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VEX |Q Kursprogramm Autonomes Fahren

Kursinhalte: Im VEX IQ Kurs Autonomes Fahren bauen die Schiiler*innen Schritt fiir Schritt einen Fahrroboter
auf. Dabei lernen sie von der Mechanik iiber die elektrischen und elektronischen Komponenten (Sensoren,
Aktoren, Controller) bis hin zur Programmierung die wesentlichen Elemente kennen, die fiir ein Autonomes
Fahrzeug benétigt werden.

Ubung1 BaseBot Aufbauen
Die Schiller*innen bauen den BaseBot als Basis des Fahrroboter auf und lernen daran die
Bauteile und deren Funktion kennen. Der BaseBot wird abschlieBend mit der Fernbedienung in
Betrieb genommen und als nicht-autonomes Fahrzeug betrieben.

Ubung2 Geradeaus Fahren
Die Schiiler*innen programmieren eine einfache Geradeaus Fahrt mit einer Zeit- bzw. einer
Umdrehungsvorgabe bei unterschiedlichen Motorleistungen. AbschlieBend muss ein
Programm fiir einen Pendelfahrt-Parcours erstellt werden.

Ubung3  Kurven Fahren
Die Schiiller*innen programmieren eine Drehbewegung mit einer Zeit- bzw. einer Umdrehungs-
vorgabe. Abschliefend muss ein Programm fiir einen Zickzack-Parcours erstellt werden.

Ubung4 Verwendung des Kontaktschalters
Die Schiiler*innen lernen die Funktionsweise eines Kontaktschalters und integrieren diesen in
den Fahrroboter und die Programmierung. AbschlieBend wird ein Programm geschrieben, bei
dem der Fahrroboter Gegenstande erkennt und selbststandig wendet.

Ubung5 Verwendung der Touch-LED
Die Schiiler*innen lernen die Funktionsweise der Touch-LED und integrieren diesen in den
Fahrroboter und die Programmierung. AbschlieBend wird ein Programm geschrieben, bei dem
die Touch-LED die Fahrtrichtung des Fahrroboters anzeigt.

Ubung 6 Verwendung des Abstandssensors
Die Schiiler*innen lernen die Funktionsweise des Abstandssensors und integrieren diesen in
den Fahrroboter und die Programmierung. Abschlieend wird der Fahrroboter so
programmiert, dass er mithilfe des Abstandssensors durch ein Wiirfelparcours findet.

Ubung 7  Verwendung des Farbsensors
Die Schiiler*innen lernen die Funktionsweise des Farbsensors und integrieren diesen in den
Fahrroboter und die Programmierung. AbschlieRend wird der Fahrroboter so programmiert,
dass er mithilfe des Farbsensors in einer vorgegebenen Garage parkt.

Kursprogramm Autonomes Fahren — Kursinhalte

Ubung8 Verwendung des Gyro-Sensors
Die Schiiler*innen lernen die Funktionsweise des Gyro-Sensors und integrieren diesen in den
Fahrroboter und die Programmierung.
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Ubung 1 — Basebot aufbauen

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung bauen die Schiiler*innen anhand der mitgelieferten
Bauanleitung den VEX 1Q Basebot auf. Dieser Fahrroboter ist die Basis fiir alle weiteren Ubungen
dieses Kurses. Durch das Zuordnen von Begriffen zu Abbildungen auf einem vorbereiteten Arbeitsblatt
lernen die Schiiler*innen die einzelnen Komponenten des VEX IQ Bausatzes und deren Funktion und
Verwendung kennen. Der aufgebaute Basebot wird mit der Fernsteuerung per Funk verbunden und
kann abschlieBend von den Schiilern durch den Raum bewegt werden.

Vermittelte Fahigkeiten Altersgruppe Dauer
Konstruktion, Aufbau, Funkgerate verbinden 10-16 60 min

1. Die Schiiler*innen kénnen die einzelnen Komponenten des VEX IQ Bausatzes benennen und
kennen deren Funktion zum Aufbau eines Roboters.

2. Die Schiiler*innen kénnen anhand einer grafischen Anleitung die erste Stufe des Fahrroboters
selbststandig aufbauen.

3. Die Schiiler*innen kénnen eine Verbindung zwischen dem Robot Brain und der Fernsteuerung

herstellen.
Dauer Aktivitaten Verbunden
mit Lernziel
5 min Einfihrung 1,2,3
10 min Ausfiillen und Kontrolle der Arbeitsblatter zu Aufgabe 1. 1
ca. 30 min  Aufbau des VEX 1Q Basebots in Kleingruppen. 2
Die Dauer ist abhangig vom Alter und den Erfahrungen der Gruppe.
10 min Verbinden des Robot Brain mit der Fernsteuerung und Test des 3
Fahrroboters.
5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen. 1,23
Zusatz- Bauen Sie einen Parcours im Klassenraum auf, auf dem die Schiiler*innen ihre
aufgabe Geschicklichkeit im Umgang mit dem Fahrroboter zeigen kénnen. Veranstalten Sie

ein Wettrennen gegen die Uhr.

PowerPoint Ubung 1

Arbeitsblatt “Zuordnen”

VEX IQ Bausatz

Ggf. Materialien und freie Flache fiir einen Parcours

@ vexig.com « insite-education.de
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Aufgabe 1: Ordne richtig zu!
Welche Komponenten sind abgebildet?

Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:
c
Aufgabe: Ordne die aufgefiihrten Begriffe den Abbildungen zu. g
. ©
Wortliste: o]
e
Winkeltrager Trager Stift Fernsteuerung g
Winkelverbinder Zahnrad Gummiriemenhalter Riemenscheibe -'6
Q0
Platte Funkmodul Robot Brain Gummiriemen 8
©
Gummimuffe Welle Wellenaufnahme Smart Motor m
Reifen Stiftverbinder Distanzstift Felge

®
¢
N
<

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 1
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Ubung 2 — Geradeaus Fahren

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung programmieren die Schiiler*innen eine einfache
Geradeausfahrt. Das Fahren mit Distanzvorgabe wird mit dem Fahren mit Zeitvorgabe verglichen und
der Einfluss unterschiedlicher Geschwindigkeitsvorgaben getestet.

Vermittelte Fahigkeiten Altersgruppe Dauer

Programmieren, Parameter variieren, Testen, Code kompilieren 10-16 60 min
und lbertragen

1. Die Schiiler*innen kénnen den Aufbau und die Funktionsweise eines Drehwinkelgebers
erklaren und diesen fiir die Steuerung des Fahrroboters verwenden.

Geradeaus fahren

2. Die Schiiler*innen kénnen ein eigenes Programm in VEXcode 1Q Blocks erstellen und
anschliefend auf das Robot Brain libertragen.

3. Die Schiiler*innen kénnen den ,, drive forward“ Befehl zur Programmierung des Roboters
einsetzen und dabei zwischen der Strecken- und Zeitvorgabe unterscheiden.

Aktivitaten Verbunden

mit Lernziel

5 min Einfihrung 1,2,3

5 min Vermittlung Aufbau Smart Motor und Funktionsweise Drehwinkelgeber 1,3

10 min  Einflihrung in die Programmieroberflache und den ,drive forward for..” 2,3
Befehl
20 min  Bearbeitung des Arbeitsblattes zur Verwendung des ,drive forward for...“ 2, 3

und , drive forward“ Befehls mit Durchfiihrung von Testlaufen.

15 min  Aufbau eines Pendelfahrt-Parcours und Umsetzung der 2,3
Programmieraufgabe durch die Schiiler*innen.

5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen. 1,2,3

PowerPoint Ubung 2

Arbeitsblatt “Geradeaus fahren”

VEX IQ Bausatz

VEX 1Q Wettbewerbsfeld und Wiirfelset

Computer mit VEXcode 1Q Blocks Programmierumgebung

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 2

@ vexig.com « insite-education.de
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Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:

Aufgabe 1: ,,drive forward for...” Befehl

1. Erstelle folgendes Programm auf dem Computer und
lbertrage es auf das Robot Brain:

se!drwevemulytoe % -
dnve  forward = fut@ mme P

Lass den Roboter das Programm dreimal durchlaufen und |
miss jeweils, wie weit der Roboter fahrt. Trage das
Ergebnis in die Tabelle unten ein und berechne den Durchschnitt.

2. Wiederhole Schritte 1 und 2 jeweils mit 75% und 100% Leistung.

Leistung Fahrt 1 Fahrt 2 Fahrt 3 Durchschnitt

50%

75%

100%

Aufgabe 2: ,drive forward” Befehl mit Zeit

1. Erstelle folgendes Programm auf dem Computer und
Gbertrage es auf das Robot Brain:

set drve veloctyto (@) %~

drive  forward =

Lass den Roboter das Programm dreimal durchlaufen und miss jeweils, wie weit der Roboter fahrt.
Trage das Ergebnis in die Tabelle unten ein und berechne den Durchschnitt.

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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2. Wiederhole Schritte 1 und 2 jeweils mit 5 s und 7 s Fahrzeit.

Zeit Fahrt 1 Fahrt 2 Fahrt 3 Durchschnitt
3s
5s
7s

Was sind deine Schlussfolgerungen?

Geradeaus fahren

Was geschieht, wenn fiir Aufgabe 1 bzw. 2 die Geschwindigkeit erh6ht wird?

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 2

@ vexiq.com - insite-education.de
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Ubung 3 — Kurven Fahren

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung programmieren die Schiiler*innen eine einfache
Drehbewegung des Fahrroboters. Dazu werden die Befehle ,turn right” und ,turn left” verwendet.
Das Drehen mit Winkelvorgabe wird mit dem Drehen mit Zeitvorgabe verglichen und der Einfluss

unterschiedlicher Geschwindigkeitsvorgaben diskutiert.
Vermittelte Fahigkeiten Altersgruppe Dauer
Programmieren, Parameter variieren, Testen, Code kompilieren 10-16 60 min

und libertragen

1. Die Schiiler*innen kénnen mithilfe einfacher Befehle in VEXcode 1Q Blocks die Fahrrichtung
des Roboters andern.

Kurven Fahren

2. Die Schiiler*innen kénnen bei den Befehlen , turn right” und , turn left” zwischen der Zeit- und
der Winkelvorgabe unterscheiden.

3. Die Schiiler*innen kénnen die Befehle , turn right” und ,turn left” bei der Programmierung
selbststdandig mit den passenden Vorgabewerten einsetzen.

Dauer |Aktivitaten Verbunden
mit Lernziel

5 min Einleitung 1,2,3

5 min Einfihrung der Befehle “turn right” und , turn left” 1,23

20 min  Bearbeitung des Arbeitsblattes zur Verwendung der Geschwindigkeits- 2

und Zeitvorgabe mit Durchfiihrung von Testlaufen.

25 min  Aufbau eines Labyrinth-Parcours und Umsetzung der 3
Programmieraufgabe durch die Schiiler*innen.

5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen. 1,2,3

PowerPoint Ubung 3

Arbeitsblatt “Kurven fahren”

VEX 1Q Bausatz

VEX 1Q Wettbewerbsfeld und Wiirfelset

Laptop mit VEXcode 1Q Blocks Programmierumgebung

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 3

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:

Aufgabe 1: ,turn right for...” Befehl mit Geschwindigkeit und Winkel

1. Erstelle folgendes Programm auf dem Computer und libertrage es auf das Robot Brain:

set tum velodity to @ % -
wm rignt = for () degrees »

2. Lass den Roboter das Programm dreimal durchlaufen und miss jeweils den Winkel, den sich der
Roboter gedreht hat. Trage das Ergebnis in die Tabelle unten ein und berechne den Durchschnitt.

3. Wiederhole Schritte 1 und 2 jeweils mit 45° und 180°.

Kurven fahren

Winkel Fahrt 1 Fahrt 2 Fahrt 3 Durchschnitt
90°
45°
180°

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 3

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Aufgabe 2: ,turn right” Befehl mit Zeit

1. Erstelle folgendes Programm auf dem Computer und libertrage es auf das Robot Brain:
i set tum velocity to @ % -
fum rnight =

Lass den Roboter das Programm dreimal durchlaufen und miss jeweils den Winkel, den sich der
Roboter gedreht hat. Trage das Ergebnis in die Tabelle unten ein und berechne den Durchschnitt.

2. Wiederhole Schritte 1 und 2 jeweils mit 1 und 1,5 Sekunden.

Zeit Fahrt 1 Fahrt 2 Fahrt 3 Durchschnitt

1s

2s

3s

Wie wird der Drehwinkel in Aufgabe 1 gemessen und berechnet, was musst Du bei der

Konfiguration in VEXcode beachten?

Was geschieht, wenn in Aufgabe 1 und in Aufgabe 2 die Geschwindigkeit erh6ht wird?

Wird der Drehwinkel des Roboters vom Ladezustand der Batterie beeinflusst?

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH

Kurven fahren

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 3
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Ubung 4 — Kontaktschalter

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung lernen die Schiiler*innen die Funktionsweise des
Kontaktschalters kennen und befassen sich in diesem Zusammenhang mit der booleschen Logik.
Durch den Einbau des Kontaktschalters in den Roboter und das Einbinden in ein selbstgeschriebenes

Programm kann die Bewegung des Roboters durch Umweltbedingungen beeinflusst werden.
Themen Altersgruppe Dauer
Boolescher Logik, Schalter und Taster, Wahrnehmung der 10-16 60 min

Umwelt, Sensoren

1. Die Schuler*innen kénnen die Funktion eines Kontaktschalters erklaren und erschlieen sich
den Nutzen zur Steuerung eines Roboters.

Kontaktschalter

2. Die Schiiler*innen kénnen den Kontaktschalter selbststandig an den Fahrroboter anbauen,
anschlieBen und die Konfiguration in der Programmierumgebung anpassen.

3. Die Schiiler*innen kénnen die Bedeutung von der Begriffe ,, Wahrheitswerte” und
,Vergleichsoperatoren” in der Booleschen Logik erklaren.

4. Die Schiiler*innen kdnnen den Kontaktschalter in ein selbsterstelltes Programm einbinden und
damit die Bewegung des Roboters steuern.

5. Die Schiiler*innen kénnen den Roboter nach einer Beriihrung automatisch stoppen oder die
Fahrrichtung andern lassen.

Aktivitaten Verbunden
mit Lernziel
5 min Einleitung 1,2,3
5 min Funktionsweise und Verwendung des Kontaktschalters; Einbau in den 1,2
Roboter.
10 min  Bearbeitung des Arbeitsblattes zur booleschen Logik. 2
10 min  Einbinden des Kontaktschalters in die Programmierung mit Hilfe des 3

‘wait until’ Befehls.

25 min  Selbststandiges Losen einer Programmieraufgabe zur Verwendung des 1,23
Kontaktschalters zur Richtungsanderung des Roboters.

5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen. 1,2,3

Materialien

PowerPoint Ubung 4

Arbeitsblatt “Boolesche Logik”

VEX IQ Super Kit

VEX 1Q Wettbewerbsfeld und Wiirfelset
Computer mit VEXcode Programmierumgebung

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 4

@ vexig.com « insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:

(@)
. . o
Boolesche Logik - Wahrheitswerte =1
Roboter miissen ganz exakt wissen, welche Entscheidung sie unter bestimmten Bedingungen treffen O
miissen. Daher geht eine Entscheidung immer auf eine Frage zuriick, die genau zwei i -
Antwortmoéglichkeiten hat: ja oder nein bzw. wahr oder falsch. 8
Q@
o]
: wahr oder falsch? ‘. Aussagen, die nur wahr oder falsch sein kénnen, nennt 8
Q — man boolesche Aussagen.
. Die Zustand bzw. Wert wahr-oder-falsch dieser Aussagen
nennt man Wahrheitswert.
U U

Hier zwei Beispiele, wie ein Roboter auf eine boolesche Aussage antwortet:

Boolesche Aussage Antwort

Der Himmel ist blau. .—W_a,l"y

Es schneit im Sommer. 00 .fﬁals_i-"

——

Boolesche Logik — Vergleichs- und Verkniipfungsoperatoren

Der Vergleich oder die Verkniipfung von
zwei Werten ist ein wesentlicher Grundsatz
in der booleschen Logik. Im nebenstehenden
Beispiel wird der Messwert des
Abstandssensors mit dem Wert 200
Vergleichsoperator verglichen. Der Vergleichsoperator ist...

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 4

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Aufgabe: Ordne jedem Symbol aus der Programmieroberfliche von VEXcode eine der unten
genannten Beschreibungen zu!

VEXcode Symbol Beschreibung VEXcode Symbol Beschreibung

groRer als

UND gleich

kleiner als ODER

NICHT

Ill

Welcher Zusammenhang besteht zwischen dem Vergleichsoperator ,,gleich” und dem , wait unti

Befehl, wie er in Aufgabe 3 verwendet wird?

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 4
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Ubung 5 — Touch LED

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung befassen sich die Schiiler*innen mit den Funktionen der Touch
LED und lernen in diesem Zusammenhang den Unterschied zwischen Sensoren und Aktoren. Durch
den Einbau der Touch LED in den Fahrroboter und das Einbinden in ein selbstgeschriebenes
Programm wird die mehrfarbige LED zur Richtungsanzeige verwendet.

Themen Altersgruppe Dauer

Sensoren und Aktoren, Sensortasten, LED 10-16 60 min

1. Die Schiiler*innen kénnen den Unterschied zwischen Sensoren und Aktoren erklaren und die
Komponenten des Bausatzes entsprechend zuordnen.

Touch LED

2. Die Schiiler*innen kénnen die Funktionsweise einer kapazitiven Sensortaste wiedergeben und
beurteilen, welche Materialien sich zum Beriihren eignen.

3. Die Schiiler*innen kdonnen die Touch LED in den Fahrroboter einbauen und anschlieRen.

4. Die Schiiler*innen kénnen mit verschiedenen Befehlen die Farbe der LED vorgeben.

5. Die Schiiler*innen kénnen selbststandig ein Programm erstellen, in dem sich durch Beriihren
der Sensortaste die Farbe der LED dndert.

Dauer |Aktivitaten Verbunden
mit Lernziel

5 min Einleitung 1,2,3,45

10 min  Funktionsweise und Verwendung Touch LED; Einbau in den Roboter. 1,23

10 min  Programmierung der LED Farben mit den Befehlen ‘set color’ 3,4

10 min  Erstellen eines einfachen Programms mit Hilfe der Befehle ‘wait until” 4,5

und ‘set color”.

20 min  Selbststandiges Losen einer Programmieraufgabe zur Verwendung der 4,5
Touch LED als Richtungsanzeige des Fahrroboters.

5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen. 1,2,3,45

PowerPoint Ubung 5

Arbeitsblatt “Verwendung der Touch LED”

VEX IQ Super Kit

VEX 1Q Wettbewerbsfeld und Wiirfelset
Computer mit VEXcode Programmierumgebung

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 5

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:

Aufgabe 1: Einbau der Touch LED

Befestige die Touch LED wie auf dem Bild mit vier 1x1 Stiften.

Verwende anschlieBend ein Sensorkabel in der passenden Lange, um die Touch
LED mit dem Robot Brain zu verbinden.

SchlielRe die Touch LED an Port 5 des Robot Brains an.

Vergiss nicht, die Touch-LED in die Roboter-Konfiguration in VEXcode
einzutragen!

Aufgabe 2: ‘set color’ Befehl zur Farbsteuerung

Erstelle folgendes Programm in VEXcode und lbertrage es auf den Roboter:

Verwendung der Touch LED

sel  TouchlEDS = colorfo red =

Aufgabe 3: Anderung der LED-Farbe durch Beriihren der Sensortaste

Schreibe ein Programm, bei dem durch wiederholtes Beriihren der Sensortaste nacheinander die LED in den
Farben Gelb, Blau, Rot und Griin leuchtet.
Verwende dazu die Befehle ‘set color’ und ‘wait until’.

Aufgabe 4: Richtungsanzeige

Baue das Wettbewerbsfeld mit den farbigen Wiirfel wie abgebildet auf '
und schreibe mit den Dir bekannten Befehlen ein Programm, bei dem der
Roboter den weil markierten Weg durch den Parcours fahrt. Der Roboter
soll jeweils nach dem Beriihren der Wiirfelbldcke seine Richtung dndern.
Durch unterschiedliche Farben der Touch LED soll ersichtlich sein, in
welche Richtung sich der Roboter gerade bewegt (links, rechts, vorwarts,
riickwarts).

N

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 5

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Ubung 6 — Abstandssensor

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung erlernen die Schiiler*innen die Funktionsweise des
Abstandssensors und befassen sich in diesem Zusammenhang mit moéglichen Abweichen von Soll zu
Istwerten. Durch den Einbau des Abstandssensors in den Fahrroboter und das Einbinden in ein
selbstgeschriebenes Programm wird eine beriihrungsfreie Fahrt durch ein Labyrinth erreicht.

Themen Altersgruppe Dauer

Schall, Schallwellen, Schallreflexion, Schallabsorption, Soll- und 10-16 60 min
Istwerte, Messtoleranzen

1. Die Schiiler*innen kénnen die Funktionsweise eines Ultraschall-Abstandssensors erklaren und
beurteilen, welche Gegenstande zur Abstandsmessung geeignet sind.

2. Die Schiler*innen kénnen den Abstandssensor in den Fahrroboter einbauen und anschlieRen.

3. Die Schiiler*innen kénnen den Abstandssensor in ein Programm einbinden.

4. Die Schiiler*innen kdnnen die Abweichungen zwischen Soll- und Istwerten in einem
Steuerungssystem analysieren und die Erkenntnisse in die Programmierung implementieren.

Aktivitaten Verbunden

mit Lernziel

5 min Einleitung 1,2,3,4

15 min  Funktionsweise und Verwendung Abstandssensor; Einbau in den Roboter 1, 2,3

15 min  Erstellen eines einfachen Programms zum experimentellen Analysieren 3,4
von Soll- und Istwerten und von EinflussgréBen auf den Abstandssensor.

20 min  Selbststandiges Losen einer Programmieraufgabe zur Verwendung des 3,4
Abstandssensors zum beriihrungsfreien Umfahren von Hindernissen.

5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen. 1,2,3,4

PowerPoint Ubung 6

Arbeitsblatt “Verwendung des Abstandssensors”

VEX IQ Super Kit

VEX 1Q Wettbewerbsfeld und Wiirfelset

Computer mit VEXcode 1Q Blocks Programmierumgebung

@ vexig.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 6
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Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:

Aufgabe 1: Einbau des Abstandssensors

Befestige den Abstandssensor wie auf dem Bild gezeigt. Der Aufbau
entspricht den Schritten 110 und 111 in der Montageanleitung.

Verwende anschlieRBend ein Sensorkabel in der passenden Lange, um den Abstandssensor mit Port 2 des
Robot Brains zu verbinden.

Vergiss nicht, den Abstandssensor in die Roboter-Konfiguration in VEXcode 1Q Blocks einzutragen!

Aufgabe 2: Abstand: Sollwert versus Istwert

1. Erstelle folgendes Programm und {ibertrage es auf den Roboter:

stop driving

2. Lass den Roboter dreimal auf einer ebenen Oberflache auf einen Gegenstand oder eine Wand zufahren und
miss jeweils den Abstand zum Gegenstand bzw. zur Wand. Trage das Ergebnis in die Tabelle unten ein und
berechne den Durchschnitt.

Verwendung des Abstandssensors

3. Wiederhole Schritte 1 und 2 jeweils mit den Sollwerten 25 cm und 35 cm.

Sollwert Istwert 1 Istwert 2 Istwert 3 Durchschnitt

15cm

25cm

35cm

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 6

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Aufgabe 3: Einfluss der Motorleistung

1. Erstelle folgendes Programm und libertrage es auf den Roboter:

drive forward «

set drive velocity to @ % v

2. Lass den Roboter dreimal auf einer ebenen Oberflache auf einen Gegenstand oder eine Wand zufahren und
miss jeweils den Abstand zum Gegenstand bzw. zur Wand. Trage das Ergebnis in die Tabelle unten ein und
berechne den Durchschnitt.

3. Wiederhole Schritte 1 und 2 jeweils mit den Motorleistungen 50 und 25.

Motorleistung Abstand 1 Abstand 2 Abstand 3 Durchschnitt
75

Verwendung des Abstandssensors

50

25

Was sind Deine Schlussfolgerungen aus den Aufgaben 2 und 3?

Aufgabe 4: Marsmission

Baue das Wettbewerbsfeld mit den farbigen Wiirfeln wie
abgebildet auf — die Wiirfel sind Felsbrocken auf dem Mars und
miissen umfahren werden!

Schreibe mit den Dir bekannten Befehlen ein Programm, bei dem
sich der Roboter durch den Parcours bewegt, ohne einen
Felsbrocken zu beriihren. Der Fahrroboter soll mindestens einmal

diagonal liber das Feld fahren.

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 6

@ vexiq.com - insite-education.de

Erstellt von: insite education GmbH
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Ubung 7 — Farbsensor

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung lernen die Schiiler*innen die Funktionen des VEX 1Q
Farbsensor-Moduls kennen. Dazu wird die Funktionsweise der drei integrierten Sensoren (RGB-
Farbsensor, Graustufen-Sensor, Infrarot-Ndaherungssensor) in Zusammenhang mit den verschiedenen
Mess-Modi erlautert. In zwei Aufgaben werden die verschiedenen EinflussgroBen auf die Farb-

Skala, Lichtfarbe, Farbtemperatur

Lernziele

1. Die Schiiler*innen kénnen die Funktionsweise der integrierten Sensoren (RGB-Farbsensor,
Graustufensensor, Infrarot-Naherungssensor) wiedergeben und differenzieren.

messung experimentell untersucht und ausgewertet. Als abschlieBende Aufgabe soll der Farbsensor B
genutzt werden, um den Fahrroboter automatisch in eine farbige Garage einparken zu lassen. 2
Themen Altersgruppe Dauer 3
Farbsensor, Graustufensensor, Infrarot-Naherungs-sensor, RGB- 10-16 60 min 'E
©
LL

2. Die Schiler*innen kénnen den Farbsensor in den Fahrroboter einbauen und anschlief3en.

3. Die Schiiler*innen kdonnen die verschiedenen Mess-Modi des Farbsensors erklaren und den
richtigen Modus fiir eine Programmieraufgabe auswahlen.

4. Die Schiiler*innen kdnnen mit einem selbst erstellten Programm Messwerte eines Farbsensors
auslesen und verarbeiten.

5. Die Schiiler*innen kénnen den Einfluss von Farbténen, Oberflaichen und Beleuchtung auf den
Messwert bestimmen.

Dauer Aktivitaten Verbunden

mit Lernziel

10 min  Einleitung & Funktionen des VEX IQ Farbsensor-Moduls 1,3

10 min  Einbau in den Roboter und Konfiguration in der Programmieroberfliche 1,2,3

20 min  Experimentelles Analysieren der verschiedenen EinflussgréBen auf die 3,4,5
Farbmessung
15 min  Selbststandiges Losen einer Programmieraufgabe zur Verwendung des 3,4,5

Farbsensors zum automatischen Einparken

5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen 1,2,3,4,5

PowerPoint Prisentation Ubung 7

Arbeitsblatt “Verwendung des Farbsensors”

VEX 1Q Super Kit

VEX 1Q Wettbewerbsfeld und Wiirfelset

Computer mit VEXcode 1Q Blocks Programmierumgebung
Beleuchtung mit unterschiedlicher Farbtemperatur

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 7
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Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:

Aufgabe 1: Einbau des Farbsensors

Befestige den Farbsensor am Fahrroboter mit vier 1x1 Verbindungs-stiften
wie auf dem Bild gezeigt.

Verwende anschlieRBend ein Sensoranschlusskabel in der passenden Lange,
um den Farbsensor mit Port 3 des Robot Brains zu verbinden.

Vergiss nicht, den Farbsensor in die Roboter-Konfiguration in VEXcode 1Q
Blocks einzutragen!

Aufgabe 2: Erkennen von Farben

1. Erstelle folgendes Programm in VEXcode 1Q Blocks und libertrage es auf den Roboter:

Verwendung des Farbsensors

sef  TouchLED4 = colorfo none -

et TouchLED4 = colorfo red =

2. Starte das Programm und halte drei Gegenstande mit unterschiedlichen Griinténen und verschiedenen
Oberflachen vor den Farbsensor.

3. Wiederhole Schritte 1 und 2 mit jeweils anderen Farben (griin, gelb, blau, ...).

Wie viele richtig

Farbe Versuch 1 Versuch 2 Versuch 3
erkannt?

red

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 7
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Aufgabe 3: Einfluss der Beleuchtung

1. Erstelle folgendes Programm und libertrage es auf den Roboter:

2. Starte das Programm und halte einen griinen Gegenstand jeweils bei Tageslicht, kalt-weier und warm-
weiller Beleuchtung vor den Farbsensor und notiere den Messwert auf der Anzeige des Robot Brains.
(Hinweis: der Farbwert ist der erste der beiden angezeigten Werte.)

3. Wiederhole Schritt 2 mit jeweils anderen Farben (rot, gelb, blau, ...).

Farbwert bei Farbwert bei Farbwert bei

Farb
arbe Tageslicht kalt-weier Beleuchtung warm-weiller Beleuchtung

grun

Verwendung des Farbsensors

Verwende folgende Farbskala, um den gemessenen Farbwert mit dem realen Farbwert zu vergleichen:

RGB-Skala 0 60 120 180 240 300 360
VEX IQ-Farbwert 0 42 85 127 170 212 255

Was sind Deine Schlussfolgerungen aus den Aufgaben 2 und 3?

Aufgabe 4: Automatisches Einparken

Baue auf dem Wettbewerbsfeld mit den farbigen Wiirfeln
drei farbige Garagen auf —der Fahrroboter muss darin
genigend Platz zum Einparken haben!

Schreibe mit den Dir bekannten Befehlen ein Programm,
sodass der Roboter zundchst an den Garagen vorbeifdhrt,
um dann in die griine Garage einzuparken.

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 7

@ vexiq.com - insite-education.de
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Ubung 8 — Gyrosensor

Unterrichtsinhalte: In dieser Ubung lernen die Schiiler*innen die Funktionen des VEX 1Q
Gyrosensors kennen. Dazu werden Aufbau und Funktionsweise des Sensors erldutert. In zwei
Aufgaben wird untersucht, wie genau der Sensor unter Einfluss der Drehgeschwindigkeit misst.
Darauf basierend kann eine Sollwertkorrektur fiir die abschlieBende Aufgabe vorgenommen werden.
Dabei soll der Gyrosensor genutzt werden, um den Fahrroboter selbststandig durch einen Zickzack-
Parcours fahren zu lassen.

Themen Altersgruppe Dauer

Gyrosensor, Drehpunkt, Drehgeschwindigkeit, Winkelmessung, 10-16 60 min
Sollwert, Istwert, Sollwertkorrektur

Lernziele

1. Die Schiiler*innen kénnen den Aufbau und die Funktionsweise des Gyrosensors erklaren.

2. Die Schiiler*innen kénnen den Gyrosensor in den Fahrroboter einbauen und anschliel3en.

3. Die Schiiler*innen kénnen Messwerte eines Gyrosensors auslesen und in den Programmablauf
einbinden.

4. Die Schiiler*innen kdnnen den Einfluss der Drehgeschwindigkeit auf den Messwert bestimmen
und eine Sollwertkorrektur durchfiihren.

Dauer |Aktivitaten Verbunden
mit Lernziel

5 min Einleitung Funktionen des VEX IQ Farbsensor-Moduls 1,2,3,4

10 min  Aufbau und Funktionsweise des VEX IQ Gyrosensors 1

5 min Einbau in den Roboter und Konfiguration in der Programmieroberfliche 2

20 min  Programmier- und Testaufgaben zur Drehwinkelmessung 3,4

15 min  Selbststandiges Programmieren zur Fahrt durch einen Zickzack-Parcours 3,4

5 min Reflexion der Ubung anhand offener Fragen 1,2,3,4

Materialien

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 8

PowerPoint Prisentation Ubung 8

Arbeitsblatt “Verwendung des Gyrosensors”

VEX 1Q Super Kit

VEX 1Q Wettbewerbsfeld und Wiirfelset

Computer mit VEXcode 1Q Blocks Programmierumgebung

@ vexiq.com - insite-education.de
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Name(n):

Lehrer/Klasse:

Datum:

Aufgabe 1: Einbau des Gyrosensors

Befestige den Gyrosensor am Fahrroboter mit vier 1x1 Verbindungs-stiften wie auf
dem Bild gezeigt.

Verwende anschlieend ein Sensoranschlusskabel in der passenden Linge, um den
Gyrosensor mit Port 4 des Robot Brains zu verbinden.

Vergiss nicht, den Gyrosensor in die Roboter-Konfiguration in VEXcode 1Q Blocks
einzutragen!

Fiir Aufgabe 2 und 3 bendétigst Du einen Zeiger, den Du wie O —

auf dem unteren Bild mit einem breiten Winkelverbinder 152 Verbindungestit CEfim
(2x1 mit Versatz) und einem 1x2 Verbindungsstift
aufbaust. e Casacir

Breiter Winkelverbinder
2x1 mit Versatz

228-2500-131 (4x)

Verwendung des Gyrosensors

Aufgabe 2: Einfluss der Geschwindigkeit auf den Drehwinkel

1. Erstelle folgendes Programm und Ubertrage es auf den Roboter:

stop driving

2. Lass das Programm dreimal durchlaufen und notiere jeweils den exakten Winkel, den sich der Fahrroboter
gedreht hat.

3. Wiederhole Schritte 1 und 2 mit den in der Tabelle angegebenen Motorleistungen.

Drehgeschwindigkeit Drehwinkel Drehwinkel Drehwinkel Drehwinkel
(Motorleistung) Versuch 1 Versuch 2 Versuch 3 Durchschnitt

50

40

30

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 8

@ vexiq.com - insite-education.de
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Aufgabe 3: Drehwinkel: Anderung des Sollwertes
1. Verwende das urspriingliche Programm aus Aufgabe 2.

2. Lass das Programm dreimal durchlaufen und notiere jeweils den exakten Winkel, den sich der Fahrroboter
gedreht hat.

3. Wiederhole Schritte 1 und 2 mit den in der Tabelle angegebenen Sollwerten.

Drehwinkel Istwert
Istwert 1 Istwert 2 Istwert 3 .
Sollwert Durchschnitt

90°

85°
80°

Welche Erkenntnisse kannst Du aus Aufgabe 2 und 3 fiir die Verwendung des Gyrosensors gewinnen?

Verwendung des Gyrosensors

Aufgabe 4: Rasenmaher Parcours

Menschen suchen immer nach Moglichkeiten,
zeitaufwandige Aufgaben abzugeben. Eine solche Aufgabe ist
auch das Mahen groRer Rasenflachen.

Baue fiir diese Aufgabe wie auf dem Bild ein Gitter aus neun
Wiirfel auf. Du musst nun unter Verwendung des
Gyrosensors und den Dir bekannten Befehlen ein Programm
schreiben, mit dem der Fahrroboter im Zickzack zwischen
den Wiurfeln hindurch fahrt, ohne diese zu berihren.

Das schnellste Team gewinnt den Wettbewerb. Fiir jede
Wiirfelberiihrung gibt es allerdings 15 Strafsekunden.

Kursprogramm Autonomes Fahren — Ubung 8

@ vexiq.com - insite-education.de
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