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SCHULERARBEITSBLATT 1

ROBOTERSTEUERUNG

Das Steuern und Regeln von automatisierten Maschinen gehért heute zum Industrieberufsalltag. Oft sind es Roboter, die schwierige
oder sich standig wiederholende Aufgabenschritte durchfihren. Diese Roboter missen jedoch programmiert werden, um ihre Aufga-
ben auszufuhren. Im folgenden Arbeitsblatt wirst du dich mit der Programmierung des virtuellen Roboters Roberta beschaftigen. Ro-
berta verwendet die Programmiersprache NEPO. Sie funktioniert wie ein Puzzlespiel, bei dem mehrere Programmierbausteine zu ei-
nem Programmcode aneinandergereiht werden.

AUFGABEN » Basisaufgabe  » Bonusaufgabe

MATERIAL GRUNDLAGEN DER AUTOMATISIERUNG

Name des

1. GRUNDLAGEN DER

AUTOMATISIERUNG

» Finde drei automatisch funktionie- Taschenrechner

rende Gerate aus deinem Alltag und

ordne sie nach dem EVA(S)-Prinzip ein.
Beachte, dass nicht jedes Gerat Uber
einen Speicher verfugt! Eingabe Tasten

> Vergleiche deine Ergebnisse mit dei-
nen Mitschiilern und diskutiert, ob sich Computerchips
eure Antworten in den einzelnen Kate- Verarbeitung im Taschen-
gorien weiter nach dem EVA(S)-Prinzip rechner
aufteilen lassen.

» Nicht nur Maschinen und technische R Bildschirm
Gerédte lassen sich im EVA(S)-Prinzip

aufschltsseln, auch Denkprozesse und
Ablaufe im menschlichen Korper kon-
nen danach untersucht werden. Finde
mindestens zwei Datenverarbeitungs-
prozesse, die du heute bereits mit
deinem Korper durchgefuhrt hast,
und ordne sie in die Maske des
EVA(S)-Prinzips ein (siehe Beispiel
Taschenrechner).

Gerits

RAM- und ROM-

Speicher

Speichermodule
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2. MIKROCOMPUTER
CALLIOPE MINI

Die hier gezeigte Platine ist ein vollstan-
diger Computer nach dem EVA(S)-Prinzip,
sie heiRt Calliope Mini.

» Informiere dich im Internet tiber Calliope
Mini und notiere deine Ergebnisse:

- Welche Bausteine befinden sich auf
der Platine?

. Uber welche Sensoren verfuigt Cal-
liope Mini?

- Welche Mdoglichkeiten zur Ausgabe
besitzt dieser Mikrocomputer?

- Mit welcher Programmiersprache wird
Calliope programmiert?

3. DEIN ERSTES PROGRAMM

Uber me-vermitteln.de/automatisierung-
simulation findest du einen Link zum
Open Roberta Lab. Besuche die Internet-
seite und wahle dort die Option ,Open Ro-
berta Sim*“ aus. Du kannst die Seite wahlwei-
se auf dem Smartphone, dem Tablet oder
dem Computer aufrufen.

» Mache dich mit der Internetseite ver-
traut. Klicke dazu auf die stilisierte
Glihlampe in der oberen Leiste auf der
Internetseite und wahle den Punkt ,,Pro-
grammieren mit NEPO* aus. Lies dir die
Anleitung aufmerksam durch.

» Programmiere das hier gezeigte Pro-
gramm nach. Es soll den Roboter
20 cm mit einer Geschwindigkeit von
30 vorwartsfahren lassen.
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Wechsle Uber den letzten MenUpunkt in
die Umgebung ,Zeichnen Umgebung®
Nun wird die Fahrspur des Roboters auf-
gezeichnet, und du kannst dein Ergebnis
besser kontrollieren.

> Baue das rechts gezeigte Programm
nach. Welche geometrische Form fahrt
der Roboter ab?

» Ordne den Bausteinen des Programm-
codes (bezeichnet mit den Buchstaben
A-D) die richtige Beschreibung (be-
zeichnet mit den Zahlen 1-4) zu.

» Andere die Werte im Programmcode
nun so, dass der Roboter ein Dreieck/
ein Sechseck zeichnet.

» Andere den Programmcode so, dass
der Roboter die Strecke nur genau ein-
mal abfahrt.

5. MESSEN UND REGELN MIT

SENSOREN

Roberta verfugt Uber mehrere Senso-
ren. Darunter befindet sich auch ein
Farbsensor, mit dem Roberta verschie-
dene Farben unterscheiden und so auf
Bodeneinfarbungen reagieren kann.

» Wahle die Umgebung ,Einfache Um-
gebung® aus (siehe rechts) und baue
die Programmierung nach. Das Ziel ist,
dass der Roboter auf die gelbe Flache
fahrt und dort mehrere Pirouetten (krei-
sende Bewegungen) durchfiihrt, ohne
die gelbe Flache zu verlassen.

» Programmiere den Roboter nun so,
dass er zwischen den Farben Gelb
und Griin pendelt. Dabei soll der Ro-
boter per Farberkennung die Drehung
einleiten.

Fahre Tempo

Strecke cm

Drehe Tempo
Grad

Dieser Codeblock lasst den Roboter unendlich oft den Programmcode wieder-
1 , )
holen, der innerhalb der ,mache®-Klammer steht.

2 Dieser Codeblock startet das Programm.
3 Dieser Codeblock dreht den Roboter mit der Geschwindigkeit 30 um 90 Grad.

a4 Dieser Codeblock ldsst den Roboter mit der Geschwindigkeit 30 genau 20 cm
vorwadrtsfahren.

MATERIAL MESSEN UND REGELN MIT SENSOREN

Drehe Tempo
Grad

Fahre Tempo
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6. STEUERUNG - PROGRAMMIE- MATERIAL STEUERUNG — PROGRAMMIERUNG EINER FAHRSTRECKE

RUNG EINER FAHRSTRECKE

» Wahle die Umgebung ,Roberta Umge-
bung“ aus (siehe rechts). Programmiere ‘{:3]

den Roboter so, dass er von der obe-
ren linken Ecke aus auf den oberen
Parkplatz fahrt, ohne die Strale zu ver-
lassen. Nutze alle Programmierschrit-
te, die du in den vorherigen Aufgaben
gelernt hast.
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