fischertechnik

Modell 11: Malroboter

Ziele und Einordnung

Uberblick
Der ferngesteuerte Buggy aus Modell 10 wird zum
Malroboter umgebaut.

Das Zeichnen einfacher geometrischer Figuren kann
automatisiert werden: Dazu ist eine Zeitmessung von
Drehungen (= Winkel) und Geradeausfahrten (= Sei-
tenlange) erforderlich.

Hinweis: Die Aufgaben lassen sich am zuverlassigs-
ten mit einer USB-Verbindung zum fischertechnik BT
Smart Controller programmieren, da bei einer Blue-
tooth-Verbindung Ubertragungsbedingte Verzégerun-
gen auftreten.

Themen
Wie kann man den Buggy um einen vorgegebenen Winkel drehen? Wie kann der Buggy
eine vorgegebene Strecke abfahren?

Lernziel
+ Reprasentation von Winkeln und Strecken durch Zeiten

+ Messung von Zeiten mit Scratch

Zeitaufwand

Der Aufbau des Malroboters bendtigt ca. eine halbe Stunde. Sollte der Buggy aus Modell
10 noch aufgebaut sein, kann dieser umgebaut und die Bauzeit somit verkurzt werden.
Die erste Aufgabe ,Steuerung Malroboter" ist eine direkte Anwendung der im Modell 10
(Buggy) programmierten Fernsteuerung des Buggy. Aufgabe ,Messung Malroboter* erfor-
dert mehrere Messungen, um die fur das Drehen um die erforderlichen Winkel (120°, 90°)
und das Abfahren einer bestimmten Strecke bendtigten Zeiten zu bestimmen. Aufgabe 3
ist eine direkte Anwendung der Messergebnisse und nicht schwierig zu programmieren.
Fur die Losung der Aufgaben sollte eine Schulstunde ausreichen.

Die Losung der Experimentieraufgabe ist etwas kniffliger; sie bendtigt mindestens eine
eigene Schulstunde. Die Losung kann unterstutzt werden, indem Zwischenergebnisse (wie
die ,Malstrategie” fur das ,Haus vom Nikolaus" oder die Festlegung der bendtigten Stre-
cken und Winkel) gemeinsam zusammengetragen werden.
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fischertechnik

Losungen und Hinweise
Programmieraufgaben Modell 11:

Malroboter

Lésungsvorschlag Aufgabe Zeitmessung:

Wenn angeklickt wird

setze Tempo v auf o

wiederhole fortlaufend

falls Taste Pfeil nach oben » gedriickt? _, dann

setze Stoppuhr zurtick

vorwarts

falls Taste Pfeil nach unten » gedriickt?

setze Stoppuhr zuriick

rickwarts

falls Taste Pfeil nach rechts »  gedriickt?

setze Stoppuhr zuriick

rechts drehen

falls Taste Pfeil nach links »  gedriickt? , dann

setze Stoppuhr zuriick

links drehen

falls Taste s » gedrickt? und

andere Tempo * um n
warte @ Sekunden

falls Taste | v gedrickt? und

andere Tempo » um °
warte @ Sekunden

falls Taste Leertaste v gedriickt?

stopp

setze Dauer v auf Stoppuhr

Definiere vorwarts

Setze Motor

Setze Motor

Definiere riuckwarts

Setze Motor

Setze Motor

Definiere rechts drehen

Setze Motor 1

Setze Motor 2

Definiere links drehen

Setze Motor

Setze Motor

Definiere stopp

Stoppe Motor

Stoppe Motor

, dann

Steuerung Malroboter.sb3

L 4

v
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vorwarts -

rickwarts

rickwarts »

auf o vorwarts =
auf ° ruckwarts

auf c rickwarts v
auf ° vorwarts v
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fischertechnik

Losungen und Hinweise
Programmieraufgaben Modell 11:
Malroboter

Lésungsvorschlag Aufgabe Malroboter (Dreieck):

vladarhioa foftiaufond
s Tl Pl nach oben «  gadnickr?

smtze Soppuhr Zurick
Oufiniars  worains

Dotz Motor 1 #

1als Tasin Pl mach unken «~  godnioid? s
: . Gatze Molor 2 +

otz Sinppuhr 2undick

Dafinkem  slapp

taits Tamln  Plall nachi mohis *  gadelokt?

Sioppamolor 1 =

Sukns Stoppuhr zunick Smppamolor 2 w

rachis dmhan
Dafinkane  riciwdris
1alls Tastn Pl nachi linkg »  pecnickt?

sotza Stoppuhr zurlck SotzaMolor 1 v
links drahan SatzoMolor 2 ¥

= b g | o Dufiniara  rechis drahan
fndara  Tampo *  um n

m@m

ikl «
vonwarts »
s Tasin | = pgecrlod?

Dafinkera  links drhan
indara Tempo «  um o

m@m

Solza Motor 1+ auf Tﬂﬂ:l:l wonelns =

pira Walor 2 v aul | T FlCarts v
Talls Tasln Loorinsto »  pednlokt?

sotre Davar = auf  Sioppuhr

Messung Malroboter.sb3
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fischertechnik

Losungen und Hinweise
Programmieraufgaben Modell 11:
Malroboter

Losungsvorschlag Aufgabe Malroboter (Quadrat):

Wenn angeklickt wird

Definiere vorwarts

setze Seite v auf @
setze Winkel v auf o
setze Tempo » auf o

setze Stoppuhr zuriick

Setze Motor 1 v auf = Tempo vorwarts v

Setze Motor 2 v auf = Tempo vorwarts v

- Definiere rechts drehen
vorwarts

warte bis Stoppuhr Setze Motor 1 » auf e vorwarts v

Setze Motor 2 v auf e ruckwarts »

setze Stoppuhr zurick

rechts drehen
Definiere stopp

warte bis Stoppuhr

Stoppe Motor 1 =

setze Stoppuhr zuriick Stoppe Motor 2 ~

vorwarts

warte bis Stoppuhr

setze Stoppuhr zurick

rechts drehen

warte bis Stoppuhr

setze Stoppuhr zuriick

vorwarts

warte bis Stoppuhr

setze Stoppuhr zuriick

rechts drehen

warte bis Stoppuhr

setze Stoppuhr zuriick

vorwarts

warte bis Stoppuhr

Haus vom Nikolaus.sb3
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