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Ruckblick und Fragen .

Haben Sie Fragen?

Wie fuhlen Sie sich nach der Erprobung der ersten beiden Roboter?

Wie ist die Stimmung?

Wie entwickeln sich die kollaborativen Arbeitsbereiche?
Erfahrungsreflexion,
Einordnung der Roboter in die ,low floor — wide walls — high ceiling”

Glossar, Ableitung von Unterrichtsideen
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Kurzprasentation des Roboters ‘ 1’_%1 e8¢ . _
- A
Der Thymio . @

Der Thymio ist als Einzelroboter, aber auch in Klassensatzen zu 6er- oder 10er-Boxen erhaltlich.
Zur Programmiubertragung zwischen PC und Thymio wird dieser per USB verbunden.
Der Roboter ist auch in einer WLAN-Variante verfiigbar, die jedoch deutlich teurer ist, Praxisberichte

geben zudem an, dass die WLAN-Variante im Klasseneinsatz eher stéranfdllig sei.

Foto: CC-BY | Raphael Fehrmann
www.wwu.de/Lernroboter
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio

Bildverweis:

Grafik zur Struktur des Roboters:

mobsya, thymioll-sensor-actuator-color-de, BY-SA 3.0
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Der Thymio * o =

Der Thymio

( verfugt Uber voreingestellte ,Verhaltensweisen®, sodass die Sensorik und die Befehlsausfihrung \
der Aktoren direkt erprobt werden kénnen
(bspw. ,,freundliches” Verhalten, finf Infrarotsensoren reagieren auf einen Gegenstand,

J

Thymio folge diesem, sobald er sich bewegt)

\_

= und kann mittels verschiedener Software tber visuelle Blécke und lber die Eingabe von Quelltext

programmiert werden.

® Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
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Der Thymio o ao =

Ein- und Ausschalten durch Driicken des mittleren, runden Knopfes fir 3 Sekunden
(Das Ausschalten erfolgt aus einer Fahrsituation heraus!)
" 6 bereitstehende Verhaltensmuster
(computer-/programmieroberflachenfreie Verwendung)
= Wechsel der Verhaltensmuster durch Pfeiltasten-Druck,

= Aktivierung und Deaktivierung des Verhaltensmusters tber die mittlere, runde Taste (,,0k“)

Bitte achten Sie darauf, dass der Thymio nicht vom Tisch fallt!

In einzelnen Modi (bspw. ,neugierig” (gelb)) stoppt der Thymio vor Tischkanten

— dies gilt aber nicht fiir all di!
Ies gilt aber nicht fur alle Modi!
@ ® Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio — Verhaltensmuster

@ Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
oY unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.

heugierig

Farbgebung: @

gelb

aufmerksam

Farbgebung:
blau

gehorsam

Farbgebung:
lila

Foto: CC-BY | Raphael Fehrmann
www.wwu.de/Lernroboter
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio

QQ

Kurzvideo: Zeichnen mit dem Thymio

https://www.uni-muenster.de/Lernroboter/video/#thhse

(Min. 00:28-00:53)

Video: CC-BY | Raphael Fehrmann
www.wwu.de/Lernroboter
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio — Verhaltensmuster

aufmerksam

#,
Farbgebung: w
blau

heugierig

Farbgebung: @

gelb

gehorsam

Farbgebung:
lila

® Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann un jorst Zeinz Ist lizenzier
By unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.

Materialien zur Erprobung in Stationsarbeit sowie eine
Videoeinfuhrung finden Sie hinter hinterlegt:

https://www.uni-muenster.de/Lernroboter/video/#thymio

Foto: CC-BY | Raphael Fehrmann
www.wwu.de/Lernroboter

-
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Kurzprasentation des Roboters ‘ y_m

Der Thymio — Verhaltensmuster o* o

Verwendung der fiinf vorderen Infrarotsensoren

Der Thymio folgt einer Hand bzw. einem Gegenstand.
Nahert sich die Hand bzw. der Gegenstand dem Thymio von
vorne an, fahrt der Thymio langsam rickwarts.

Verwendung der fiinf vorderen sowie der zwei hinteren
Infrarotsensoren

Der Thymio ist scheu. Nahert sich bspw. eine Hand von vorne,
weicht der Roboter deutlich zuruck; nahert sich eine Hand von
hinten, fahrt der Roboter schnell nach vorn.

. . Verwendung aller Infrarotsensoren / 5 vorne, 2 hinten, 2 unten
neugierig

Der Thymio erkundet eigenstandig seine Umgebung. Er
Farbgebung: @ vermeidet Hindernisse sowie Kollisionen und stoppt automatisch

gelb am Tischrand oder dann, wenn die Unterlage schwarz gefarbt ist.

12
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Kurzprasentation des Roboters ‘
Der Thymio — Verhaltensmuster .

Verwendung des dreiachsigen Beschleunigungsmessers (der
zudem Erschiitterungen und Schwerkraftverhiltnisse erfasst)
sowie des Mikrofons

Der Thymio blinkt und bewegt sich je nach Anzahl der erkannten
aufmerksam . Klatschtone bzw. Beriihrungen.

Farbgebung: w e 1xKlatschen: Wechsel zw. Drehen / Geradeausfahren
blau e 2x Klatschen: Losfahren und Anhalten
e 2x Tippen auf die Flachen (re. bzw. li. vom Stiftehalter):

Losfahren und Anhalten
e 1x Tippen: Wechsel zw. Drehen / Geradeausfahren

Verwendung der zwei Bodensensoren
Der Thymio folgt einer schwarzen Linie auf dem Boden.
Die Spur sollte mindestens 3 cm breit sein.

Verwendung der Steuerungs- und Navigationstasten
Der Thymio reagiert auf Tastenbefehle und die Fernbedienung.
Bei mehrmaligem Betatigen der Tasten beschleunigt oder
Farbgebung: verlangsamt der Thymio seine Fahrtgeschwindigkeit.

lila Tempo und Richtung konnen zur Kurvensteuerung gleichzeitig
verandert werden.

gehorsam
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio

v X RO

= Bilden Sie Kleingruppen (max. 9 Gruppen).

= Erproben Sie die Verhaltensweisen des
Thymios!

= Sie haben 10 Minuten Zeit!

Materialien zur Erprobung in Stationsarbeit sowie eine
Videoeinfiihrung finden Sie hinter hinterlegt:

https://www.uni-muenster.de/Lernroboter/video/#thymio

@ ® Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
By unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.

Sie benotigen pro Gruppe...

einen Thymio
eine Karte ,,Bestandteile des Thymios“
eine Karte ,Verhaltensmuster”

einen Satz Fahrlinien (5 Blatt)

Sofern Sie zur Erprobung der anderen
Verhaltensmuster Gegenstande bendtigen (z. B. fir
die Umgebungserkundung / Legen eines Parcours),

nutzen Sie bitte eigene (Etuis, Hande,...).

14
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio — Verhaltensmuster

Intensitat der Aktoren verandern

aufmerksam

A\ P
L
Farbgebung: w
blau

Die Intensitat der Ausfuhrungen von Aktoren kann
uber die sensitiven Knopfe verandert werden. Dies
erldutert H. Milchram in seiner Handreichung

,Hilfe, die Roboter kommen!“, S. 47 ff. (als CC-BY-

SA freigegeben und verfligbar unter:

_ . _ neugierig
http://hemi.bplaced.net/Robotik/Robotik- @
Farbgebung:
Koffer Lehrer.pdf). gelb
Wenn Sie die Verhaltensmuster im Unterrichts- gehorsam
entwurf nutzen, sollten Sie dies beschreiben! Farbgebung: f

15
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Der Thymio — Verhaltensmuster

Bedienungshinweis | Kalibrierung des Motors

Fahrt der Thymio eigenstandig (Modus: lila) nicht weiter als 40 cm geradeaus
oder fahrt der Roboter auf kurzer Distanz ohne erkennbaren Grund

Schlangenlinien, so ist die Kalibrierung des Moters notig.

Auch solche Hinweise sollten Sie bitte (inkl. einer schiiler*innengerechten

Anleitung, bspw. per Video-Tutorial) in einem Unterrichtsentwurf einarbeiten.

Der Hersteller stellt eine Beschreibung sowie eine Kalibrierungsvorlage hier

bereit: http://wiki.thymio.org/de:thymiomotorcalibration

Sofern einer lhrer Roboter kalibriert werden muss, sprechen Sie uns bitte an.
16
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Der Thymio * o =

Der Thymio

verfugt Uber voreingestellte ,Verhaltensweisen®, sodass die Sensorik und die Befehlsausfihrung
der Aktoren direkt erprobt werden kénnen
(bspw. ,,freundliches” Verhalten, finf Infrarotsensoren reagieren auf einen Gegenstand,

Thymio folge diesem, sobald er sich bewegt)

7

.

und kann mittels verschiedener Software uber visuelle Blécke und tiber die Eingabe von Quelltext

programmiert werden.

~\

J

Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.
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Der Thymio

® Dieser Foliensatz ann
By unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorscl

zur Programmierung ist die Nutzung von Aseba-Blocken, Scatch, Blockly

ebenso wie das Aseba-Coding moglich > Anleitungen s. Website des Herstellers

Verwendung von Aseba in dieser Lehrveranstaltung

Hinweis zur Software:

Der Thymio bezieht ggfs. Gber Aseba Firmware Upgrades. Diese sollten regelmallig installiert

werden.

Wenn lhr Thymio gleich um ein Firmware-Upgrade bittet, sprechen Sie uns bitte an.

18
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Kurzprasentation des Roboters ‘ 1’_%1 ;2% .@'.

Der Thymio | Aseba (VPL) o ap MR AN

Aseba greift auf VPL zurlck:

Visual Programming Language (Microsoft), eine Programmieroberflache der Firma Microsoft
Der Thymio wird per Kabel verbunden (Laden und Datenilbertragung) und muss eingeschaltet

sein, damit die Software ihn erkennt:

B Aseba-Ziel auswahlen

Entdeckte Targets

Thymio-II Robot — Serielle Schnittstelle oder USE - Gerat COM3
ser:device =1\, YCOM3

Gewahltes Target

ser:device=\1.\COM3 6’
Sprache
Deutsch -

W Verbinden !}J 6 Abbrechen

19
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio | Aseba Programmoberflache

Code
auf den Thymio laden,
Ausfihrung live starten

Speicher des Roboters:
Sensoren und Aktoren
inkl. aktueller,
zugehoriger Werte

[1 Unbenannt - Aseba Studio

Datei Bearbeiten Ansicht Debug Werkzeuge Hilfe

thymio-TT
Ausfizhrung

=
X) Laden

2 Zuriicksetzen

Variablen

unbekannt

» ' Ausfihren

M Weiter

[ aute |1€)) aktualisieren

Mamen

event.source
event.args
button.backward
button.left
button.center
button.forward
button.right
prox.horizontal
Prox.comim.r
prox.comim.bx

prox.ground.delta
motorleft.target
motornght.target
motorleft.speed
motorright.speed
motorleft.pwm

prox.ground.ambiant
prox.ground.reflected

Werte
21884

== == =
r

-

Vorlagen
fur Funktionen, lokale
Ereignisse, Werkzeuge

Filter:

Vordefinierte Funktionen
Lokale Ereignisse

Lokale Werkzeuge

VPL-Start

O Thymio stoppen

- VPL starten

Schliisselwdrter

var if elseif else onevent whie for sub callsub

1

Code-Fenster
fur Funktionen, lokale
Ereignisse, Werkzeuge

Codepriifung

Ubersetzung erfolgreich, W

Konstanten

Definitionsbereich
fUr Konstanten

Globale Ereignisse
B = ]

Eingabebereich
fir eigene
Ereignisse

Léschen

Screenshot: Aseba Studio /VPL, D)
Anbieter: Thymio / Mobsya
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio | Aseba Programmoberflache

I VPL Visuelle Programmiersprache fir Thymio

L, s0 00

Ereignisse @ Ubersetzunﬂ erﬁ:-lﬁreich
TN | priffeld |

Programmierfenster
zur Ablage der Blocke fir
Ereignisse / Aktionen

gley, |

<
I
e 5

--------

Werkzeugleiste
Offnen und Speichern von Dateien auf dem PC,
Laden und Stoppen des Codes,
Andern des Programmiermodus / Schwierigk.

Im Autonom-Modus kann der Quellcode
ausgegeben werden. Hierzu muss der autonome
VPL-Modus iiber die Datei thymiovpl.exe im
Ordner AsebaStudio gestartet werden.

| Aﬁitionsblbc

ke

Screenshot: Aseba Studio / VPL, 21

Anbieter: Thymio / Mobsya
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Kurzprasentation des Roboters

Der Thymio | Aseba Programmoberflache . am =

Ereignisse

%
£

5 sensorische Tasten

grau: Taste inaktiv
rot: zugeordnete Aktion wird ausgefiihrt

Hinderniserkennung

grau: Taste inaktiv
weild / roter Rahmen: Aktion, wenn Objekt in der Ndhe erkannt
schwarz: Aktion, wenn kein Objekt erkannt / in der Nahe

Bodensensoren

grau: Taste inaktiv
weill / roter Rahmen: Aktion, wenn Boden erkannt / vorhanden
schwarz: Aktion, wenn kein Boden erkannt / vorhanden

Klopfen / Erschiitterung

Bei Erschitterung wird die zugeordnete Aktion ausgefihrt.

Klatschen

Der Roboter reagiert auf Klatschen, die zugeordnete Aktion wird
ausgefuhrt.

Screenshot: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya
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Kurzprasentation des Roboters
Der Thymio | Aseba Programmoberflache o* o

Aktionen

Motorengeschwindigkeit

Definition der Geschwindigkeit des linken und rechten Motors

Farbauswahl (obere Seite)

Farbmischung aus rot, griin, blau

Farbauswahl (untere Seite)

Farbmischung aus rot, griin, blau

Melodie-Ausgabe

Definition einer Melodie, Linien: Tonhohe, Farbe: Tonlange

@ Weitere Ereignisse und Aktionen sind im Expertenmodus (aktivierbar iiber die Meniileiste) verfiigbar!

Screenshot: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya
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Der Thymio | Aseba Programmoberflache * D -
oy .. Bitte fiigen Sie eine Aktion hi Zeile zei
= Die Blécke werden per Drag and Drop kombiniert: e THOER Sie EhE AEHen e =ie 2=
A
= Ereignisse werden im linken Quadrat abgelegt,
= zugehorige Aktionen im rechten Quadrat platziert. A
,Wenn die Pfeiltaste geradeaus gedruckt wird,
dann leuchte gelb.”
Screenshot: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya 24
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Kurzprasentation des Robot b °co 77
urzpraserj ation des Roboters ) ’ e PR -@
Der Thymio | Aseba Programmoberflache . ap MR =

"= Es kdnnen mehrere Aktionen einem Ereignis zugeordnet werden (max. 4, je 1 pro Aktion)!

A T Om
—
| -

=  Auch die Kombination von Sensoren ist zur Ausfihrung einer Aktion moglich:

Wenn die Rechts- und Linkstaste gedriickt werden, dann stoppt der Motor.

4 »

Screenshot: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya
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Kurzprasentation des Roboters ‘ té

Der Thymio | Aseba Programmoberflache . ao

= Es kdnnen beliebig viele Ereignis-Aktions-Zuordnungen vorgenommen werden.
= Die eingestellte Aktion wird im jeweiligen Aktions-Baustein simuliert,

hier die eingestellte Anderung der Fahrtrichtung:

= Uber ,Play” wird der Code auf den Thymio libertragen.

= Der Thymio bestitigt die Ubertragung per Blinken an der linken, vorderen Ecke.

Screenshot: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya

jeser Foliensatz von
BY
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Erprobung des Thymios
Arbeit in Kleingruppen

" Probieren Sie in den Kleingruppen die Programmierung per
VPL-Ereignis- und Aktionsblocken aus!
Setzen Sie einige Bausteine zusammen und Uberpruifen Sie,
ob der Thymio ,,so reagiert”, wie Sie es erwarten.
= Bearbeiten Sie die Aufgabenkarten

(beliebige Reihenfolge, beliebige Anzahl).

Zur Erprobung haben Sie ca. 30 Minuten Zeit!
Bitte notieren Sie parallel Eindriicke und Erfahrungen,
Erkenntnisse, Ideen, Impulse, Probleme / Schwierigkeiten und

Beachtenswertes aus der Erprobung im etherpad (Link siehe

d Horst Zeinz

qgglgol | parallele Vorbereitung durch Dozenten: Demo ST
By unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.

Sie benotigen...

lhren Laptop mit
aseba-Installation

1 Aufgabenkartenset

1 Karte zur Aseba-Oberflache

1 Karte Bestandteile d. Thymios
1 Karte Verhaltensmuster

1 Thymio

- diese haben Sie ja bereits!
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Erprobung des Thymios
Arbeit in Kleingruppen

Ist ein Aufladen fir spatere Erprobungen notig?
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Der Thymio in der Praxis ‘ 1%1 322
A

Demonstration: Der Seiltanzer . D

% Kurzvideo: Zeichnen mit dem Thymio

https://www.uni-muenster.de/Lernroboter/video/#thhse

(ab Min. 03:14)

Video: CC-BY | Raphael Fehrmann
www.wwu.de/Lernroboter

N
©
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Der Thymio in der Praxis ‘ t%l e 2 .\@'_
Z

Demonstration: Der Seiltanzer . D -

@ @ Dieser Fol iensatz von R:
By unter der Lizenz CC-BY-

| N H Der Thymio soll sein Gleichgewicht auf der

Brett-Rolle-Wippe finden.

@ t ] M Als relevanter Faktor kommt die Neigung hinzu:
o Der Thymio soll sein Gleichgewicht durch Vor-
und Ruckwartsfahren beibehalten, wenn er

ﬁ \ { 1 M I nach vorne und nach hinten geneigt wird.
@

@ i ] u Material:
® = 1 Thymio

= 1 IKEA-Schneidbrett

e m I = 1 Papprolle aus Alufolien-Rolle

Screenshot: Aseba Studio / VPL, Anbieter: Thymio / Mobsya 30
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Der Thymio in der Praxis ‘ t%l e 2 .‘@!'.
-

Didaktischer Kommentar . D ~

= Linienverfolgung m. E. eher ungeeignet, da Fahrbahn sehr grol3, Farb-Codierung nicht maoglich
= sehr anschauliche Programmieroberflache

= Vielzahl an Sensoren und Aktoren

= Niveau / Level kann vielfaltig differenziert werden

= viele Ideen fur Aufgaben verfugbar, jedoch bislang wenig konkrete Unterrichtsentwiirfe vorhanden

31
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Ruckblick auf die Roboter-Erprobung . o =

Welche Vorteile bietet die Verwendung von programmierbaren Lernrobotern?

= Forderung der Entwicklung von Problemldsungsstrategien

= Starkung der Kompetenz, Fehler zu finden und diese zu korrigieren

= Starkung der Selbstwirksamkeitserwartung in der Problem- und Fehlerkorrekturkompetenz
= Forderung des analytischen und logischen Denkens

= Forderung des kollaborativen Arbeitens

=  Starkung der Kommunikations- und Diskussionsfahigkeit

= Unterstltzung der Auspragung des raumlichen Denkens

® Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
By unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.
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Lernroboter in der Pr.:axis . . . ’ t%l ;.&{ .:@l:_
Hausaufgabe: Erganzung der kollaborativen Arbeitsbereiche . ao MR -

BY unter

Bitte sammeln Sie im trello-Board Unterrichtsideen zum Einsatz des heutigen Roboters!
Bitte erganzen Sie das etherpad zum heute kennengelernten Roboter (Modell ,low floor — wide
walls — high ceiling”, Vor- und Nachteile bzw. Schwierigkeiten im Einsatz).

Bitte erganzen Sie ggfs. das Fachbegriffsglossar.

NEUES etherpad im moodile:
Bitte vergleichen Sie die Roboter im Einsatz untereinander.

Greifen Sie hierzu auf Ihre etherpads der letzten Sitzungen zurtick.

Zudem stehen lhnen die Berichte und Roboter-Rezensionen des Medienkindergartens Wien

und des Lehrerwebs Wien zur Verfiigung (als Direktlink oder PDF-Download).

Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.
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Herstellerinformation zum Thymio

Hersteller:

Male:

Preis:

li von Raphael Fehrm

mobsya, Vertrieb Gber generationrobots

11x11x5cm

Thymio Il (ohne WLAN-Modul, optional erhaltlich):
140 € / Einzelstlck
1400 € / 10er-Education-Set

® Dieser Foliensatz ann und Horst Zeinz ist lizenziert
By unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie

Stand: 29.01.2020
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Urheber-Nachweis bei Grafiken

Diese Folie gehort zum Material und darf nicht entfernt werden.

Sofern die in der Prasentation abgebildeten Grafiken einer Urheberrechtseinschrankung unterliegen oder im direkten
Projektkontext entwickelt wurden, wurde die Quelle der Entlehnung unter- oder oberhalb der Grafik vermerkt. Sofern kein
Vermerk an der Grafik vorliegt, wurde diese

=  yom Autor der Prasentation selbst erstellt oder

= dem Portal pixabay.com im Rahmen einer Pixabay-Lizenz enthommen — diese Grafiken unterliegen damit keinem
Kopierrecht und konnen kostenlos fir kommerzielle und nicht kommerzielle Anwendungen in digitaler oder gedruckter
Form ohne Bildnachweis oder Quellenangabe verwendet werden (Bildliste siehe nachfolgende Folie).

= Einzelne Infografiken konnen zudem aus kostenfreien und unter der Bedingung der Riickverlinkung auf den Anbieter
freigegebenen Folien der Portale presentationload.de und smiletemplates.com entstammen. Die vom Anbieter
geforderte Ruckverlinkung wird hiermit umgesetzt. Weitere Infografiken kénnen zudem aus dem Office-Integrierten
Piktogramm-Set entstammen.

® Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
By unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.
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Urheber-Nachweis bei Grafiken | pixabay-Bildliste

Icon Stecker

Images

icon-stecker-309142/

Nutzung,
kein Bildnachweis notig

Bild Titel Urheber Link Lizenz Ursprungsportal
Pixabay License,
Netzstecker Symbol Clker-Free-Vector- https://pixabay.com/de/vectors/netzstecker-symbol- freie kommerzielle ey

Dieser Foliensatz von Raphael Fehrmann und Horst Zeinz ist lizenziert
unter der Lizenz CC-BY-4.0, Zitationsvorschlag s. Coverfolie.
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Weitere Informationen zum Projekt ,Lernroboter im Unterricht
finden Sie fortlaufend unter www.wwu.de/Lernroboter/ .

Lernroboter

Das Projekt ,Lernroboter im Unterricht” wird als
,Leuchtturmprojekt 2020 gefordert durch die
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