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MATHEMA _
Campuss Warum macht man eine Computer-AG?

Vollstandiger Klassensatz LEGO Mindstorm-Roboter |
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MATHEMA

Warum sollte man eine Computer-AG machen?

240,000

200,000

160,000

120,000

80,000

40,000

Quelle: http://www.mintzukunftschaffen.de/das-mint-meter-20.html

B Entwicklung der MINT Fachkréfteliicke (neue Methodik)
B Entwickliung der MINT Fachkréfteliicke (alte Methodik)
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MATHEMA
campusg Warum die Kids mitmachen




MATHEMA

Campuss Herausforderungen

® Kids sind das Konsumieren mit Computern gewohnt,
nicht aber das Produzieren.

® Erwartung an eigene Arbeitsergebnisse ist durch
Computerkonsumguter ubersteigert

® Weg bis zum sichtbaren Erfolgserlebnis mit Standard-
Hochsprachen ist sehr lang

m Konzentrationsfahigkeit der Kinder ist am Nachmittag
reduziert

® Kinder haben kaum Erfahrung mit Teamarbeit und
gegenseitigem Coaching*

® Gelegentlich Zaungaste aus anderen AGs
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* reduziert sich evt. zuklnftig durch Lehrmethoden wie Montessori-Padagogik



MATHEMA
campusg Bilder aus der AG

- 5. bis 7. Klasse
I " ’ ‘4 Einmal wochentlich
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MHTHEMQ

mpu § LEGO Mindstorm als attraktive Aussicht

LEJOS

- f
Lieferung umfasst Java for LEGO Mindstorms

eine grafische
Programmierung

Nach kurzer Zeit
aufwendig und
eingeschrankt

)

"= Alternativ:
- Programmierung mit Java
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Missing Link

www.ceebot.com/ceebot
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| Bewegngyova .

TouchSensor touchSensor = new TouchSensoriSensg
UitrasonicSensor ultrasonicSensor = neg

pHlotsetRotateSpeed(90),
piotsetTravelSpeed(10)
pUOLIraves )
pHoLarct20.0. 90.0)
Int anfangsEntfernung = ultrasonicSensor.getDis
pHot.travel FAHR TS TRECKE, true),
while (pllot.isMaving0) |

It (touchSensor isPressedi) |
piloLstop(,
pHlot travel-/);
pHot.rotatec90),
ptiot.traved FAHR TS TRECKE, true);
|

int aktuelieEntfernung = ultrasonicSensos.getDistance();
System. out.printinanfangsentfernung +" ° « aktuelleEntfernungy,
if (Math absaktuelleEntfernung - anfangsEntfornung) > 1001 // Plotzlicher
aktupelleEntfernung = ultrasonicSensor.getDistanced;
System. out.printinCNachmessung: * + anfangsEntfernung «* * +« aktuelle
)
if GaktuelleEntfernung > anfangsEntfernung + ASSTANDSINFFERENZ ||
aktuelleEntfernung < anfangsEntfernung -~ ASSTANDSOWFFERENZ ||
aktuelleEntfernung < MWNDEST_ WANDASBS TAND) |
pHioL.stopd;
It (@ktuelleEntfernung < anfangstEntfernung | aktuelleEntfernung < AN,
pllot rolate{ KORREXTUR_ WINKEL),

| else |
pllot.arci-20, - XORREXTUR_ WINKEL,

]

{ Lotfernung nach Kurskorrektyr messen. Die ghernehmen wir pur gant
wenn det Wert nkeht unerhanre grof st Die bedingie Ubernahme stel
Knicke In detr Wanag "herumistolieft v




MHTHEMQ

MPUS: Barrierefreier Einstieg mit CeeBOT

= Programmierung von Roboter-Autos
auf dem Bildschirm

® |n ansprechend animierter 3D-Welt
= Java/C#-artige Sprache

® Schnelle Erfolge

® Erstes Programm nur eine Zeile
® 50 vordefinierte Missionen

= Didaktisch gut erklart und aufgebaut
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MHTHEMQ
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Gleich mal
ausprobieren!
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MATHEMA

Campussz Erfahrungen mit CeeBOT in der AG

® Hoher Spaldfaktor

®  Aufteilung in Kapitel und Missionen ist Einreiz zum ,Leveln”

® Coole Bots in hoheren Leveln, z.B. Shooter, Grabber
® Quereinsteiger konnen ohne Anlaufzeit beschaftigt werden

® Einstieg innerhalb von wenigen Minuten

® Gute Missionsbeschreibungen — geringer Betreuungsaufwand
® Behutsame Einfuhrung von Programmierkonstrukten

m Schleifen, If / Else, Variablen, ...

® Nicht-Mitdenker bekommen nach ca. 25 Missionen trotzdem
Schwierigkeiten
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MATHEMA

campus: Ubergang von CeeBOT zu Java

Vorbereitung bzgl. Syntax und
Konstrukte sehr weitgehend

CeeBOT fuhrt keine Funktionen
ein, unterstutzt das aber

Selbstgebaute Erweiterungs-
level schaffen Abhilfe

CeeBOT ist ansatzweise
objektorientiert
— Punkt-Notation ist bekannt

Rest von OO ist schwach.
— prozeduraler Start in Java
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ogramms °l°

extern void object::Go() {

)

// Fuge dieser Funktion einen Parameter fur den Radius hinzu
void kreisbogen(int grad, int linksrum) {
int drehwinkel = (lipksrum > 0) ? 1 : -1
/7 Die Schrittweite musst Du in Abhingigkeit vom Radius berechnen
int schrittweita = 0.2;
repeatigrad) {
move(schrittweite):
turn{drehwinkel );

extern

E

———— e e s
-
i



MHTHEMQ
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Campus: Das erste Programm in Java

~

Erstes Ceebot-Programm Erstes Java/leJOS-Programm

0 Msss;onl.;ava =0
import lejos nxt. Motor:
import lejos.robotics.navigation.DifferentialPilot;

public class Missionl {

?xtern ¥oid ohject: :Co() I public static void main(String|] args) {

DifferentialPilot fahrwerk =
move(40): new DifferentialPilot(5.7f, 11.2f, Motor.A, Motor.();

} fahrwerk.travel(40):

[ orJreorcrhlca[ 9] £] 1)

®  Aussicht auf echten Bot hilft Uber neue
Hurden hinweg

®m  DifferentialPilot erklart sich gut aus Echtheit
des Bots

®m |nstallation Mindstorm-Treiber, leJOS, Eclipse
und leJOS-Eclipse-Plugin vorbereitet

®m  Aber vorher naturlich: Bot bauen! :-)

13
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Gleich mal
ausprobieren!
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MATHEMA

Campus: Erfahrungen mit leJOS in der AG

m Komfort von Eclipse schafft stabilen Einstieg

® CeeBOT-Vorerfahrung erlaubt erste Beruhrung mit leJOS-API
ohne grolde Fragezeichen

m _Verrucktes” Fehlverhalten der Bots sorgt fur Belustigung
B | EGO-Prinzip macht OO leicht verstandlich

B Erste nennenswerte Hurden durch unsichere Messwerte

® Grol3ere Missionen durch beschrankte Sensorik und
schwierige Fehleranalyse rasch anspruchsvoll

® Hilfe fUr Konzeptionsarbeit: Programmieren in Pseudocode
und auf Deutsch, viele, gut benannte Statusvariablen

Programmieren Lernen mit Spall — Jan Lef3ner 15



MATHEMA

Campus:; Fur ehrgeizige Ziele: robocup.de

m Wettkampfe in unterschiedlichen
Kategorien

m Spezielle Liga fur Jugendliche
® |nteressant fur Einsteiger: Rescue

® Roboter durch Parcour steuern und
Gegenstand in sichere Zone bringen

® Reglement liefert Stoff fur kleine,
separate Herausforderungen

m 2013 fast 400 Teams in
4 Quali-Tournieren

Programmieren Lernen mit Spall — Jan Lef3ner 16



MATHEMA

CaMPpPUss Abspann

® Es stehen gut gemachte Lehrmittel zur Verflgung
® Nicht mehr nur fur Nerds spannend

® Die besten Lernprogramme sind kostspielig

® Mindstormsatz ca. 350,- €
m CeeBOT Teen ca. 60,- €

m Kostenlose Angebote wie Scratch sind weniger attraktiv

® Geringere Nahe zu ,echten® Sprachen
® Deutlich mehr Betreuungsaufwand

® Einstieg schafft jeder, aber vielen wird es spater zu kompliziert

® Die dauerhaft Interessierten haben tolle Moglichkeiten
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MHTHEMQ

MPpuUs: Fragen?

Vielen Dank!

jan.lessner@bertelsmann.de
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