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dauerhaft

Kettenfahrzeug Motoran B+C = a % @ % @

warte bis Farbsensor 3 = reflektiertes Licht = dunkel = erkennt

Kettenfahrzeug Motorean B+C » @ % e % @

warte bis Farbsensor 3 = reflektiertes Licht = hell = erkennt

In der letzten Stunde hat euer Roboter gelernt - mehr oder weniger - einer Linie zu folgen. In
dieser Stunde werden wir ein neues Programmierkonzept kennen lernen, das es uns ermdglicht,
den Roboter zu verbessern, sodass er einer Linie viel besser folgen kann.

Aufgabe O

Offne MakeCode und starte ein neues Projekt.

Fachkonzept - Variable

Variablen dienen in der Informatik dazu, Daten zu verwalten. Eine Variable ist ein Name, der mit
einem Datenobjekt verknupft ist. Betrachte als Beispiel eine Situation, in der Daten Uber eine
Preisberechnung verwaltet werden.

Variable Datenobjekt Kommentar

listenpreis 80.0 Der Preis eines Fernsehers

mwst prozentsatz|0.19 Die Mehrwertsteuer betragt 19%
mehrwertsteuer |15.2 listenpreis *mwst prozentsatz
endpreis 95.2 listenpreis + mehrwertsteuer

Hier wird u.a. die Variable mit dem Namen mehrwertsteuer benutzt, um die Zahl 15.2 als
Datenobjekt zu verwalten.

Als Wert einer Variablen wird das Datenobjekt angesehen, das von der Variablen verwaltet wird.

Bei der Wahl der Variablennamen sollte man sprechende Namen benutzen. Das sind Namen, die
moglichst gut erklaren, welche Daten mit der Variablen verwaltet werden.

Aufgabe 1 - Kalibrierung
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kalibrieren.

Eine Problematik, weswegen der Roboter unzuverlassig fahrt, ist die Tatsache, dass der
Lichtsensor relativ empfindlich ist. Er reagiert auch auf Anderungen an der Umgebungshelligkeit
(z.B. Sonneneinstrahlung).

Um dieses Problem zu beheben, ist es wichtig, den Lichtsensor vor dem Start des Programms zu

a) Erstelle die vier Variablen Schwarz, Weil3, Mitte und Aktuell.
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G Logik

Mathematik

b) Um den Lichtsensor zu kalibrieren, ist es sinnvoll zu messen, welche Werte er tatsachlich fur
schwarz bzw. weill misst. Dazu muss der Roboter zuerst auf eine schwarze Flache und danach auf
eine weille Flache gesetzt werden. Diese Werte kann man speichern, um sie spater wieder
abrufen zu kdonnen. AuBerdem sollte ein Wert fir die Mitte zwischen diesen beiden Werten
berechnet werden, der entscheidet, ob man eher nach links oder rechts fahren sollte.

Variablen
Erstelle eine Wariable...
Aktuell =
Mitte =
Schwarz =

Weill =

setze Aktuell =  auf o
andere Aktuell = um o
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beim Start
Textau-F Ieileo an
bis Entertastew gedricktw

Weig = auf Farbsensor 3 * reflektiertes Lichtw

Text verbinde Wellk = @ @ auf Ieileo an
Textau-F Ieileo an

bis Entertastew  gedriicktw

Schwarz + auf Farbsensor 3w reflektiertes Lichtw

Text verbinde Schwarz = @ @ auf Ieileo an

Mitte » auf Wellk = Schwarz « T+ - o + - Schwarz =

Text verbinde Mi - e @ aut Ieileo an
Text auf Ieileo an

bi=z Entertastew gedriicktw

Aufgabe 2 - Verbessertes autonomes Fahren

gespeicherten Wert entscheiden, ob wir nach links oder rechts fahren massen.

a) Um diese Werte nun auch verwenden zu kénnen, mussen wir zum Fahren auch jedes Mal den
aktuell gemessenen Wert auslesen. Dann kdnnen wir mit Hilfe dem in der Variable Mitte
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dauerhaft

setze Aktuell + auf Farbsensor 3 » reflektiertes Licht =

zeige Text Aktuell = " ) auf zeile () an

wenn Aktuell = : Mitte =

Kettenfahrzeug Motoren B+(C + @ @ @

ansonsten

Kettenfahrzeug Motoren B+C = @ @ @

b) Damit scheinen wir allerdings das Problem noch nicht behoben zu haben. Besser ware es doch,
wenn der Roboter sich ausrechnen konnte, wie viel er sich drehen musste, anstatt sich immer mit
dem gleichen Drehverhaltnis zu drehen. Dazu benoétigen wir eine neue Variable Faktor.

e Diese muss zuerst im beim Start-Block auf 1 gesetzt werden:

Text au-F Ieileo an

bis Entertastew gedriicktw

Faktor + auf o

e Danach kann die benétigte Drehkorrektur wie folgt berechnet werden:
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dauerhatt

Korrektur= auf | Faktor -

L "Korrektur =" | e a ik

LenkungMotoren B+C = Drehverhdltnis Korrekturw Gescl'n-;indigk.eit@ {@

c) Das scheint schon etwas besser zu funktionieren, allerdings immer noch nicht gut. Ware doch
schon, wenn es hierfur eine Stellschraube gabe, die wir verandern kdnnten, damit der Roboter
besser funktioniert, oder? Genau dafur ist die Variable Faktor gedacht. Verandert den Wert der
Variablen und experimentiert, mit welchem Wert der Roboter am besten funktioniert.

e Tipp: Kommazahlen mussen mit Punkt statt Komma eingegeben werden, als $1.5$ statt
$1,5%!
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beim Start

zeige Text auf Ieileo an

bi= Entertastew pgedriicktw

WeiR + auf Farbsensor 3w+ reflektiertes Lichtw

zeige Text uer‘binde WellR = @ @ auf Ieileo an
zeige Text auf Ieileo an

bis= Entertastew pgedriicktw

Schwarz + auf Farbsensor 3 » reflektiertes Lichtw

Text ver‘binde Schwarz = @ @ auf Ieileo an

WeiR » Schwarz = - o +w Schwarz =

Text 1|.|ri.=_-r‘t:rirh:h.'-_- Mitte = e @ auf Ieileo an
Faktor » auf 0
Ieige Textm auf Ieileo an

warte bis Entertastew gedrickt -
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