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1. Kurzvorstellung

Destruction Derby mit Calliope mini und Calli:bot2

2. Einordnung in die Lehrplane
Oberschule (alter Lehrplan 2019):
Klassenstufe 8 Lernbereich 2 — bendtigt wahrscheinlich didaktische Reduktion
Oberschule (neuer Lehrplan 2022):
Klassenstufe 8 Lernbereich 1
Gymnasium (alter Lehrplan 2019):
Klassenstufe 8 Lernbereich 2 — benotigt wahrscheinlich didaktische Reduktion
Klassenstufe 9/10 Lernbereich 4
Gymnasium (neuer Lehrplan 2022):
Klassenstufe 8 Lernbereich 1

3. Lernziele
Kognitiv:

Die SuS wenden ihre Kenntnisse iiber Algorithmen und damit verbundenen Begriffen in der didaktisch
reduzierten Lernumgebung Microsoft Makecode anhand des Beispiels des Destruction Derbys an.

Psychomotorisch:

Affektiv:

4. Voraussetzungen

Fachlich:
- Den SuS kennen den Algorithmus Begriff sowie die Begriffe Sequenz, Verzweigung und Wie-
derholung, Variable

Technisch:
- Die SusS bendtigen ein mobiles Endgerat, welches tiber Bluetooth oder einen USB A verflgt.
Vorzugsweise handelt es sich dabei um Desktop PCs oder Tabletts
- Geréte, welche nur Gber Bluetooth kommunizieren kénnen, benétigen die App Calliope mini

Materiell:
- Jedes Team bendtigt einen Calliope mini und Calli:bot2 (Bei einer Umsetzung mit Mobilen End-
geraten im USB Hub wird jeweils ein Micro USB Kabel pro Team bendtigt)
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Auf dem Boden wird ein abgegrenzter Bereich zwischen 1m? bis 2m? benétigt

Die Abgrenzung des Bodenbereiches sollte mindestens 5 cm hoch sein und nicht durch
Calli:bots verschoben werden kdnnen (Mdgliche Materialien: Kartons, Leisten oder auf die Seite
gestellte Tische)

Zettel und Stift

5. Kurzdarstellung

Zeit: 2 UE

Ziel: Alle SuS programmieren mit einem Partner einen Calli:bot2 als autonom fahrendes Auto. Dieses zeigt die
Teamnummer und iiber die LED-Beleuchtung, wie viele Leben das Auto noch hat. Ein Auto verliert ein
Leben, wenn der Calli:bot2 mit seinem Drucksensor gegen etwas fahrt. Am Ende des Projektes werden alle
Autos in die vorbereitete Arena gesetzt und gleichzeitig gestartet. Es gewinnt das Auto, welches als letztes
noch mindestens ein Leben hat

Vorbereitung:

Calliope und Calli:bot2 zusammenbauen

Auf mobilen Endgeréten mit Bluetooth Calliope mini App herunterladen
https://calliope.cc/programmieren/mobil

Material fiir Arena bereitlegen

Je ein Zettel mit einer einzigartigen Teamnummer fiir alle Teams

Anforderung an Programmierung des Calliope:

Das Programm ldsst sich iiber einen Knopfdruck starten

Calliope zeigt auf LED Feld solange die eigene Teamnummer an, bis die Leben des Calli:bot2
aufgebraucht sind. Danach soll das LED-Feld nur noch ein Kreuz zeigen

Solange der Calliope/Calli:bot2 noch Leben hat, soll dieser zufillig nach vorne fahren
Wenn der Calliope/Calli:bot2 kein Leben mehr hat soll dieser sich nicht weiter bewegen

Wird der Drucksensor auf einer oder beiden Seiten des Calli:bot2 betétigt, so verliert der
Calliope/Calli:bot2 ein Leben und féhrt kurz zuriick

Die LED-Beleuchtung des Calli:bot2 gibt die Anzahl der {ibrigen Leben an
o  Griin bedeutet noch 3 Leben
o Gelb bedeutet noch 2 Leben
o Violett bedeutet noch 1 Leben
o Rot bedeutet kein Leben mehr

Zusitzliche Anforderungen zur Differenzierung:

Der Calliope/Calli:bot2 fahrt nicht zuféllig nach vorne, sondern versucht iiber Entfernungsmesser einen
moglichst guten Weg zu finden

Achtung: Die zusétzlichen Anforderungen sollen in einer extra Projektdatei gelost werden, sodass die SuS
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https://calliope.cc/programmieren/mobil

auch auf diese am Ende zuriickgreifen konnen, falls die zusdtzlichen Anforderungen nicht umgesetzt
werden konnten.

Durchfiihrung:
- Die SuS werden in Teams zu jeweils 2 SuS aufgeteilt
- Jedes Team bekommt einen Calliope mini, Calli:bot2 und eine Teamnummer
- Jedes Team steht ein mobiles Endgerit zu Verfiigung
o Mit USB-A: Arbeit auf der Website https://makecode.calliope.cc/

o Mit Bluetooth: Arbeit mit der App https://calliope.cc/programmieren/mobil

- Bei Arbeit mit Bluetooth muss eine Bluetoothverbindung zum Calliope hergestellt werden
https://calliope.cc/programmieren/mobil

- Die SuS erstellen die Projektdatei

- In der Projektdatei muss die Erweiterung fiir den Calli:bot2 hinzugefiigt werden ACHTUNG: Nicht die

Erweiterung callibot nutzen

o Oben rechts auf Zahnradsymbol klicken, dann auf Erweiterungen und dann in der Suchleiste

folgende Paket-URL eingeben: https://github.com/knotechgmbh/Callibot2

o Gefunden Erweiterung callibot2 hinzufligen
- Die SuS programmieren Calliope entsprechend der Anforderungen
- Lehrperson hilft bei Fragen
- Lehrperson baut nebenbei die Arena flir das Ende des Projektes auf

- Mindestens 15 min vor Ende des Projektes bringen alle Teams ihr Calli:bot2 zur Arena und lassen diese

alle gleichzeitig auf das Signal der Lehrperson losfahren

Anmerkung: Bei geniigend Zeit konnte es sich lohen die Fahrzeuge der SuS mit der Programmierung der

zusitzlichen Anforderungen erst einmal nur mit dem Programm der normalen Anforderungen fahren zu
lassen. In einer zweiten Runde kénnen die SuS dann die Autos mit der Programmierung der zusitzlichen

Anforderungen fahren lassen.

- Je nach spéterer Nutzung der Calliope konnen die SuS am Ende des Projektes den Calliope mit einem

leeren Programm flashen

Maogliche Losung allgemeine Anforderungen:

gesetzt. In diesem Fall die 1.

hat

Bei dem Start des Calliope wird die LED-Anzeige auf die Teamnummer

Die Variable Leben wird auf 3 gesetzt, da jedes Auto zum Start 3 Leben
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wenn Knopf A« peklickt

wihrend Leben v = w a

StoBstange links » an w oder Stofstange rechis -

Schalte Motor beide » riickwirts = mit @

{ 500 » |

Stoppe Motor beide * bremsend =
setze Leben v auf Leben w -w o

ansonsten

setze Zufallsbewegegung * auf wihle eine zufillige Zahl won o bis e

wWenn Zufallshewegegung » =w o dann
Schalte Motor beide » wvorsmdrts » mit @

ansonsten @

WEnn Zufallsbewegegung =w o p- L

Schalte Motor links » wvorwarts » mit @

-Schalte Motor rechts - worwdrts » mit °

ansonsten @
wWenn Zufallsbewegegung =w ° dann
Schalte Motor rechts v wvorwdrts + mit e

Schalte Motor links » wvorwirts + mit o

Wenn Knopf A gedriickt starte

Solange das Auto nicht 0
Leben hat, kann es fahren

Falls die Stofstange des Autos
getroffen ist, fahrt das Auto
zuriick und setzt die Anzahl
der Leben auf eins weniger

Waurde die StoBstange nicht
getroffen, so wird die Variable
Zufallsbewegung mit einem
zufélligen Wert zwischen 0
und 2 belegt. Je nach Wert
fahrt das Auto geraderaus,
nach links oder nach rechts

Diese Bewegung wird 200 ms
ausgefiihrt und danach beginnt
die Schleife von vorn
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Leben w = w o

ansonsten

Leben w =w o

ansonsten

dann

Schalte Beleuchtung alle + Farbe grin * Helligkeit o (9..8)

©

Schalte Beleuchtung alle *+ Farbe gelb + Helligkeit o (@..8)

C)

Leben w =w o dann

ansonsten

Schalte Beleuchtung alle ¥+ Farbe wviolett * Helligkeit o (0..8)

C)

Leben = =w o dann

Schalte Beleuchtung alle + Farbe rot » Helligkeit o (0..8)

Stoppe Motor beide »

auslaufend «

Dauerhaft wird gepriift, auf
welchem Wert die Variable Leben
steht. Hast diesen den Wert 3, so
ist die Beleuchtung griin mit
Helligkeitsstufe 8

Hat Leben der Wert 2 wird die
Beleuchtung auf die Farbe Gelb
gesetzt mit der Helligkeit 8

Hat Leben der Wert 1 wird die
Beleuchtung auf die Farbe Violett
gesetzt mit der Helligkeit 8

Hat Leben der Wert 0 wird die
Beleuchtung auf die Farbe Rot
gesetzt mit der Helligkeit 8.
AuBlerdem wird der Motor beider
Réder ausgestellt und das Symbol
Kreuz wird auf der LED-Anzeige
angezeigt
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Maogliche Losung zusitzlicher Anforderungen:

wenn Knopf B v  geklickt

R Lchen > ¢v°

mache
wenn StoBstange links *+ an + oder » Stofistange rechis *+ an +

Schalie Motor | beidel®) | raciarrs ¥ mit @

500 v\j

Stoppe Motor beide * bremsend »

setze Leben ¥ auf Leben ¥ - o
sonst wenn Entfernung om » <w @ dann
setze Zufallsbewegegung ¥ auf widhle eine zufdllige Zahl won o bis o
WEnn Zufallshewegegung v = ¥ o dann
Schalte Motor links * wvorwdrts + mit @
.Schalte Motor rechts » vorwdrts » mit o
ansonsten @
wenn Zufallsbewegegung * =¥ o dann

Schalte Motor rechits v wvorwdrts v mit @

Schalte Motor links »  vorwirts » mit e

C]
®

ansonsten

Schalte Motor beide * wvorwarts + mit @

®

Wenn Knopf B gedriickt starte

Solange das Auto nicht 0
Leben hat, kann es fahren

Falls die Stof3stange des Autos
getroffen ist, fahrt das Auto
zuriick und setzt die Anzahl
der Leben auf eins weniger

Ansonsten Falls die
Entfernung zu einem Objekt
unter 10 cm betrégt, wird die
Variable Zufallsbewegung auf
0 oder 1 gesetzt.

Ist die Variable 0, so fahrt das
Auto nach links und ist sie 1 so
fahrt das Auto nach rechts

Wenn weder die StoBstange
beriihrt wurde noch die
Entfernung zu einem Objekt
unter 10 cm betrégt, fahrt das
Auto gerade aus

Nach 200ms beginnt die
Schleife von vorne
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