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In diesem Dokument finden Sie Vorbereitungsanweisungen, Hinweise und Lösungsansätze zu den Aufgaben eins bis elf. Dieses Dokument dient Ihnen als Lehrkraft als Orientierung und Unterstützung.

Alle Dokumente sind in einem editierbaren Format gehalten. Sie können diese so nach Ihren Bedürfnissen anpassen.
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· Legen Sie in die Roboterchassis die Batterien ein:
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· Installieren Sie die First Coding App auf den mobilen Endgeräten. Links zu den Stores finden Sie auf unserer Homepage. 

· Beim Öffnen der App wird die Option für eine Kurzeinführung angezeigt. Diese kann im Unterricht verwendet werden, oder aber die Kinder erarbeiten sich die Kenntnisse im Rahmen der Aufgabenstellungen.
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· Aufbau des Roboters, Verwendung der Bauanleitung
· Brainstorming in Gruppenarbeit zur Übertragungsmöglichkeit
· Im Baukasten verwendete Übertragungsmöglichkeit: Bluetooth
· Kennenlernen der App und Verbindung des Roboters analog zur in der Aufgabe enthaltenen Beschreibung
· Fernsteuerung über den Trackball.
· Kennenlernen der Sensorik
Anzeige in der App, auf welcher Seite die Stoßstange berührt wird:
[image: ]
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· Spursensor auf der Unterseite des Roboters. Wird der Roboter über die schwarze Linie des Parcours gehalten wird die Linie erkannt und in der App angezeigt.
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· [image: ]Beschriftung der Funktionen des Trackballs:Trackball / Fernsteuerung
Play / Abspielen
Aufzeichnung










· Einlernen einer freien oder zuvor definierten Strecke. Die definierte Strecke kann beispielsweise mit Klebeband, Anhaltspunkten oder dem Parcours definiert werden.
· Die Erklärung der Teach-In Funktion ist in der Aufgabe vermerkt. 
· Teach-In Programm sind so lange vorhanden, bis die App beendet oder der Roboter ausgeschalten wird.
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Bei dieser Aufgabe kann ggfls. auf das Einführungsvideo beim Starten der App zurückgegriffen werden.

· Beschriftung der Blöcke und deren Funktion

Grün
[image: ]	Programmstart: Hier beginnt das Programm bei Programmstart
[image: ]	Klatschen: Wenn geklatscht wird…
[image: ]	Stoßstange: Wenn die Stoßstange gedrückt wird…
[image: ]	Spur: Wenn eine Spur gefunden wude….


Blau

[image: ]	Soundausgabe: Ein Sound wird ausgegeben
[image: ]	Geschwindigkeit: Einstellen der Geschwindigkeit


[image: ]	Vorwärts / rückwärts: 
Vorwärts / rückwärtsfahren, bis eine Bedingung erfüllt ist:
•	für immer, 
•	bis Stoßstange getroffen wurde,  
•	bis Linie gefunden wurde

[image: ]	Distanz: fährt die eingestellte Distanz vorwärts oder rückwärts
[image: ]	Drehen: dreht nach links oder rechts
[image: ]	Spur folgen: folgt einer schwarzen Spur



Grau

[image: ]	Warte-Block: Wartet, bis die eingestellte Zeit um ist


Gelb

[image: ]	Schleife: Die Blöcke innerhalb der Schleife werden wiederholt. 
Die Anzahl der Wiederholungen kann eingestellt werden.


Rot

[image: ]	Stopp: beendet das Programm
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· Erster Einsatz der kennengelernten Programmierblöcke.
· Musterlösungen zu den Aufgabenschritten:

1. 20 cm nach vorne fahren
[image: ]



[image: ]

2. Einbau der Drehung und der Verzögerungen

[image: ]
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· Programmierung für das Folgen der schwarzen Linie:
[image: ]
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· Alltagsbeispiele für Stoßstangen: beispielsweise an Autos und LKWs, sowohl vorne als auch hinten
Funktion einer Stoßstange sind bspw.: 
· Schutzbarriere für Fahrzeuginsassen bei Zusammenstößen
· Schutzbarriere für Fußgänger und Fahrradfahrer bei Zusammenstößen
· Unterbringung von Sensoren (bspw. Abstandssensoren)
· Verbesserung der Aerodynamik
· Designaspekt

· Programmierung zum Abspielen des Sounds bei Berührung der Stoßstange:

[image: ]
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· Programmierung Spur folgen, Hindernis erkennen, umdrehen

[image: Abzeichen mit einfarbiger Füllung][image: Marke 1 mit einfarbiger Füllung][image: ]
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· Programmierung Spur folgen, Hindernis erkennen, Sound ausgeben, umdrehen

[image: ]
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· Programm zum Einsperren des Roboters innerhalb der schwarzen Linie

[image: ]


Dieser Block wird wie folgt erstellt:
1. [image: ] auswählen
2. Block anklicken
3. Option „eine schwarze Linie gefunden wurde“ wählen
4. 
[image: Ein Bild, das Text, ClipArt enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]	[image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]	[image: Ein Bild, das Text, ClipArt enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
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· Programmierung Geräuschaktivierung
Hierzu wird das Programm aus Aufgabe 9 ergänzt


[image: Ein Bild, das Text, ClipArt, Vektorgrafiken enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]
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· Programmierung Wanderer

[image: ]
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