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Fur die Aufgaben bendtigst du ein Fahrgestell fir deinen Legoroboter? (s. Abbildung 1). Eine
entsprechende Bauanleitung findet du z. B. unter dem Link

[Datum des Zugriffs: 18.03.2022]

Die Programme fiir den Legoroboter erstellen wir
mithilfe der Programmierumgebung Microsoft
MakeCode?. Gib in einem Browser die Adresse

ein und klicke auf
Neues Projekt, um zu der Programmierumgebung zu
gelangen.

Die Rader des Legoroboters werden mithilfe von zwei
Motoren gesteuert. Um den Roboter gezielt steuern zu
kénnen, missen wir uns zunachst damit vertraut
machen, wie sich die Motoren bzw. die Rader bewegen

missen, damit der Roboter geradeaus, eine
vorgegebene Strecke, eine Kurve oder auch komplexere
Figuren fahrt.

Im Bereich Motoren finden wir verschiedene Blocke zur Steuerung der Motoren. Damit wir zwei

Motoren gleichzeitig ansprechen kénnen, wird der Block Kettenfahrzeug Motoren bendtigt.

Aufgabe 1:

a) Ziehe den Block
Kettenfahrzeug Moto-

beim Start

Kettenfahrzeug Motoren B+C ¥ @ % @ % mit ° Umdrehung(en) @

ren in den Block beim
Start. Kontrolliere an
welchen Ausgdngen die
Motoren angeschlossen
sind und wahle die pas-
senden Buchstaben aus. Klicke auf das Pluszeichen am Ende des Blocks. Gib in das Feld, das sich
offnet, z. B. eine 4 ein. Hinge an den Block Kettenfahrzeug Motoren noch den Block Programm
beenden aus dem Bereich Stein an. Dein Programm sollte jetzt so aussehen wie in Abbildung 2.

b) Speicher dein Programm auf deinem Legoroboter und schaue dir an, wie sich der Roboter beim
Ausfiihren des Programms verhalt. Klicke dazu auf den Button Herunterladen und wahle als
Speicherort den Legoroboter aus. Halte den Roboter dabei gut fest oder stelle ihn auf den Boden,
da das Programm nach dem Herunterladen direkt gestartet wird.

Welche Bewegung flihrt der Roboter aus?

! Erprobt wurden die Materialien mit dem Roboter LEGO® MINDSTORMS® Education EV3.
2 Verwendet wurde die Programmierumgebung Microsoft MakeCode in der Version 4.0.11. der Firma Microsoft
https://makecode.mindstorms.com/ [Datum des Zugriffs: 04.02.2020]
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Die Prozentwerte in dem Block Kettenfahrzeug Motoren geben an, mit welcher Leistungsstarke sich
die Motoren drehen. In unserem Beispielprogramm bezieht sich der erste Wert auf den Motor an
Ausgang B und der zweite auf den Motor an Ausgang C. Wenn sich beide Motoren mit der gleichen
Leistungsstarke drehen, heillt das, dass beide Motoren sich gleich schnell drehen und der Roboter
geradeaus fahrt.

Mithilfe des dritten Wertes lasst sich einstellen, wie lange sich die Motoren drehen sollen. Im Beispiel
aus Abbildung 2 machen die Rader vier vollstandige Umdrehungen und stoppen dann. Wenn du auf
den kleinen Pfeil hinter Umdrehung(en) klickst, kannst du als Einheit aber auch Sekunden,
Millisekunden oder Grad auswahlen.

Aufgabe 2:
a) Variiere die Parameter in dem Programm aus Abbildung 1 und beobachte, wie sich der Roboter
verhalt.
b) Versuche nun aufgrund deiner Beobachtungen, passende Werte fir die folgenden Aufgaben zu
finden.
(1) Wie muss die Leistungsstarke verandert werden, damit der Roboter langsamer fahrt?
(2) Wie muss die Leistungsstarke verandert werden, damit der Roboter schneller fahrt?
(3) Wie verhilt sich der Roboter, wenn du fiir die Leistungsstarke einen negativen Wert, z. B.
jeweils -50% eingibst?
(4) Kombiniere die Parameter so, dass der Legoroboter genau 1 m geradeaus fahrt, bevor er
anhalt.
(5) Kombiniere die Parameter so, dass der Legoroboter genau 50 cm geradeaus fahrt, bevor er
anhalt.
(6) Wie verhilt sich der Roboter, wenn du fiir die Leistungsstarke der Motoren unterschiedliche
Werte wahlst?

Vielleicht hast du beim Experimentieren mit den Parametern fir den Block Kettenfahrzeug Motoren,
bereits Einstellungen gefunden, bei denen sich der Roboter dreht, anstatt geradeaus zu fahren.
Welche Drehungen der Roboter ausfiihren kann und welche Werte fiir die Parameter wir dafir
bendtigen, untersuchen wir in der nachsten Aufgabe.

Aufgabe 3: Versuche fir die Programme in Abbildung 3, 4 und 5 jeweils vorauszusagen, wie sich der
Roboter verhalten wird. Lade die Programme anschliefend nacheinander auf deinen Roboter und
vergleiche das Verhalten des Roboters mit deiner Vermutung.

beim Start

Kettenfahrzeug Motoren B+C w a % @ % mit o Sekunde(n) = @
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beim Start

Kettenfahrzeug Motoren B+C » o % @ % mit o Sekunde(n) = @

Abbildung 5: Beispiel 2 zu Aufgabe 3

beim Start

Kettenfahrzeug Motoren B+C @ 4 @ % mit ° Sekunde(n) = @

Programm beenden

Abbildung 4:Beispiel 3 zu Aufgabe 3

Komplexe Fahrten

Mithilfe der Beobachtungen aus Aufgabe 3 hast du herausgefunden, wie sich der Roboter drehen
kann. Damit kdnnen wir den Roboter nun auch komplexere Figuren fahren lassen.

Aufgabe 4: Geometrische Figuren
Erstelle ein Programm, das den Roboter ein Quadrat fahren lasst. Kannst du auch Programme fir
andere geometrische Figuren erstellen, z. B. ein Dreieck oder einen Kreis?

Aufgabe 5: Namen schreiben

Lass den Roboter den Anfangsbuchstaben deines Namens oder sogar deinen vollstandigen Namen
schreiben. Wenn du einen ausreichend groRen Papierbogen hast, kannst du auch einen Stift am
Roboter befestigen.

Aufgabe 6: Slalom fahren

2. Baue mindestens drei Hindernisse mit genligend Abstand voneinander auf. Du kannst z. B.
Plastikbecher im Abstand von 60 cm positionieren. Lege eine Startposition flir den Roboter fest.
Programmiere den Roboter so, dass er im Slalom um die Gegenstande fahrt (s. Abbildung 6).

2:=  Lasst die Roboter zum Wettbewerb antreten. Wer schafft es, am meisten Hindernisse zu
umfahren? Ihr kdnnt zusatzlich auch noch die Zeit stoppen.

Abbildung 6: Slalomfahrt des Roboters
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Dieses Werk ist lizenziert unter einer

Fir die korrekte Ausfuihrbarkeit der Quelltexte in diesem Arbeitsblatt wird keine Garantie
GUbernommen. Auch fiir Folgeschaden, die sich aus der Anwendung der Quelltexte oder durch
eventuelle fehlerhafte Angaben ergeben, wird keine Haftung oder juristische Verantwortung
Ubernommen.

Bildnachweis: Abbildung 6 wurde mithilfe von Formen in Microsoft Word 2016 erstellt.

Die vorliegenden Materialien werden nicht von der LEGO Gruppe gesponsert, genehmigt oder
unterstatzt.
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