thymi@

Karten mit
Lehraktivitaten

Die Logik, die Beobachtungsgabe und die
wissenschaftliche Methode mit den Robotern und der DER LERNROBOTER FUR ALLE
ereignisbezogenen visuellen Programmierung entwickeln




thymi@

Diese «Karten mit Lehraktivitaten fir Schiler» wurden als Erganzung zu den Lehraktivitaten
geschaffen, die im Buch fir die Lehrkraft «Lehraktivitaten mit Thymio» beschrieben sind.

Hier finden Sie das Material fiir die Schiilerlnnen, um die im Buch fiir die Lehrkraft vorgeschlagenen
Tatigkeiten leichter durchfiihren zu kdnnen. Die Karten sind an der linken Seite gelocht und lassen sich
leicht stapeln. Sie sind aus dickem Karton und kdnnen ausgeschnitten werden.

Es empfiehlt sich, eine Schere, ein Cuttermesser, Klebeband und beidseitig klebendes Klebeband fir
die Masken bereitzuhalten, die am Thymio-Roboter anzubringen sind.

Bei einigen Aktivitaten muss ein Filzstift in das Durchgangsloch des Roboters gesteckt werden.

Zum Befestigen der Masken konnen LEGO®-Steine oder Klebeband benutzt werden. Es gibt auch
Karten mit den moglichen Lésungen der Aktivitaten unter Verwendung der ereignisbasierten
Programmiersprache VPL. Diese Ubungen kénnen auch mit der Programmiersprache Blockly oder mit
Scratch gel6st werden, aber wir ziehen in diesem Buch die visuelle Programmiersprache VPL wegen
ihrer Natdrlichkeit, Einfachheit und Leistungsstarke vor.

Ausserdem enthalt dieses Buch Aktivitaten, die vom Schweizer Projekt THOOL inspiriert sind.

Weitere Informationen zu den Aktivitaten, die zu diesem Projekt gehdren, finden Sie auf der Webseite




AKTIVITAT A-Q1

Was ist ein Roboter t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

god OCHREIBE AUF, WELCHE AUFGABEN DU EINEM ROBOTER UBERTRAGEN WURDEST.

GEFAHRLICH

WIEDERHOLT UNANGENEHM

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-02-P1

Zeichnen wir einen Roboter? t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

ool B BBl /- |CHINE HIER UNTEN DEINEN ROBOTER!

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-02-P2

Zeichnen wir einen Roboter? t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Bl BENUTZE DIESE LINIEN UND ZEICHNE EINEN ROBOTER

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-03

thymi@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Wie funktionieren Roboter?
fo ORDNE DIE ENTSPRECHENDEN BEGRIFFE ZU

ANLEITUNG
Ein Mensch benutzt..., wahrend ein Roboter ... fiir den gleichen Zweck benutzt.

Gehirn @ @ Réder
Ohr @ @ Mikroprozessor (CPU)
Mund @ @ N&herungssensor
Bein @ @ Lautsprecher
Hand mit Bleistift @ @ Loch mit Filzstift
Nahrung, Wasser @ @ Mikrofon
Auge @ @ Elektrische Batterie

Anmerkungen:

VOR- UND NACHNAME

DATUM




AKTIVITAT A-04

Selbstindige Entdeckung t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-05-P1

Farben und Verhaltensweisen t h y m I@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

.-W B -RON - FREUNDLICH BEOBACHTE UND BESCHREIBE WAS DER ROBOTER SPURT UND WAS ER TUT.

WAS SPURT ER?

WAS TUT ER?

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-05-P2

Farben und Verhaltensweisen t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

8 GELB-NEUGIERIG. BEOBACHTE UND BESCHREIBE WAS DERROBOTER SPURTUNDWAS ERTUT.

WAS SPURT ER?

WAS TUT ER?

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-05-P3

Farben und Verhaltensweisen t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

WAS SPURT ER?

WAS TUT ER?

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-05-P4

Farben und Verhaltensweisen t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

M VIOLETT - GEHORSAM. BEOBACHTE UND BESCHREIBE WAS DERROBOTER SPURTUNDWASERTUT.

WAS SPURT ER?

WAS TUT ER?

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-05-P5

Farben und Verhaltensweisen t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

8 HELLBLAU-ERFORSCHEND. BEOBACHTE UND BESCHREIBE WAS DERROBOTER SPURTUNDWASERTUT.

WAS SPURT ER?

WAS TUT ER?

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-05-P6

Farben und Verhaltensweisen t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

= BLAU - VORSICHTIG. BEOBACHTE UND BESCHREIBE WAS DER ROBOTER SPURT UNDWAS ERTUT.

WAS SPURT ER?

WAS TUT ER?

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-07-P1
Zeichnen mit den Verhaltensmustern von Thymio

[ I =R DIESE KARTE MITDERKARTE VON DER NACHFOLGENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN

VOR- UND NACHNAME




thymi@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

DIESE KARTE MITKLEBEBAND MIT DERKARTE VON DER VORHERGEHENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN

STOPPE DIE ZUM ZEICHNEN DES WORTES CIAO
AUFGEWENDETE ZEIT UND SCHREIBE SIE HIER AUF

DATUM




AKTIVITAT A-07-P2
Zeichnen mit den Verhaltensmustern von Thymio

[ YR DI=SE KARTE MIT DER KARTE VON DER NACHFOLGENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN

VOR- UND NACHNAME




thymi@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

DIESE KARTE MITKLEBEBAND MIT DERKARTE VON DER VORHERGEHENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN

STOPPE DIE ZUM ZEICHNEN DES WORTES CIAO
AUFGEWENDETE ZEIT UND SCHREIBE SIE HIER AUF

DATUM




AKTIVITAT A-07-P3
Zeichnen mit den Verhaltensmustern von Thymio

B8l DIESE KARTE MITDER KARTE VON DER NACHFOLGENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN

VOR- UND NACHNAME




thymi@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

DIESE KARTE MITKLEBEBAND MIT DERKARTE VON DER VORHERGEHENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN

STOPPE DIE ZUM ZEICHNEN DES WORTES CIAO
AUFGEWENDETE ZEIT UND SCHREIBE SIE HIER AUF

DATUM




AKTIVITAT A-08

Thymio Bastelvorlage t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

44:'4

MITEINER SCHERE AUSSCHNEIDEN UND AN DEN GESTRICHELTEN LINIEN UMBIEGEN




AKTIVITAT A-09

Thymio als Tourist t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

START

ZIEL

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-10-P1

Die anderen Roboter und die Roboter th m
in der ZUkunﬂ DERLERNROXRFURALLE©

kX

Sy

SCHNEIDE DIE KARTEN MITEINER SCHERE ODER EINEM CUTTERMESSER AUS




AKTIVITAT A-10-P2

Die anderen Roboter und die Roboter th m
in der Zukunft y @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

SCHNEIDE DIE KARTEN MITEINER SCHERE ODER EINEM CUTTERMESSER AUS




AKTIVITAT A-11-P1

Thymio der Baumeister t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

-— = = — —
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MITEINER SCHERE ODER EINEM CUTTERMESSER AUSSCHNEIDEN, DIE GESTRICHELTEN LASCHEN UMBIEGEN




AKTIVITAT A-11-P2 thy

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Thymio der Baumeister

©

—_— = = =

R S
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MITEINER SCHERE ODER EINEM CUTTERMESSER AUSSCHNEIDEN, DIE GESTRICHELTEN LASCHEN UMBIEGEN




AKTIVITAT A-11-P3 thym.o

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Thymio der Baumeister

MITEINER SCHERE ODER EINEM CUTTERMESSER AUSSCHNEIDEN, DIE GESTRICHELTEN LASCHEN UMBIEGEN




AKTIVITAT A-12
Thymio
Weihnachtsschlitten

ENTLANG DER GESTRICHELTEN LINIEN UMBIEGEN



N,
>£l.

ENTLANG DER GESTRICHELTEN LINIEN UMBIEGEN




ENTLANG DER GESTRICHELTEN LINIEN UMBIEGEN

“NY,
>,_Ol.



VERHALTEN

AKTIVITAT A-13
WENN Thymio ...

DANN macht Thymio... t h y m

°
DER LERNROBOTER FUR ALLED

WENN...

DANN...

GRUNERTHYMIO

Thymio etwas ca. 3 cm vor sich sieht, das sich
entfernt

Folgt Thymio ihm

GELBER THYMIO

Thymio etwas ca. 3 cm vor sich in der Mitte sieht

Zieht sich Thymio zurlck, bis er das Hindernis nicht mehr wahrnimmt,
dann fahrt er wieder vorwarts. Er beschreibt einen Kreis im Uhrzeigersinn,
auf seinem Rucken leuchten 3 orangefarbene LEDs rund um die Tasten.

ROTERTHYMIO

Thymio etwas vor sich erfasst

Zieht sich Thymio zurlck, bis er das Hindernis nicht mehr wahrnimmt,
dann bleibt er stehen.

BLAUER THYMIO

Ich einmal in die Hande klatsche

Andert Thymio die Richtung und fahrt nach rechts oder geradeaus. Die
orangefarbene LED in der Mitte leuchtet auf und zeigt an, dass er den
Befehl eines einzelnen Handeklatschens verstanden hat.

VIOLETTERTHYMIO

Ich die Nach-Rechts-Pfeiltaste driicke

Dreht sich Thymio im Uhrzeigersinn um sich selbst.

ROTERTHYMIO

Thymio etwas hinter sich erfasst

Flieht Thymio nach vorne, bis er das Hindernis hinter sich nicht mehr
wahrnimmt.

GRUNERTHYMIO

Thymio etwas ca. 2 cm vor sich sieht, das sich
nahert

Zieht sich Thymio zurtck.

GELBER THYMIO

Ich mehrmals die RUckwarts-Pfeiltaste dricke

Beginnt Thymio seine Vorwartsfahrt zu verlangsamen, halt an, beginnt
rdckwarts zu fahren mit einem ahnlichen Verhalten, wie sonst, wobei er
die Hindernisse mit den hinteren Sensoren vermeidet. Er beschreibt einen
Kreis im Uhrzeigersinn, wahrend die 3 orangefarbenen LEDs rund um die
Tasten auf seinem RUcken leuchten.

ROTERTHYMIO

Thymio hoch geworfen wird

Gibt Thymio Tone von sich und eine orangefarbene LED, die mit dem
Beschleunigungsmesser verbunden ist, leuchtet auf und zeigt den Schwerpunkt an.

ROTERTHYMIO

Ich irgendeine Pfeiltaste auf dem Rucken
drlcke

Passiert nichts, auBer dass eine rote LED neben der gedrlckten Taste
aufleuchtet.

GRUNERTHYMIO

Ich eine Hand hinter Thymio vorbei fUhre

Passiert nichts, auBBer dass eine rote LED neben den hinteren
Naherungssensoren aufleuchtet.

BLAUER THYMIO

Ich zweimal in die Hande klatsche

Setzt sich Thymio in Bewegung, wenn er stillgestanden hatte, oder bleibt
stehen, wenn er in Bewegung war. Es leuchten drei orangefarbene LEDs auf,
um anzuzeigen, dass er das zweimalige Handeklatschen verstanden hat.

BLAUER THYMIO

Thymio die Tischkante erreicht

Bleibt er stehen und leuchtet am unteren Teil rot auf.

BLAUER THYMIO

Ich dreimal in die Hande klatsche

Dreht sich Thymio, wobei das rechte Rad sein Drehpunkt ist. Leuchten
fanf orangefarbene LEDs auf, um anzuzeigen, dass er den Befehl des
dreimaligen Handeklatschens verstanden hat.

GRUNERTHYMIO

Ich irgendeine Pfeiltaste auf dem Rucken
drlcke

Passiert nichts, auBBer dass eine rote LED neben der gedrlckten Taste
aufleuchtet.

HELLBLAUER
THYMIO

Thymio sich auf einer geraden schwarzen Linie
befindet

Versucht Thymio, auf der schwarzen Linie zu bleiben und zeigt links eine
orangefarbene LED, wenn er den linken Rand der Linie erfasst, bzw. rechts
eine orangefarbene LED, wenn er den rechten Rand der schwarzen Linie
erfasst.

VIOLETTERTHYMIO

Ich die mittlere STOPP-Taste der Fernsteuerung
drticke

Wird Thymio gestoppt.

VIOLETTERTHYMIO

Ich die Taste GO der Fernsteuerung von Thymio
driicke

Tut Thymio gar nichts, auBBer dass die rote LED neben dem Infrarot Empfanger
aufleuchtet, um anzuzeigen, dass er das Infrarotsignal empfangen hat.

GRUNERTHYMIO

Ich die Vorwarts-Taste auf der Fernsteuerung
drticke

Passiert nichts, auBBer dass eine rote LED neben dem Sensor flr Befehle
Uber Infrarot aufleuchtet.

GRUNERTHYMIO

Zwei Thymio aufeinandertreffen

Beginnen sie mittels der Naherungssensoren zu kommmunizieren und
erzeugen eine Harmonie von Tonen und bunten Lichtern.

GELBERTHYMIO

Thymio die Tischkante erreicht

Halt er an und leuchtet im unteren Teil rot auf. Er beschreibt einen Kreis
im Uhrzeigersinn und 3 orangefarbene LEDs leuchten um die Tasten am
Rucken auf.

GELBER THYMIO

Wenn ich die Nach-Rechts- und Nach-Links-
Pfeiltaste am RuUcken des Thymio drlcke

Passiert nichts, auB3er dass eine rote LED neben der gedrlckten Taste
aufleuchtet.

VIOLETTERTHYMIO

Ich die Taste 8 der Fernsteuerung drlcke

Fahrt Thymio nach rGckwarts.

VIOLETTERTHYMIO

Ich die Taste 5 der Fernsteuerung drticke

Bleibt Thymio stehen.

VIOLETTERTHYMIO

Ich die Taste - der Fernsteuerung driicke

Dreht sich Thymio gegen den Uhrzeigersinn um sich selbst.

VIOLETTERTHYMIO

Ich die Taste + der Fernsteuerung drlcke

Dreht sich Thymio im Uhrzeigersinn um sich selbst




AKTIVITAT A-14

Thymio findet aus dem Labyrinth heraus th y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

LOSUNG VPL-PROGRAMM




AKTIVITAT A-15

Thymio Test t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

1. WELCHES VERHALTEN IST DAS BESTE, UM AUS EINEM LAYBYRINTH HERAUS ZU FINDEN?

\

"\

2. WELCHES VERHALTEN GESTATTET, DEN ROBOTER THYMIO MIT EINER FERNSTEUERUNG ZU STEUERN?

\

"

3. WELCHES VERHALTEN STELLE ICHEIN, UM EINER SCHWARZEN LINIE ZU FOLGEN?

\

"

4. WELCHES VERHALTEN STELLE ICHEIN, UM EINEN ZUGWAGGON ZU ERZEUGEN, DER EINEM ,LOKOMOTIVEN"-THYMIO FOLGT?

N\

%\

5. WELCHEN SENSOR BENUTZT THYMIO IM ROTEN PROGRAMM, UM ZU BEMERKEN, DASS ER VON OBEN HERAB FALLT?

\

"

6. WELCHE SENSOREN BENUTZTTHYMIO, UM ZU BEMERKEN, DASS ER DIE TISCHKANTE ERREICHT HAT?

\

"\

7.WO BEFINDET SICH DER LAUTSPRECHER DES ROBOTERS THYMIO?

\

"

8.WIE SCHAFFTTHYMIOES, SICHUM SICH SELBST ZU DREHEN?

\

"

9. WELCHE BEFEHLE MUSS ICH THYMIO IN DER BLAUEN VERHALTENSWEISE GEBEN, DAMIT ER DEN GROSSBUCHSTABEN P ZEICHNET?

\

\

10. WENN THYMIO AUF DAS VERHALTEN VIOLETT EINGESTELLT IST, WELCHE TASTEN DER FERNSTEUERUNG KANNST DU
BENUTZEN, DAMIT SICH DERROBOTER GEGEN DEN UHRZEIGERSINN UM SICH SELBST DREHT?

\

"

11. WAS SIND DIE AUFGABEN, DIE WIR DEN ROBOTERN ANVERTRAUEN?

\

"

12. KONNEN ROBOTER TRAUMEN? WARUM?

\

"\

13. WELCHE ANALOGIEN ZWISCHEN ROBOTERN UND MENSCHEN GIBTES?

N
\,

%\

14.WAS IST DER UNTERSCHIED ZWISCHEN EINEM ROBOTER WIE THYMIO UND EINEM MIXER? WORIN SIND SIE EINANDER
AHNLICHUND WORIN UNTERSCHEIDEN SIE SICH?

\

"

15. INWELCHEM MAXIMALEN ABSTAND KANN ICH THYMIO EINEN GEGENSTAND VOR IHM WAHRNEHMEN LASSEN?

\

"

16. KANN THYMIO DIE TONE HOREN? WENN JA, MIT WELCHEM SENSOR?

\

%\

17.INWELCHER FAHRTRICHTUNG KANN THYMIO DIE STEILSTEN STEIGUNGEN HOCH FAHREN?

\

"

18. WENN DIE SENSOREN ETWAS WAHRNEHMEN, LEUCHTEN NEBEN IHNEN LEDS AUF. WELCHE FARBE HABEN SIE?

\

"

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT A-15

Thymio Test t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

LOSUNGEN

1.GELB

2.VIOLETT

3.HELLBLAU

4.GRUN

5.BESCHLEUNIGUNGSMESSER

6.BODENSENSOREN

7.HINTER DEM LOCH FUR DENFILZSTIFT

8.ERGIBTEINEMMOTOR LEISTUNG IN EINE RICHTUNG UND DEM ANDEREN MOTOR EINE GLEICHE LEISTUNG IN
ENTGEGENGESETZTERRICHTUNG

9.2 SCHLAGE + EIN SCHLAG + ZWEI SCHLAGE + DREI SCHLAGE + ZWEI SCHLAGE + EIN SCHLAG + ZWEI SCHLAGE

10. DIETASTE - ODER DIE TASTE 4 ODER DIE NACH-LINKS-PFEILTASTE

11. DIEJENIGEN, DIE FUR DEN MENSCHEN UNANGENEHM, GEFAHRLICH, WIEDERHOLT UND MUHSAM, ODER UNMOGLICH SIND

12.NEIN - TRAUMEN IST EINE BESONDERE EIGENSCHAFT DES MENSCHLICHEN GEHIRNS, DIE NOCH WENIG ERFORSCHT UND
DAHER NICHT GEGENSTAND DER PROGRAMMIERUNG EINES ROBOTERS IST.

13. DIEROBOTER HABEN SENSOREN, UM DIE UMGEBUNG WIE DER MENSCH WAHRZUNEHMEN, SIE HABEN AKTUATOREN,

UM AUF DIE UMWELT EINWIRKEN ZU KONNEN WIE DER MENSCH, SIE KONNEN ENTSCHEIDUNGEN AUF BASIS DER
WAHRNEHMUNGEN DER SENSOREN TREFFEN, WOBEI SIE EINEN ELEKTRONISCHEN PROZESSOR BENUTZEN, UND SIE HABEN
EINE AUTONOME VERSORGUNGSQUELLE (BATTERIE)

14. DER MIXER HAT KEINE SENSOREN UND KEINE AUTONOME BATTERIE.

15.ETWA15 CM

16. ER NIMMT DIE TONE DURCH EIN MIKROFON WAHR.

17.INDEM ER VORWARTS HINAUFFAHRT.

18.ROTE LEDS, JENE BEI DEN NAHERUNGSSENSOREN LEUCHTEN PROPORTIONAL ZUM LICHT AUF, DAS VOM HINDERNIS VOR
DEM SENSOR REFLEKTIERT WIRD.

LOSUNG




AKTIVITAT A-16-P1

Wir entdecken Thymio t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Schraube - Schraube

Schraub
chradbe Schraube

Schraube Schraube




AKTIVITAT A-16-P2
Wir entdecken Thymio

thym'@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

EREEE

Flige passende
LEGO®-Steinchen ein

Flige passende
LEGO®-Steinchen ein

Flge passende
LEGQO®-Steinchen ein

Flge passende
LEGO®-Steinchen ein

Flige passende
LEGO®-Steinchen ein




AKTIVITAT A-16-P3

Wir entdecken Thymio EQOXR[BEIC@
EREEA

Stifthalterloch

Hinterer

5Kapazitive Tasten Naherungssensor

Mini-USB
Steckplatz

Riicksetzknopf
HEKSBLZENOP Zughaken

Steckplatz fir
MicroSD-Karte

Hinterer
Naherungssensor




AKTIVITAT A-16-P4

Wir entdecken Thymio t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Lautsprecher

Infrarotsensor fir
Fernsteuerung

Funkmodul

Vordere
Naherungssensoren
Untere
Naherungssensoren fur
Spurhaltung

und Tischende




AKTIVITAT A-16-P5

Wir entdecken Thymio t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Kapazitive Tasten

Beschleunigungsmesser

PCB - Printed Circuit
Board = Platine

Mikrofon

Batterie
Ladestan-

danzeige
g Prozessor

LED RGB LED RGB
(Rot, Griin, Blau) (Rot, Griin, Blau)




AKTIVITAT A-16-P6

Wir entdecken Thymio t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Lautsprecher

LEDRGB

LEDRGB

N~

WE
R Y
Infrarotempfanger ,Tl' -

Thermometer

Kapazitive Reset
Tasten

Bodensensoren Lichtfiihrung runde

orange LEDS

Bodensensoren




AKTIVITAT A-16-P7

Wir entdecken Thymio :&QOXR[BK@
ERESE

Motor

Wiederaufladbare Batterie
Li-Po, 3,7 V. 1'500 mAh




AKTIVITAT P-01

Wir programmieren Thymio: Entdeckung t h y m D

DER LERNROBOTER FUR ALLE

J SCHREIBE DIE NUMMER DES ETIKETTS IN DEN ENTSPRECHENDEN LEEREN PLATZ

57,0088 8

¢’
©

A3

m
B

ETIKETTEN:
(1) EREIGNISSE

(2) AKTIONEN

(3) NEUESPROGRAMM

(4) GESPEICHERTES PROGRAMM OFFNEN
(5) SPEICHERN

(&) MITNAMEN SPEICHERN

(7) LADEN UND AUSFUHREN

ROBOTER STOPPEN

(9) FORTGESCHRITTENERMODUS
INFORMATIONEN

(1) PROGRAMMIERBEREICH

(2) TEXTPROGRAMM

(13) BEREICHFUR MELDUNGEN

RUCKSETZEN

@ NOCHMALS DURCHFUHREN

VOR- UND NACHNAME

DATUM




AKTIVITAT P-02

Wir farben Thymio ein t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Subtraktive Primarfarben

Y = Yellow (Gelb)
M = Magenta

Y C=Zyan
K = Black (Schwarz)

Additive Primarfarben




AKTIVITAT P-03-P1

Wir bringen Thymio in Bewegung t h y m I@

DER LERNROBOTER FUR ALLE




AKTIVITAT P-03-Pi
Wir bringen Thymio in Bewegung

88 FUGE DIESE KARTE MIT DER VON DER NACHFOLGENDEN SEITE ZUSAMMEN




thymig

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FUGE DIESE KARTE MITKLEBEBAND MIT DER VON DER VORHERGEHENDEN SEITE ZUSAMMEN




AKTIVITAT P-04-P1

Morse-Code von Thymio

AI_

B
C
D
E -
F
G
H
I

thym'@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

c-W0n
I

<

WI__

X I § § -

Y I N N

Z I S e

B

&

I3 X |




AKTIVITAT P-04-P1

Morse-Code von Thymio

thym'@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

o] 2] e

JACHT

STUHL

PFERD

RATTE

POKAL

GABEL

TISCH

PAKET

SCHAF

BLUME

KATZE

PERLE

MITHILFE DER NACHFOLGENDEN SEITE 15 KARTEN AUSSCHNEIDEN, ZUSAMMENFUGEN UND LAMINIEREN




AKTIVITAT P-04-P1

Morse-Code von Thymio t h y m I:)

G2l

FALKE RATTE KRONE

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FEUER
PERLE TISCH

MITH\LFE DER VORHERGEHENDEN SEITE 15 KARTEN AUSSCHNEIDEN UND LAMINIEREN




AKTIVITAT P-05-P1
Thymio der Forscher

DIESE KARTE MIT DER KARTE VON DER NACHFOLGENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN




thymi@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

DIESE KARTE MIT KLEBEBAND MIT DER KARTE VON DER VORHERGEHENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN




AKTIVITAT P-05-P1
Thymio der Forscher

/ DIESE KARTE MIT DER KARTE VON DER NACHFOLGENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN




thymi@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

DIESE KARTE MIT KLEBEBAND MIT DER KARTE VON DER VORHERGEHENDEN SEITE ZUSAMMENFUGEN




AKTIVITAT P-06-P1

Fischschwarm :&Ql{ﬂk@

BB E B BB = o 1ERCINFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIEWEBSEITE THOOL CHKONSULTIEREN
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AKTIVITAT P-06-P2

Fischschwarm t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE
EBE

=. FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CHKONSULTIEREN




thymig

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CHKONSULTIEREN




AKTIVITAT P-07-P1

Der Hundewelpen-Roboter
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BENUTZE DAS CUTTERMESSER, UMDIE ZACKEN

DURCHZUSTECKEN

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband




AKTIVITAT P-08-P1

Das Krokodilspiel t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

SOLUTION




AKTIVITAT P-08-P2

Das Krokodilspiel t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

o Vo g

AUSSCHNEIDEN UND ENTLANG DER GESTRICHELTEN LINIE UMBIEGEN. LEGE THYMIO MIT DEM BAUCH NACH OBEN UND
BEFESTIGE DIE RADERMIT DOPPELSEITIGEM KLEBEBAND




AKTIVITAT P-09-P1

Die Braitenberg-Vehikel - Basic t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

THYMION WIRD ROT

Mnm
H!m
Hnm

WENN der Roboter KEINEN Gegenstand erfasst,
bewegt er sich vorwarts.

WENN der Roboter mit dem mittlgren Sensor einen
Gegenstand vor sich ERFASST, HALT ER AN und wird
obenROT.

1l
A
_

WENN ich den runden Knopf in der Mitte DRUCKE,
HALT der Roboter, wenn er in Bewegung ist, AN und
schaltet die Lichter aus.




AKTIVITAT P-09-P2

Die Braitenberg-Vehikel - Basic t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

UNENTSCHLOSSEN
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WENN der Roboter KEINEN Gegenstand vor sich
erfasst, BEWEGT er sich vorwarts.

WENN er einen Gggenstand vor sich ERFASST,
WEICHT ER ZURUCK.
In einem bestimmten Abstand wackelt der Roboter,

das heisst, er bewegt sich inrascher Abfolge VOR
und ZURUCK.

W_I_ENN ich denrunden Knopf in der Mitte DRUCKE,
HALT der Roboter, wenn er in Bewegung ist, AN und
SCHALTET die Lichter AUS.
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AKTIVITAT P-09-P3

Die Braitenberg-Vehikel - Basic t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

-
=
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WENN der mittlere Sensor des Roboters einen Gegenstand
erfasst, bewegt sich der Roboter vorwarts.

22’

LY

WENN der rechte Sensor einen Gegenstand erfasst,
(aber nicht der mittlere), dreht sich der Roboter nach rechts.

I
o4

WENN der linke Sensor einen Gegenstand erfasst, (aber nicht
der mittlere), dreht sich der Roboter nach links.

WENN ICH den runden Knopf in der Mitte DRUCKE,
HALT der Roboter, wenn er in Bewegung ist, an und schaltet die
Lichteraus.




AKTIVITAT P-09-P4

Die Braitenberg-Vehikel - Basic t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

WENN der Roboter KEINEN Gegenstand zu seiner
Linken ERFASST, SCHALTET er den RECHTEN Motor
‘ EIN und den linken aus.

WENN der Roboter EINEN Gegenstand zu seiner
Linken ERFASST, SCHALTET er den LINKEN Motor
unddenrechten aus.

Der Roboter sollte einer Mauer zu seiner Linken
folgen.




AKTIVITAT P-09-P5

Die Braitenberg-Vehikel - Basic t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE
EIBNE] verinGsTiGT

g
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WENN der Roboter LINKS einen Gegenstand
ERFASST, SCHALTET der Roboter den RECHTEN
Motor EIN.

dd

LL

WENN der Roboter RECHTS einen Gegenstand
ERFASST, SCHALTET der Roboter den Linken Motor
EIN.

WENN der Roboter LINKS KEINEN Gegenstand
ERFASST, SCHALTET der Roboter den LINKEN
Motor EIN.

WENN der Roboter RECHTS KEINEN Gegenstand
ERFASST, SCHALTET der Roboter den RECHTEN
Motor EIN.

Jdd L§




AKTIVITAT P-09-P6

Die Braitenberg-Vehikel - Basic t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

VORSICHT

T
)

Wenn sich dem Roboter ein Gegenstand von hinten
nahert, flichtet der Roboter, bis er sich ausserhalb
‘ des Gefahrenbereichs befindet.
*» 0O
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AKTIVITAT P-10-P1

Der Hase und der Fuchs

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband




Beidseitiges Beidseitiges
Klebeband Klebeband

Beidseitiges Beidseitiges
Klebeband Klebeband

Der Hase und der Fuchs

AKTIVITAT P-10-P2




AKTIVITAT P-11-P1

Gefahrliche Flucht t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

S B B =1 TERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIEWEBSEITE THOOL CHKONSULTIEREN
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SOLUTION




AKTIVITAT P-11-P2

Gefahrliche Flucht t h y m I@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

MASKE HAFTLING




AKTIVITAT P-11-P3

Gefahrliche Flucht t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL. CHKONSULTIEREN

MASKE GEFANGNISWARTER




AKTIVITAT P-12-P1

Wenn man Hunger hat, schmeckt alles! th y m@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN

SCHNEIDE DIE KARTEN AUS







AKTIVITAT P-13-P1

Thymio, der Salamander t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN

VERWENDEN SIE DIESE MASKE AUCH FUR DIE AKTIVITAT P-12.
VERWENDEN SIE DIE 9 REGISTERKARTEN AUF DEN FOLGENDEN SEITEN, UM EINPUZZLE MIT DEM PFAD
DES SALAMANDERS AUS 18 RECHTECKEN ZU ERSTELLEN.

SCHNEIDE DIE MASKE AUS































AKTIVITAT P-14-P1

Thymio der programmierte Baumeister t h y m I@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

...... FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN

SCHNEIDE DIE MASKE UND DEN GREIFER AUS




AKTIVITAT P-14-P2

Thymio der programmierte Baumeister t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

= 1 FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN




AKTIVITAT P-14-P3 thym.@

Thymio der programmierte Baumeister
DER LERNROBOTER FUR ALLE

FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN




AKTIVITAT P-14-P4

Thymio der programmierte Baumeister t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

: \ FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN




AKTIVITAT P-14-P5

Thymio der programmierte Baumeister t h y m I@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

...... FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN
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AKTIVITAT P-16-P1

Uberpriifun

mit

PL Basic

g der Programmierung

thym

DER LERNROBOTER FUR ALLE

©

el BESCHREIBE DAS VERHALTEN, DAS VON DEN VPL-PROGRAMMEN ANGEGEBEN WIRD
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VOR- UND NACHNAME

DATUM




AKTIVITAT P-16-P1

mit VPL Basic

Uber riifung der Programmierung

thym

DER LERNROBOTER FUR ALLE

©

el BESCHREIBE DAS VERHALTEN, DAS VON DEN VPL-PROGRAMMEN ANGEGEBEN WIRD
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VOR- UND NACHNAME

DATUM




AKTIVITAT P-17-P1

Projektanalogien :&QL{B}:@
Ol @

Denke nach, welche andere Erfindung der technischen Lésung dhnlich ist,
die von Thymio verwendet wird

2 unabhdngige
Rader und ein
vorderer

Auflagepunkt

Hinterer Haken

Durchgangsloch

Kapazitive
Tasten

Vordere und hintere
N&herungssensoren

Mikrofon und
Lautsprecher

Bodensensoren

Aufladbare
Batterie

Temperatursensor

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT P-17-P2

Projektanalogien :[ERQOXREIJ}:@
=]

Denke nach, welche andere Erfindung der technischen Lésung dhnlich ist,
die von Thymio verwendet wird; und schreibe sie in die Spalte hier unten

Rollstuhl

Auto mit Zug-
haken

Linienmarkie-
rungsmaschine
fir ein Fussball-
feld

Bildschirm
Smart-
phone-Touch-
screen

Hintere
Sensorenander
Stossstange
eines Autos

Mikrofon

und Lautspre-
cher

einer Box

fir Karaoke

Staubsauger-
roboter am Rand
einer Stufe

Wiederauflad-
bare
Batterie

Digitalthermo-
meter

VOR- UND NACHNAME DATUM




AKTIVITAT P-20-P1

Ripp deckt seine Karten auf th y ml@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

8 FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL CHKONSULTIEREN

w / \ = 100 Meter =25 mm

S

AUTILISER POUR TRACERLES TROIS PARCOURS EN SUIVANT LES INDICES




AKTIVITAT P-20-P2

Ripp deckt seine Karten auf th y m@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FUR WEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN

— 3

«Von der Biiste aus habe ich
mich nach Osten gewendét und
bin 100 m gemcfeaus gegangen.
Dann bin ich 200 Meter nach
Stiden ge(aufen und habe mich
dann wieder nach
Osten gewenoﬂet. Nach 200 m
bin ich weitere 200 m nach
Norden gegangen.
Und genau hier l{ilﬁe ich
meinen faﬁe(ﬁgﬁen Schatz
e

vergm n.>»

«Von der Biiste aus, ging
ich 300 m nach Siiden und
wandte mich nach nach Osten.
Von dort aus ging ich weitere
200 m geradeaus, 200 m nach
Norden und dann 100 m nach
Osten. Ich wandte mich nach
Norden und vergruﬁ meinen
faﬁe[ﬁaﬁen Schatz 100 Meter

von dort entfemt.»

£l

— 3

«Von der Biiste aus bin ich 100 ]

Meter nach Stiden gegangen
und habe mich dann nach links
gewencfet. An diesem Punkt
habe ich mich in Qlicﬁtung
Osten Beﬁmoﬁm. Ich habe mich
entschieden, 200 m gemcfeaus
Zu geﬁen und dann nach Stiden {
aﬁzuﬁiegen. Ich bin 200 Meter in
diese ‘Ricﬁtung ge[aufen. Danach
bin ich 100 m gemdéaus in
’Ricﬁtung Osten weiter gegangen
und anschliessend 100 m nach
Stiden. Ich habe mich entschieden,
meinen Schatz dort zu verstecken.»

Der Alte Ripp hat drei Hinweise hinterlassen, welche die Lage seines Schatzes angeben. Zeichnet die Lage des Schatzes
mithilfe des Roboters ein. Wenn er in allen drei Fallen am gleichen Punkt ankommt, habt ihr den Schatz gefunden!

HINWEISE




AKTIVITAT P-20-P3 thym.@

Ripp deckt seine Karten auf

DER LERNROBOTER FUR ALLE

? FUR WEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CH KONSULTIEREN

0 e w/\E1OOMeter=25mm
%

LOSUNG




AKTIVITAT P-20-P4

Ripp deckt seine Karten auf th y m@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

- . FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CHKONSULTIEREN

FOEE

WENN die RECHTE Pfeiltaste gedriickt wird,
wendet sich Thymio von Norden nach Osten.

WENN die LINKE Pfeiltaste gedriickt wird,
wendet sich Thymio von Norden nach Westen. N
WENN die Pfeiltaste NACH VORNE gedriickt wird,
bewegt sich Thymio 100 Meter nach vorwarts. A
- —

wdo b e

i

S

100 Meter =25 mm

PROGRAMMIERE THYMIO FUR DIE AUSFUHRUNG DER BEFEHLE UND UBERPRUFE DIE GENAUIGKEIT AUF DIESER KARTE.




AKTIVITAT P-20-P5

Ripp deckt seine Karten auf th y m I@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

FUR WEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CHKONSULTIEREN

SCHNEIDE DIE MASKE AUS




AKTIVITAT P-21

Timer tth@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

] BN DER TANZENDE ROBOTER
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LOSUNG - VPL-PROGRAMM FORTGESCHRITTENE




AKTIVITAT P-22-P1

Thymio passt sich an th y m@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

) FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL. CHKONSULTIEREN
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LOSUNG - VPL-PROGRAMM FORTGESCHRITTENE













AKTIVITAT P-23
Zihlen mit Thymio

thym

DER LERNROBOTER FUR ALLE

©

EIREE

1o B9 B9 B9 B9 B9 B

LOSUNG - VPL-PROGRAMM FORTGESCHRITTENE




AKTIVITAT P-25

Strichcode-Lesegerit t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE
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LOSUNG - VPL-PROGRAMM FORTGESCHRITTENE




AKTIVITAT P-26-P1 thym.@

Achtung Abfall

¥ FURWEITERE INFORMATIONEN ZU DIESER AKTIVITAT DIE WEBSEITE THOOL.CHKONSULTIEREN

DER LERNROBOTER FUR ALLE

HAUSMULL

PAPIER UND

STOFFE

SCHNEIDE DIE KARTEN AUS. BENUTZE DIE KARTEN UND DIE MASKE DER NACHSTEN VIER SEITEN.













SCHNEIDE DIE MASKE AUS.

BENUTZE DEN LANGEN BLAUEN STREIFEN, UM DIE MASKE MIT DEM SCHNURRBART
UND DER TRILLERPFEIFE AM KORPER VON THYMIO ZU BEFESTIGEN. LASSE ETWA 1
MMFREI ZUM EINSTECKEN DER STRICHCODE-KARTEN

ZWISCHENDEN SENSOREN DES ROBOTERS UND DER MASKE

MITDEM SCHNURRBART UND DER TRILLERPFEIE UND BASTLE EIN
STRICHCODE-LESEGERAT




AKTIVITAT P-27

Thymio macht ein Zimmer sauber th y m@

DER LERNROBOTER FUR ALLE

Programmiere mit dem Timer und den Status eine Strategie,
um ein Zimmer sauber zu machen, das durch eine grofe
Schachtel dargestellt wird. Verstreue etwas Puder und
bringe einen Lappen mit einem Bindfaden am Thymio an und
befestige ihn am mittleren Loch oder am Zughaken. Oder
erfinde du einen Besen fiir den Thymio. e

LOSUNG - VPL-PROGRAMM FORTGESCHRITTENE




AKTIVITAT P-28

Thymio als Tachometer t h y m @

DER LERNROBOTER FUR ALLE
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LOSUNG - VPL-PROGRAMM FORTGESCHRITTENE




AKTIVITAT P-29-P1

Die Braitenberg-Vehikel - Fortgeschritten t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

S E] nartnickic
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Der Roboter bewegt sich vorwdrts, bis er einen Gegenstand
erfasst. Dann bewegt er sich eine Sekunde lang nach riickwarts
und nimmt dann die Bewegung nach vorwarts wieder auf.
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AKTIVITAT P-29-P2

Die Braitenberg-Vehikel - Fortgeschritten t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE
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Der Roboter durchlauft vier Zustande, wenn er berhrt wird: ;

er bewegt sich vorwdrts, dreht sich nach links, dreht sich nach
rechts, bewegt sich nach riickwarts.
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AKTIVITAT P-29-P3 g
Die Braitenberg-Vehikel - Fortgeschritten t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

BIE] HecmiscH

Die obere Leuchte blinkt rot.
Ratschlag: Den Ereignisblock Naherungssensor benutzen, wobei alle Sensoren ,grau” sind. Nun den Ereignisblock Schalter

am Platz des Ereignisblocks Naherungssensor benutzen. Gibt es einen Unterschied im Verhalten des Roboters? Wenn ja,
was sind die Ursachen dafiir?




AKTIVITAT P-29-P4 .
Die Braitenberg-Vehikel - Fortgeschritten t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

THYMIO ALS BEOBACHTER

Der Roboter wird hellgriin, wenn der
rechte Sensor einen Gegenstand erfasst.
Der Roboter wird rot, wenn der linke
Sensor einen Gegenstand erfasst. Sobald
ein Licht aufleuchtet, drei Sekunden vor
dem Ausschalten warten; Wéhrend dieses
Zeitraums andert sich das Licht nicht, egal,
was erfasst wird.




AKTIVITAT P-29-P5

Die Braitenberg-Vehikel - Fortgeschritten t h y M @

DER LERNROBOTER FUR ALLE

JE] versissen
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WENN der Roboter KEINEN Gegenstand vor sich
erfasst, BEWEGT er sich vorwarts.

WENN der Roboter auf ein Hindernis stdsst, weicht
er eine Sekunde lang zuriick und nimmt dann die

Vorwartsbewegung
wieder auf. >




Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband

Beidseitiges
Klebeband
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