyrinth
herauszufinden.

Du bendtigst folgende Befehle ...

s falls

® wenn der Roboter startet wiederhole fortlaufend (®) Ist die Abstand zum Hinternis < ~ o 2

‘ sonst
© drehe rechts * um @ Grad « © Starte die Bewegung vorwarts + mit @ % Geschwindigkeit

((( A O )




E®88) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

1
S ’
;@\

Lasungsvorschlag

10 Labyrinth

PIH®

@ wenn der Roboter startet

wiederhole fortlaufend
falls (®) Istdie Abstand zum Hinternis <~ (@) 2 ,dann

@ drehe rechts » um@ Grad »

sonst

@ Starte die Bewegung vorwarts v mit @ % Geschwindigkeit

X




AUFGABEN
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0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

@ Linien- Spiral- Schiess-
verfolger muster maschine

Rasen- ° Lied

maher

@ Wachter °Duck

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge






11 Folge mir

Der Roboter fahrt nur vorwarts geradeaus,
wenn deine Hand ihn fuhrt.

8] Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

XM




m Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

Aktion sich umsehen »=

Sage

wiederhole fortlaufend

falls (®) Ist die Abstand zum Hinternis < » m ? _,dann

© Starte die Bewegung vorwérts v mit @ % Geschwindigkeit

sonst

© Stoppe die Bewegung

PIH®

X




AUFGABEN

Farb-
Palette
@ Linien- Spiral-
verfolger muster

ir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied

maher

Schiess- @ Wichter °Duck
maschine

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge






12 Farbpalette
o »ﬁ_4lu

VinciBot soll die Farben erkennen und soll
folgenden Parcours absolvieren. Nachdem er
die Farbe erkannt hat, soll er die Farbe als Text
deutsch einblenden, diese auf englisch sagen
und die Aktion drehend zeigen. Am Schluss soll
er die Emotion «glicklich» zeigen.

Du bendtigst folgende weitere Befehle ...

‘ ’ @ bewege vorwarts v um @ cm « @ drehe rechts v um @ Grad
7. Axtion drehend ~ /. Emotion gliicklich v © drelo] links um@ Grad =

Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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12 Farbpalette

Losungsvorschlag

@ bewege vorwiarts v um @ cm v P |—| @

Aktion drehend =

Schreibe @

bewege vorwarts *+ um m cm v

drehe rechts + um @ Grad »

bewege vorwiérts + um m cm

Aktion drehend =

Schreibe @

BPBO) Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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AUFGABEN (01) ol4@

0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied ° Artist

maher
@ Farb-
Palette

- _—
L

' - )
@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
maschine

verfolger muster messer

Nachste Challenge






13 Linienverfolger P4

VinciBot soll der Linie folgen.
Tipp:

Verwende folgende Werte fur die
Geschwindigkeit +/-20 und +/-80.

Du bendtigst folgende Befehle ...

) 5 » reflection light und (®) 1 = reflection light
© setze L+ Geschwindigkeit auf () % (® ant < @ ®) ant < @)

setze R v Geschwindigkeit auf %
O @ (@) 5~ reflectionlight > @ und (@) 1+~ reflectionlight > @

(® 1+ reflectionlight < (@) 5+ reflection light

(® 1+ reflectionlight > () 5+ reflection light

XM

XOBO) Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet




innoTEACH

wiederhole fortlaufend

falls (@) 5+ reflectionlight < m und (®) 1~ reflectionlight < m , dann

o setze L v Geschwindigkeit auf @ %

O setze R v Geschwindigkeit auf @ % _ 5

(®) 5« reflection light >® und (® 1+ refiection light >® , dann

() setze L~ Geschwindigkeit auf @ %

O setze R v Geschwindigkeit auf @ %

sonst

falls (@) 1+ reflectionlight < (®) 5« reflection light , dann

o setze L v Geschwindigkeit auf @ %

O setze R » Geschwindigkeit auf @ %

sonst

falls (@) 1+ reflectionlight > (®) 5+~ reflection light , dann

o setze L v Geschwindigkeit auf @ %

o setze R~ Geschwindigkeitaul@

BP0 Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

@ Linien-

verfolger

Schiess-
maschine

Rasen- ° Lied

maher

@ Wachter °Duck

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge
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Spiralmuster

Wiederholen bis ...




Variablen

Du bendtigst folgende Befehle ...

wiederhole m mal | fﬁ;"{r”:“"“: J
© bewege vorwdrts* um X cmw © drehe rechts » um o Grad »
- T ) X

@)
- Ereigniss Neue Variable
14 Spiralmuster 2,20
s |Versuche folgende Sprialmuster zu programmieren. @
g |Beginne innen und programmiere mit Wiederholungen.
& |Du benétigst dazu ebenfalls eine Variable: x. et
Q@
0 @
O Licht
|
8 TQ Neue Liste
L_é' “ Meine Blocke
% R Neuer Block
g
g Segan
g
o Q
g T Steuerung
< ®
_'8 Operatoren
; i] ;
c Variablen
k5
©
0
*
k)
2
3
:D(Y




E®88) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet

Lasungsvorschlag

® wenn der Roboter startet
setze x v auf o
wiederhole o mal

wiederhole e mal

@ bewege vorwirts *+ um X cm v

© drehe rechts » um@ Grad »

14 Spiralmuster

PIH®

® wenn der Roboter startet
setze x v auf o

wiederhole @ mal

© bewege vorwérts + um @ X cme

@ drehe rechts *+ um @ Grad
andere x v um @
3

@®  wenn der Roboter startet

setze x +» auf o

wiederhole m mal

© bewege vorwartsv um | X cmw

© drehe rechts v um@ Grad +

X




AUFGABEN

0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

kY — J
@ Linien- Spiral- Schiess-
verfolger muster maschine

Rasen- ° Lied

maher

@ Wachter °Duck

° Artist

PIH®

@ Distanz-

messer

Nachste Challenge






15 Schiessmaschine

Bau ein «Korb», wie abgebildet. Sobald etwas
im Korb landet, erhoht sich die Trefferzahl.

Du bendtigst folgende Befehle ...

s33:  Schreibe { X

=23: Bildschirm ausschalten 7 e ‘
iz Bi irm au _ : - setze X v auf o (®) Ist die Abstand zum Hinternis < v o ?

BB Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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1
S ’
@

Lasungsvorschlag

15 Schiessmaschine

@ wenn der Roboter startet

s23:  Bildschirm ausschalten

setze X » auf o

wiederhole fortlaufend

falls () Ist die Abstand zum Hinternis < ~ o ? _,dann

andere X v um o

Schreibe ¢ X

warte n Sekunden

PIH®

X




AUFGABEN

0 Folge mir! 0 Labyrinth °
@ Farb-
Palette

Rasen- ° Lied ° Artist

maher

@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wi

verfolger muster maschine

(o

PIH®

.
— 4
hter Duck @ Distanz-

messer

Nachste Challenge



Wachter

Revier bewachen

Dt



16 Wachter P4

Baue ein quadratisches Gehege. Platziere VinciBot wie
abgebildet im Gehege.

Die Farm setzt Wachter VinciBot ein, um die Scheune zu
schitzen, insbesondere um die Vogel zu verscheuchen,
die die Kirschen stehlen. Der Wachter soll rund um das
Gehege patrouillieren und Warnténe von sich geben.

falls () Ist die Abstand zum Hinternis < v m ? . ,dann -3:: Bildschirm ausschalten

e "“ — . : :
wiederhole fortiaufend fll & \
N e v it v _ © drehe rechts »+ um @ Grad »
- = - Py 5 “ 7 <
© Starte die Bewegung vorwarts v mit @ % Geschwindigkeit s Setze alle LED Farben auf )

[«ﬁam

BB Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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falls (@) Ist die Abstand zum Hinternis < m ? _,dann

© drehe rechts » um@ Grad »

@) Kang @) Spiel Warnung ~

PIH®

X




AUFGABEN (01) ol4@

0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied ° Artist

maher
@ Farb-
Palette

L

- 24
@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
maschine

verfolger muster messer

Nachste Challenge






17 Duck h

6

Bau fur VinciBot folgende Buhne.

Versuche, das VinciBot-Entlein von Hand in das
Entenhaus zu treiben. Jedes Mal, wenn das
VinciBot-Entlein ein Hindernis vor sich erkennt,
quakt es, biegt nach rechts ab und bewegt sich
dann weiter vorwarts.

| 20em |

Du bendtigst folgende Befehle ...

© bewege riickwartz + um m cm v mit @ % Geschwindigkeit

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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Lasungsvorschlag

17 Duck

@ bewege riickwirtz *+ um m cm v mit @ % Geschwindigkeit

@ drehe rechts » um@ Grad »

@ Starte die Bewegung vorwérts v+ mit @ % Geschwindigkeit

PIH®

X




AUFGABEN (01) ol4@

0 Folge mir! 0 Labyrinth ° Rasen- ° Lied ° Artist

maher
@ Farb-
Palette

I.v = — J/ :
@ Linien- Spiral- Schiess- @ Wachter °Duck @ Distanz-
maschine

verfolger muster messer

Nachste Challenge



Distanz

Entfernung messen

KAO»



te (o) get obstacte dstance

18 Distanzmesser

@) sty (o) getobstacle dstance

Wende den Entfernungssensor von VinciBot
an, um die Lange oder Hohe eines
Gegenstands zu messen. Zeige die
gemessene Entfernung auf dem Bildschirm an
und programmiere VinciBot, um die
Entfernung zu verbalisieren. Du kannst den
Abstand laufend verandern.

Du bendtigst folgende Befehle ...

Warto o Sekunden Schreibe () Abstand zum Hindernis ermittien

.’~' :;f: ' 7
(j\g‘} I wer

wiederhole fortlaufend

*X Al
“”Lv.m(k VDO

@) Sage (@) Abstand zum Hindernis ermittlen

BB Psdagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Challenge Booklet
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18 Distanzmesser

@ wenn der Roboter startet

wiederhole fortlaufend

Schreibe  ((®) Abstand zum Hindernis ermittlen

PIH®

X







PIH®

Kammer @ Feuerwehr
des

Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz
planung erkennen

@ Marathon ZIEL

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine






19 Herzschlag R P4

w > 1L O
Verwende die Codierungsblocke «Zeige das -
Bild» und «Wiederholen», um das schlagende ‘ _ 23s88 2
Herz auf dem Bildschirm von VinciBot : e .
anzuzeigen. > e oy o
Bearbeite zuerst vier Herzen von klein nach :
gross.

a8 ?

LA [T

Du bendtigst folgende Befehle ... -

Zeige das Bild L.j
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o8 19 Herzschlag |

— sc
wiederhole fortlaufend P | _l

Losungsvorschlag

warte @ Sekunden

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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PIH®

Kammer @ Feuerwehr
des

Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz
planung erkennen

@ Marathon ZIEL

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine



Lautstarkemesser

Untertitel




Du benotigst folgende Befehle ...

20 Lautstarkemesser P4
Wende den Gerauschsensor an, damit ‘ ~a :

VinciBot stoppt und ,Hallo“ sagt, wenn er ein / R

lautes Gerausch hort, und nach einer | e

gewissen Zeit wieder vorwarts fahrt. "

@ Stoppe die Bewegung
. > @ (®) loudness

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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Lasungsvorschlag

20 Lautstarkemesser

@ wenn der Roboter startet

wiederhole fortlaufend

@ Starte die Bewegung vorwarts v+ mit @ % Geschwindigkeit

falls (®) loudness > @ , dann

@ Stoppe die Bewegung

@) Kang &) Emotion Hallo ~

warte e Sekunden

PIH®

X




PIH®

R e
@Lautstérke-@Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz

Zug planung erkennen

ZIEL
@ Marathon

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine



Autopilot 1

AUTO
PILOT

® ON/OFF ®

/\ &« A 0N

ausweichen




21 Autopilot

Erfahre, wie du mit der ,Warten bis*-
Anweisung erreichen kannst, dass VinciBot

beim Vorwartslaufen automatisch Hindernisse
umgehen kann und anzuhalten, wenn der rote
Endpunkt erkannt wird.

Du bendtigst folgende Befehle ...

wartebis () Istdie Farbe rot « erkannt?

© Starte die Bewegung vorwarts + mit @ % Geschwindigkeit

© Stoppe die Bewegung warte bis () Ist die Abstand zum Hinternis <~ e ?

© drehe rechts um@ Grad +

@ bewege vorwarts » um@ cme @ Starte die Bewegung vorwarts « mn@ % Geschwindigkeit @ drehe links » um@ Grad «

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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Lasungsvorschlag

21 Autopilot

B

@ Starte die Bewegung vorwarts *+ mit @ % Geschwindigkeit

warte bis  (®) Ist die Abstand zum Hinternis < v e 2

@ drehe rechts * um @ Grad »
@ bewege vorwarts v+ um @ cm v
@ drehe links * um @ Grad »

@ Starte die Bewegung vorwérts v+ mit @ % Geschwindigkeit
warte bis  ((#) Istdie Farbe rot v erkannt?

@ Stoppe die Bewegung

PIH®

X




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1

messer
Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz

Zug planung erkennen

@ Marathon ZIEL

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine



Kammer des Schreckens




VinciBot beginnt am Startpunkt

22 Kammer deS SChreCkenS . und geht langsam vorwarts.

Wenn VinciBot auf ein

Bot

Hindernis stof3t, muss er nach
rechts abbiegen und sich

R . langsam weiter vorwarts
Wende die Anweisung ,Warten bewegen.

bis“ an, um VinciBot so zu
programmieren, dass er die
Kammer des Schreckens wie

angewiesen verlasst. . g - Wenn ein Ton erkannt wird,
sollte VinciBot schneller werden.

Wenn VinciBot die grine
Sicherheitszone erreicht, stoppt
er und lasst ein ,Ja“ ertbnen, um
seine Flucht zu feiern.

2 ; Setze alle LED Farben auf © Starte die Bewegung vorwarts v mit @ % Geschwindigkeit warte bis ((.» loudness > @
warlebis () Istdie Farbe grin v erkannt?
e @ Stoppe de Bewegung @ Korg @) Emoton o~ biszunEnde

Q& Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for Vinci
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Lasungsvorschlag

@ Starte die Bewegung vorwarts v+ mit @ % Geschwindigkeit
warte bis  (®) Ist die Abstand zum Hinternis <~ () 2

@ drehe rechts » um@ Grad »

@ Starte die Bewegung vorwérts v mit @ % Geschwindigkeit
warte bis (@) loudness > @
ss Setze alle LED Farben auf 'I/F\)
e N/
@ Starte die Bewegung vorwirts v mit @ % Geschwindigkeit

warte bis  (®) Istdie Farbe griin v+ erkannt?

© Stoppe die Bewegung

@) Kang @) Emotion Ja~ biszum Ende

PIH®

X




@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer

messer des
Schreckens

VinciBot- @Autopilot 2 Verkehrs- Klippe

Zug planung erkennen

@ Marathon ZIEL

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine



Feuerwehr

Untertitel




23 Feuerwehr PIH{®

1 Wenn VinciBot eine Ambulanz hort, sturmt
er mit Feuerwehrhorn zum Feuer (Hindernis).

2 Wenn VinciBot den Feuerpunkt erreicht (das
Hindernis erkennt), stoppt er, um das Feuer zu
I6schen (,Sprinkler‘-Gerausch), dreht sich und
gibt zum Schluss einen Warnton von sich.

Du bendtigst folgende Befehle ...

PG Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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Lasungsvorschlag

23 Feuerwehr

L
L
©

Klang Krankenwagen v ' bis zum Ende
Klang Feuerwehr v  bis zum Ende

Starte die Bewegung vorwaérts + mit @ % Geschwindigkeit

warte bis (@) Ist die Abstand zum Hinternis <~ [ 2

©

Stoppe die Bewegung

Klang @) Sonstiges Sprinkler v

drehe rechts *+ um @ Grad

Klang @) Spiel Warnung ~ |

PIH®

X




@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer

messer des
Schreckens

VinciBot- @Autopilot 2 Verkehrs- Klippe

Zug planung erkennen

@ Marathon ZIEL

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine
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Lichtsensor

Automatisch Licht ein- und ausschalten




24 Lichtsensor P

1 Wende die ,Wenn...dann“-Anweisung an,
sodass VinciBot das Licht einschaltet, und
Lichter blinken lasst, wenn er erkennt, dass

die Umgebung zu dunkel ist.
2 |st es hell genung, sollen die LEDs wieder
ausgeschaltet werden.

Du bendtigst folgende Befehle ...
o

== =2 (®) links > ambientlight < @) ‘_

I e
a8 R
I-«_ S

e EE Schalte alle LEDs aus HH Zeige das Bild m

PG Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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wiederhole fortlaufend
falls (® links + ambientlight < @) ~,dann
wiederhole o mal
$  Setzealle LED Farben auf ()

warte a Sekunden

¢ Setze alle LED Farben auf )

warte a Sekunden

Schalte alle LEDs aus

Zeige das Bild m

PIH®

X




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- @Autopilot 2 Verkehrs- Klippe
planung erkennen

ZIEL
@ Marathon

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine



Augenschutz

Augenabstand messen
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25 Augenschutz

Beim Lesen
betragt der
optimale

Augenabstand
zum Buch 35-40

cm. Betragt der
Abstand weniger
als 35 cm, kann

es leicht zu
Kurzsichtigkeit
kommen.

Zeige das Bild “_I_I flr o Sekunden

PIH®

Verwandle VinciBot in einen Augenschutz-Sensor:
Wenn VinciBot erkennt, dass sich das menschliche
Auge zu nah am Schreibtisch befindet, nutzt er
Gerausche, Gesichtsausdriucke und LED-Lichter, um
den Besitzer daran zu erinnern, eine gute Sitzhaltung
beizubehalten

Wenn der Abstand weniger als 35 cm betragt, gibt
VinciBot Eye Guard einen Alarm aus. Hinweis: Der
Vinci-Bot sollte neben dem Buch platziert werden,

sodass er in einem 45-Grad-

Winkel nach oben zu den Augen zeigt.

b e
‘bis zum Ende

XM
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Lasungsvorschlag

25 Augenschutz

@ ‘wenn der Roer startet

wnederhole fortlaufend

falls (@) Ist die Abstand zum Hinternis < « @ ?

&) Spiel wrong ~ | bis zum Ende

es Setze alle LED Farben auf /—

warte o Sekunden

EE Schalte alle LEDs aus

PIH®

[«

X )




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor

.‘
2 4
e Augenschutz

planung erkennen

ZIEL
@ Marathon

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine
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Klippe erkennen

Lokomotive



26 Klippe erkennen P @

VinciBot soll so programmiert werden, dass er
sich vorwarts bewegt. Wenn er feststellt, dass
das reflektierte Licht an der Tischkante

Achtung:
VinciBot mit den Handen halten,

schwach ist, stoppt er die Vorwartsbewegung MR I el e 2V el el

und fahrt zurtick und dreht sich leicht.

Du bendtigst folgende Befehle ...

L ! wenn der Roboter starts fi.‘l ;. » fortlaufend 3 Schaltealle LEDs aus © Starte die Bewegung vorwarts v+ mit @ % Geschwindigkeit
(@) 1+ reflectionlight < @ ' @ bewege riickwéartz v um m om.> © drehe links * um @ Grad »
-

H >

@ Stoppe die Bewegung

XM

@) Klang Zugpfeife » biszum Ende Setze alle LED Farben auf )

PG Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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falls

PIH®

(® 1+ reflectionlight <@ ~,dann

Stoppe die Bewegung

Klang Zugpfeife v | bis zum Ende

Setze alle LED Farben auf l\ \
bewege rickwartz *+ um @ cm v
drehe links *+ um @ Grad »

Schalte alle LEDs aus

X




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor
= -T 1-7;
L
_—— -
VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz
Zug planung erkennen

@ Marathon ZIEL

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine
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Verkehrsplanung

Stadt — Land — Autostrasse




27 Verkehrsplanung

Als Verkehrsplaner:in planst du eine
Strasse.Plane dabei Strassen innerorts,
ausserorts, Quartierstrassen und Autobahnen
ein. Je nach Farbe soll VinciBot mit
angepasster Geschwindigkeit fahren.

Lege fur die gerade Strasse farbige
Zeichnungsblatter auf den Boden.

Start: ausserorts
grun: Autobahn

:innerorts

rot: Quartier

‘ : l @ Starte die Bewegung vorwarts v mit @ % Geschwindigkeit
>‘v
(®) Istdie Farbe rot v erkannt?

EE®8B padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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Lasungsvorschlag

27 Verkehrsplanung

® wenn der Roboter startet

@ Starte die Bewegung vorwiérts v mit @ % Geschwindigkeit

wiederhole fortlaufend

falls

(®) Istdie Farbe rot > erkannt? _,dann

Starte die Bewegung vorwarts + mit @ % Geschwindigkeit

(@) Istdie Farbe gelb v erkannt? _,dann

Starte die Bewegung vorwarts + mit @ % Geschwindigkeit

(@) Istdie Farbe grin v+ erkannt? _,dann

Starte die Bewegung vorwarts v+ mit @ % Geschwindigkeit

PIH®

X




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- Klippe e Augenschutz

Zug erkennen

ZIEL
@ Marathon

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine



Autopilot 2

Ausweichen und tanken




28 Autopilot 2

1 VinciBot automatisch Hindernisse auf der

6
......

Strasse rechts umfahren und tanken, wenn er °
auf der Strasse auf eine blaue Tankstelle trifft. o

L]
2 Erstelle einen neuen Block: Hindernis °
3 und einen Block: Tankstelle. .

.......

Du bendtigst folgende Befehle ...

° @ @d‘yww © Starte die Bewegung vorwarts * mit @ % Geschwindigkeit wiederhole fortlaufend w
S B N A e s
=57
{®) Ist die Abstand zum Hinternis < = 0 ? (@) Istdie Farbe blau v erkannt? w

e Warte @) Sekundenll © bewege rickwartz~ um @B cm ~ mit @) % Geschwindigkeit i © Starte die Bewegung vorwarts v mit (@) % Geschwindigkeit
(© bewege vorwarts v um m cm v mit @ % Geschwindigkeit [l p e L dernis © drehe links v um @ Grad » (© drehe rechts v um @ Grad ~

e @ drehe links *+ um @ Grad » EE Schalte alle LEDs aus Definiare Tankstelle SE Setze alle LED Farben auf warte o Sekunden
© Starte die Bewegung vorwarts v mit € % Geschwindigkeit @) Kang @) Spiel Bekomme Minzen v bis zum Ende [((( /ﬁ\ 0 )))]

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot




PIH®

Definiere Hindernis

© Starte die Bewegung vorwérts » mit @ % Geschwindigkeit
© bewege rickwartz + um ‘I:::’ cm v mit G:, % Geschwindigkeit

wiederhole fortlaufend

@ drehe rechts » um@ Grad »

@ bewege vorwirts v um o cm v  mit @ % Geschwindigkeit

falls (@) Istdie Abstand zum Hinternis < ~ m ? _,dann

Hindernis
warte n Sekunden

© drehe links « um@ Grad »

© Starte die Bewegung vorwérts v+ mit @ % Geschwindigkeit

falls (@) Istdie Farbe blau v erkannt? _, dann

Tankstelle

Definiere Tankstelle

© drehe links + um@ Grad «

Setze alle LED Farben auf (

@) Kang | @) Spiel Bekomme Miinzen v | bis zum Ende

Schalte alle LEDs aus

warte o Sekunden

© Starte die Bewegung vorwérts + mit @ % Geschwindigkeit

(EBRO) Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor
_ —
1t
Autopilot 2 Verkehrs- Klippe e Augenschutz
planung erkennen

@ Marathon ZIEL

@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine






29 VinciBot-Zug

1 Der VinciBot-Zug soll mit weissem Licht und Klang «Zug»
durch den Tunnel fahren. Er soll mehrere Tunnels erfolgreich
mit Licht durchqueren und jedes Mal automatisch stoppen,

wenn er eine rote Plattform (Bahnhof) erreicht.
Erstelle Blocke:

2 Tunnel

3 Bahnhof

Du benothst folgende Befehle ..

wiederhole fortlaufend © Starte die Bewegung vorwérts *+ mit @ % Geschwindigkeit li Bahnhof
(@) Istdie Farbe rot v erkannt? &) Kiang Zugpfeife v m

falls , dann

'3 . -
(®) Istdie Heliigkeit >~ (@) 2 33 Schalte alle LEDs aus

e © Stoppedie Bewegung [l =2 Setze alle LED Farben auf @) Kang @) Sonstiges Tiréffnen > | biszum Ende
te @) sekund © Startedie Bewegung vorwarts » mit @) % Geschwindigkeit w [«( ﬁ 0 »)]

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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Bl 29 VinciBot-Zug ol4@

Definiere  Bahnhof

&) Kiang Zugpfeife v
@ Stoppe die Bewegung

© Starte die Bewegung vorwérts * mit @ % Geschwindigkeit

Setze alle LED Farben auf
wiederhole fortiaufend

falls () Istdie Helligkeit <~ (@) 2 . dann

Tunnel

falls.  (®) |Istdie Farbe rot v erkannt? _,dann
Bahnhof

Definiere Tunnel

82 setalle LEDs auf Rot ) Grin @) Blau Q)

@) Klang Zug ~

falls () Istdie Heliigkeit >~ (@) ? ~,dann

Schalte alle LEDs aus

K AO0»




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor
@ Autopilot 2 Verkehrs- Klippe e Augenschutz
planung erkennen
ZIEL
Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs

Station me Musik mit Lego -maschine



Marathon

24-Stunden Rennen

KAO»




30 Marathon AY2

VinciBot nimmt an einem Marathon-Rennen teil. Jedes Mal, wenn er sich 5 cm
vorwarts bewegt, wird ein Pixelblock (Energieblock) abgeschaltet. Wenn der

Bildschirm schwarz wird, sagt VinciBot ,Ich bin zu mude®, schaltet die roten LED-
Leuchten ein und schaltet nach drei Sekunden wieder aus.

Du bendtigst folgende Befehle ...

X Axis
o Alle Pixelblécke sollen e Jedes Mal, wenn sich VinciBot e E'_‘?rgx"co'_'su?ef Wenn die Pixelblécke
aufleuchten und die griinen LED- 5 cm vorwarts bewegt, wird ein sessssssoSssssss (Energieblocke) in einer Zeile
9888 ]
Leuchten sollen eingeschaltet Pixelblock (Energieblock) A a8 =§ erschopft sind, kommen die
werden. ausgeschaltet: Lege zwei A0 ] Pixelblécke (Energieblécke) der
S ) . EEEEEECFEEEEEERFE] . .
s Zoige dos Bid Variablen (x, y) fest, welche die nachsten Zeile dran.

Koordinaten jedes Pixelblocks

3t Setzealle LED Farben auf () darstellen. Vo o o

a Wenn alle Pixel-(Energie-)Blocke it Setze die Pixelheligkeit bei x:

erschopft sind, sagt VinciBot ,Ich bin

fertig“, schaltet seine roten LED-

. . Alle Pixel-(E ie-)Blocke sind aufgeb ht..
Leuchten ein und schaltet sie nach © Pixel-(Energie-JBiocke sind aufgebraud
drei Sekunden wieder aus. |

‘_/ 5% ety o - / RE X
[ @) Sage .(Ich bin fertig J = 0 F S k es Setze alle LED Farben auf ( fal
} Redidoolbiody'y 1 5
a4
== B
‘ : _ '

35 Schalte alle LEDs aus

X0 Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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PIH®

Zeige das Bild

82  Setzealle LED Farben auf ()

setze x v auf o
setze y~ auf o

wiederhole fortlaufend

© bewege vorwarts v umo cm v

Setze die Pixelhelligkeit bei x: £ % 0 y: Sy auf o %

andere x v um o

Diese Programmierung nicht I6schen.

X

LIPS Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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@ Herz- @ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

schilag messer des
Schreckens @ Lichtsensor
VinciBot- Verkehrs- Klippe @ Augenschutz
Zug planung erkennen
Marathon . ZIEL
@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs

Station me Musik mit Lego -maschine



Lade-Station

Untertitel
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31 Lade-Station = =

Dem VinciBot ging wahrend des Marathons die Energie aus und er muss
notgeladen werden. Nach dem Start sagt VinciBot ,Ladevorgang starten®. Die
Pixelblocke (Energieblocke) auf dem Bildschirm leuchten nach und nach auf;

wenn der Punktmatrixbildschirm vollstandig beleuchtet ist, stoppt der
Ladevorgang und VinciBot sollte sagen: ,Akku aufgeladen"”.

Du bendtigst folgende Befehle ...

o VinciBot muss aufgeladen e Fortlaufend soll ein Pixelblock e Wenn eine Reihe von Pixelblécken

werden. (Energieblock) aufleuchten. (Energieblécken) vollstandig beleuchtet

¢ y ‘ 23

il it Seto cio Pcenatiget v x: () v- (@) = (D ~ [ 0 zuriickgesetzt und y wird um 1
Xaxis  charged reduziert. Wenn alle Pixelblécke

(Energieblocke) leuchten, d. h. y<0, wird

ist (x>15), muss mit einer neuen Reihe
begonnen werden. Das heil3t, x wird auf

0 1 2 3 4 5 6 T 8 9 10 1M 12 13 14 15

der Ladevorgang beendet.

(I [
B S

.......' 2 Setze alle LED Farben auf (_“J | Akku aufgeladen |

XM
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Lasungsvorschlag

o8 31 Lade-Station

: Setzealle LED Farben auf (

setze x v auf o
setze y v auf o

wiederhole fortlaufend

Setze die Pixelhelligkeit bei x: (%9 y: £y aut @) %

1=l Akku aufgeladen )R alEsl

stoppe alles v

PIH®

K AO0»




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor
VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz
Zug planung erkennen
ZIEL

@ Lade-
Station

Making @Zeichnungs
mit Lego -maschine
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32 Angenehme Musi

Du bendtigst folgende Befehle .

o Ermittle zunachst den Lautstarkebereich e

der abzuspielenden Musik.
:i:  Bildschirm ausschalten

:33:  Schreibe

() loudness

VinciBot hort Musik.
1. Programmiere VinciBot so, dass die Lautstarke
in Form von Zahlen angezeigt wird.

2. Jetzt sollen Pixelblocke auf dem Bildschirm die
Lautstarke der Musik anzeigen.

Erstelle nun eine Variable ,Volume level“, um
den erkannten Schallpegel anzuzeigen. Lege

drei Lautstarkeintervalle fest.

::3:  Bildschirm ausschalten

setze Volumelevel v auf () loudness

-l

Drei verschiedene Hohen von Pixelblécken.

- = o]
— 1

L

B i Zeige das Bild [

mEigEn

Du kannst diese selbst gestalten.

XM

3. Zeige das Bild
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Lasungsvorschlag

wiederhole fortlaufend

setze Volume level »
falls Volume level

Zeige das Bild

Volume level

Zeige das Bild

Volume level

Zeige das Bild
(®) loudness

PIH®

auf (@) loudness

> o und Volume level < o , dann

Volume level < @ , dann

Volume level < @ , dann

X




PIH®

@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz

Zug planung erkennen

ZIEL

-
@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine
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33 Making mit Lego

VinciBot lasst sich wunderbar mit Lego
bestlcken. Hier siehst du ein paar Beispiele
und ein Video. Entwickle zusammen mit Lego-
Teilen eine Eigen-Kreation und prasentiere
deinen Roboter!

|((( # 0 )))|




33 Making mit Lego T

Individuelle Losungen, hier nochmals ein paar Beispiele!

@®88 Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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@ Lautstarke- @Autopilot 1 Kammer @ Feuerwehr

messer des
Schreckens @ Lichtsensor

VinciBot- @Autopilotz Verkehrs- Klippe e Augenschutz

Zug planung erkennen

@ Marathon | - E :3:: ZIEL
- . — J
@ Lade- Angeneh- Making @Zeichnungs
Station me Musik mit Lego -maschine
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Muster




34 Zeichnungsmaschine P4

Du hast mit dem Stift VinciBot schon

verschiedene Muster zeichnen lassen. Kannst

du ein eigenes Muster programmieren. Schau &% >
dir dazu folgendes Video an. 0 )
»
‘:“x j/—

Du bendotigst z. B. folgende Befehle ...

N

S S
@ bewege vorwirts + um @ drehe rechts v umo Grad +

@I®SE) padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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ol 34 Zeichnungsmaschine DI4®

Losungsvorschlag

Individuelle Losungen! Hier nochmals Challenges, welche wir gemacht haben..

Siehe 14 Spiralmuster »»

Beispiele aus dem Film »»

@8BY Padagogische Hochschule St.Gallen | Guido Knaus | Quelle: matatalab EDU — Activity Cards for VinciBot
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ALGORITHMEN

RoBOTER & MICROKONTROLLER

- BlueBot 1 ﬁ | -
" * Nepo Missions 3 &a
+ Calliope mini 2/3 ‘

- Ozobot 2/3 &?}

® ;L! = \
ProBot 2/3 D

- RoboWunderkind 1/2/3 m

" < ‘; = .»‘:_‘-_éx_.I . (TR
- iRobot 1/2/3 0 9 Sphero 2/3
A 7
+ Lego WeDo 2 b\’* * Thymio 2/3

- LegoSpike 2/3 % » VinciBot 2/3 t

-

- Loti-Bot 2 €D pes
T
* MakeyMakey 2 &{

Weitere digitale Blicher zu folgenden Robotern und Mikrocontrollern ))»

1: Zyklus 1

2: Zyklus 2
3: Zyklus 3




