Callicart: einen Calli:bot fernsteuern
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1. Calliope Projekt aufsetzen

Um den Calliope zu programmieren, gehe auf die Seite

@ calliope.cc L2 W

CALLIOPE MINI - DER KLEINE COMPUTER FUR GROSSE IDEEN!

Mit dem Calliope mini kreativ die digitale Welt gestalten.

EINFACH ANFANGEN

§

O
CALLIOPE

CHALLENGEﬁ



https://calliope.cc/

) _ Klicke dort auf
ni Programmieren Scf Programmieren und

wahlen Editoren aus

Mobil
Grundlagen

Zu Hause lernen
Kids Lab

Wir verwenden den
MakeCode Editor,
hierfiir klicke einfach
auf Editor starten.

MAKECODE

Klicke nun auf neues
Projekt und geben diesem
einen eindeutigen Namen.

Gib deinem Projekt einen Namen.

Fiir die Implementierung
werden Erweiterungen
benotigt. Diese findet man

A unter dem Zahnrad oben rechts.

Hierfir klicke auf das Zahnrad
und danach auf Erweiterungen.

& Erweiterungen



radio

The radio services

callibot

MakeCode package for the
Callibot car

Weitere Informationen

Beide Calliope bendtigen
die Radio Erweiterung,
welche durch einen Klick
hinzugefligt werden.

Da der Callibot auch die
Calliboterweiterung
bendtigt, flige diese wie die
erste Erweiterung hinzu.




all Funk

setze Funkgruppe auf .

setze Funkgruppe auf .

Beide Calliope missen sich
auf eine Funkgruppe
einigen hierflr habt ihr
eine Zahl erhalten, damit
ihr nicht die Calliope der
anderen Personen steuert.

Da wir die Funkgruppe
nicht andern wollen legt ihr
sie zum Start auf eure Zahl
fest. Hierfiir benotigt ihr
den Baustein ,,beim Start”
aus den Grundlagen und
,setze Funkgruppe auf (1),
wobei ihr die 1 auf eure
Zahl andert.




2. Calli:bot und Lenker

2.1 Calli:bot

Zu Beginn muss der Callibot
die Funkeingabe des
Lenkers verarbeiten
kénnen.

all Funk

x: Logik

Aus diesem Grund ziehe

den Baustein ,Wenn Zahl
wenn Zahl empfangen receivedNumber Empfangen” heraus und
kombiniere ihn mit dem
Baustein ,wenn wahr dann“
aus dem Bereich der Logik.

wenn wahr - EL

®

wenn Zahl empfangen receivedNumber

wenn wahr » dann

wenn Zahl empfangen | receivedNumber

Fiir die Signalverarbeitung benétigen
wir noch den Vergleichsbaustein ,,0 =
0“.

wenn wahr = dann

Ziehe diesen Baustein auf das ,wahr”
des ,wenn“ Bausteins.

Danach ziehe den Stein

,receivedNumber” oben aus dem
Baustein Zahl empfangen in eine der
Nullen und dndere die verbliebene 0

| auf die Zahl 1.
wenn <° = w °> dann

Nun wird der Inhalt des Bausteins
ausgefiihrt, wenn der Callibot die Zahl
| @ , 1 gesendet bekommt.




£ Calli:bot 2

Schalte llbtor- vorwirts v mit e %

Schalte Motor - vorwdrts v mit e %

wenn receivedNumber =

Schalte Motor beide v vorwdrts v mit e %

®

Bei einer 1 soll geradeaus gefahren
werden, weshalb wir den ,Schalte

Motor“ Baustein aus der Kategorie
,Calli:bot 2“ herausziehen.

Da der Callibot geradeaus fahren soll
andere ,,links” in , beide” damit sich
beide Motoren drehen.

Die Geschwindigkeit kann Uber die
Zahl vor dem ,%"“ Zeichen gedndert
werden.

Zur Anzeige der Fahrtrichtung nimm
den Baustein “zeige LEDs" und klicke
die einzelnen Elemente so an, dass die
Fahrtrichtung ersichtlich wird.

Hier wurde als Beispiel ein Pfeil
genommen. (Denke daran der Calliope
des Callibots ist umgedreht)




Der Callibot fahrt beim Empfangen
einer 1 geradeaus und zeigt seine
Fahrtrichtung an.

wenn receivedNumber = - o dann

Schalte Motor beid art it @@ x . . .
chaste R S | Bl B Die Aufgabe ist nun bei anderen

Zahlen zu stoppen und nach links oder
rechts zu drehen.

Hierfar ist unten der Baustein fur den
Stopp abgebildet.

Dieser benotigt den Baustein ,Stoppe
Motor“, welcher ebenfalls unter
Calli:bot 2 zu finden ist.

Hinweis: Die Motoren stoppen nur
wenn dieser Baustein genutzt wird, es
reicht nicht die Anweisung zu geben
dann den Motor rechts oder links zu
aktivieren.

wenn receivedNumber =

Stoppe Motor beide v auslaufend ¥




2.2 Calliope-Lenker

(® Eingabe

wenn geschittelt

Ry

r

wenn Logo nach unten w

sende Zahl o iiber Funk

Ziehe aus der Kategorie Eingabe den
Baustein ,wenn geschittelt” heraus.

Andere ,geschiittelt” auf ,Logo nach
unten”.

Ziehe aus der Kategorie ,,Funk” den
Baustein ,,sende Zahl“ und setze die
Zahl fiir das Vorausfahren des Callibots
ein.

Nutze nun den Baustein ,Zeige LEDs”
um die Fahrtrichtung anzuzeigen.

Hierflr wurde im Beispiel ein Pfeil
benutzt.

Versuche nun diese Programmierung
fir die anderen Eingaben zu nutzen.




3. Losungen fir die restlichen Aufgaben

3.1 Losungen Calli:bot

Losung: Nach links fahren
wenn receivedNumber =+ ° dann Y g !

Anmerkung: Pfeil nach rechts da
Calliope auf dem Calli:bot umgedreht.

Stoppe Motor beide v auslaufend v

Schalte Motor links v vorwarts » mit @ 4

@®
Losung: Nach rechts fahren

wenn receivedNumber =+ ° dann

Anmerkung: Pfeil nach links da
Calliope auf dem Calli:bot umgedreht.

Stoppe Motor beide v auslaufend v

Schalte Motor rechts * vorwarts v mit e %

3.2 Losungen Calliope-Lenker

. Losung: Stopp senden

sende Zahl o iiber Funk

wenn Logo nach oben +




wenn nach links neigen = Losung: Links senden

sende Zahl o iiber Funk

Sn——
sende Zahl o itber Funk

4. Testen und Erweitern

Der Calliope ist nun liber den Lenker steuerbar. Teste deine Programmierung und verdndere sie wie es
bendtigt wird. Verringere oder erhdhe die Geschwindigkeit der Motoren, andere die Moglichkeiten
der Eingabe, erweitere den Code mit den anderen Dokumenten von der Seite dieses Dokumentes
oder werde selbst kreativ. Am Ende stellen alle ihre Calliope vor und zeigen was sie erganzt haben.
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