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Aktivitat 5

Das autonome Auto

Uberwachtes L Schwierigkeit Benotigte Zeit
ernen Einfach 90 min (2 x 45 min)

@ Voraussetzungen

¢ Lernen wir Thymio kennen.
* Wir haben die Aktivitat 1 « Erste Schritte » mit ThymioAl abgeschlossen.

Materialvorbereitung

* Ein Beispiel flir einen Streckenverlauf ist in Anhang 1 abgebildet. Die Wande
haben die Grosse eines A4-Blattes, das der Lange nach in vier Teile gefaltet ist.

* Die Wande kdnnen mit A4-Blattern und einer Rolle Klebeband kostenglinstig
hergestellt werden.

* Lange Wand: Wir falten ein A4-Blatt drei Mal der Lange nach. Dann glatten wir es
und kleben die zwei gegenliberliegenden Seiten mit einem Stlick Kleber
zusammen, um ihm ein 3D-Volumen zu geben (Balkenform). Die Abmessung sollte
297 x 52 x 52 mm betragen.

* Wenn der Abschnitt einer Wand nicht quadratisch bleibt, kann er durch das
Aufschieben einer weiteren im Quadrat gefalteten Wand (rechter Winkel)
verstarkt werden.

* Kurze Wand: Wir schneiden eine lange Wand in der Halfte durch, wenn sie
abgeflacht ist. Abmessungen: 145 x 52 x 52 mm.

* Fir das vorgeschlagene Layout werden 9 Blatter der langen Wand und 3 Blatter
der kurzen Wand verwendet.

Handbuch fur
Lehrkrafte

* Ein zu rauer oder holpriger Boden sollte vermieden werden.
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Aktivitat 5

Die Aufgabe

* Bei dieser Aktivitat muss Thymio in die Rolle eines autonomen Autos schliipfen, das
einer Stralle entlangfahrt.

* Die StraRRe wird durch eine Reihe von parallelen Wanden simuliert, die einen
gewundenen Weg zeichnen. Am Ende der Stralie befindet sich eine schwarze Linie, die
senkrecht zu den dussersten Wanden verlauft.

* Der Roboter muss die Stralte entlangfahren, ohne die Wande zu beriihren. Sobald er d
as Ende der Strasse erreicht hat, dreht er um und fahrt die Strasse zurtick.

Das autonome Auto

Mogliche Erweiterungen

* Simulation eines:r Fussganger:in: Zu einem von selbstgewahlten Zeitpunkt platzieren
wir ein Hindernis mit einer maximalen Breite von etwa 6 cm in die Mitte der Strale, um
eine:n Fussganger:in zu simulieren. Thymio muss vor diesem Hindernis anhalten.

* Dann entfernen wir den:die Fussganger:in, so dass Thymio weiterfahrt und seinen Weg
fortsetzt.

* Wir kdnnen die Regeln aus Aktivitat 3 «Auf der Spur bleiben» anwenden.

* Wenn diese Aktivitat bereits als Spiel durchgefiihrt wurde, kdnnen die Punkte aus beid
en Aktivitaten kombiniert werden.

Handbuch fur
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Das autonome Auto
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Einstellungen

Sensoren-Tab

* Es werden die Naherungs- und Bodensensoren

verwendet.

Aktionen-Tab

* Das Team kann die zu verwendenden Aktionen frei wahlen.
* Die Teammitglieder legen die Variablen «Dauer», «Pause» und

Hochstgeschwindigkeit selbstandig fest (es ist ratsam, einige
Tests durchzufiihren, um die gewahlten Einstellungen zu
testen).

* Die drei genannten Variablen kdnnen gedandert werden, ohne

dass das Training erneut durchgefiihrt werden muss.

Al-Tab

Belassen wir die Standardoptionen fiir das (iberwachte
Lernen und das neuronale Netz.

Wir dndern auch die Lerngeschwindigkeit nicht. Eventuell
kdnnen wir sie verringern, wenn der Roboter viele Fehler
macht.

Wir wahlen die Kombination 10 20, d.h. 2 Schichten von
Neuronen, eine mit 10 und die nachste mit 20 Neuronen.
Es liegt an uns, das Lernen anzukeuten. Versuchen wir, alle
moglichen Falle zu berlicksichtigen. Sie sind nicht sehr
zahlreich.

Wir kdnnen unsere Variabeln im Menl Settings > Save
settings ... speichern.
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Aktivitat 5

Anhang

1. Schema der Rennstrecke

Das autonome Auto
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Aktivitat 5

Anhang

2. Trainings-Phase

Linker Sensor Sensor Sensor vorne Rechter Boden

Sensor vorne links vorne rechts Sensor sensor

Das autonome Auto
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Anhang

3. Losung (nur Wande und schwarze Linie)

Erste LOsung

e Duration : 0,15 e Max. speed : 200 Das Verhalten von Thymio:
Ruckelig, Flugbahn ist etwas
wackelig, aber kein Fehler

e Pause:0,1 e Neuron layers : 10 20

Das autonome Auto

Losung ohne Pausen

e Duration : 0,15 e Neuron layers : 10 20

® Pause : off ® Max. speed : 100 + Langsam, aber
e Max. speed : 150 ; zielgerichtet

Mit Fussganger, mit oder ohne Pausen

1. Strategie

* Wenn die drei zentralen Sensoren etwas erkennen: stoppen.

* Wenn der zentrale Sensor etwas erkennt: stoppen.

* Fazit: Es funktioniert gut mit einem:r Fussganger:in, Thymio halt aber auch vor
einer Wand an.

o
2 2. Strategie
Llo
ol
> :C
% > * Wenn der mittlere Sensor ewas erkennt: stoppen.
o
5< * Fazit: Es funktioniert gut mit einem:r schmalen Fussgdnger:in, der:die gut
T3

platziert ist und funktioniert besser als vorher gegeniber einer Wand, aber
manchmal verursacht er einen Unfall.
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Das autonome Auto

Uberwachtes L Schwierigkeit @ Benotigte Zeit
ernen Einfach 90 min (2 x 45 min)

Die Aufgabe

* Bei dieser Aktivitat muss Thymio in die Rolle eines autonomen Autos schllipfen,
das einer StralRe entlangfahrt.

* Die StraRRe wird durch eine Reihe von parallelen Wanden simuliert, die einen
gewundenen Weg zeichnen. Am Ende der StralRe befindet sich eine schwarze
Linie, die senkrecht zu den dussersten Wanden verlduft.

* Der Roboter muss die StralRe entlangfahren, ohne die Wande zu berihren. Sobal
d er das Ende der Strasse erreicht hat, dreht er um und fahrt die Strasse zuriick.

Mogliche Erweiterungen

* Simulation eines:r Fussganger:in: Zu einem von selbstgewahlten Zeitpunkt platzi
eren wir ein Hindernis mit einer maximalen Breite von etwa 6 cm in die Mitte
der StraRRe, um eine:n Fussganger:in zu simulieren. Thymio muss vor diesem
Hindernis anhalten.

* Dann entfernen wir den:die Fussganger:in, so dass Thymio weiterfahrt und seine
n Weg fortsetzt.

* Wir konnen die Regeln aus Aktivitdt 3 «Auf der Spur bleiben» anwenden.

* Wenn diese Aktivitat bereits als Spiel durchgefiihrt wurde, kdnnen die Punkte au

s beiden Aktivitaten kombiniert werden.
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Aktivitat 5

Das autonome Auto
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Schuler

Einstellungen

Sensoren-Tab

* Es werden die Naherungs- und Bodensensoren

verwendet.

Aktionen-Tab

* Das Team kann die zu verwendenden Aktionen frei wahlen.
* Die Teammitglieder legen die Variablen «Dauer», «Pause» und

Hochstgeschwindigkeit selbstandig fest (es ist ratsam, einige
Tests durchzufiihren, um die gewahlten Einstellungen zu
testen).

* Die drei genannten Variablen kdnnen gedandert werden, ohne

dass das Training erneut durchgefiihrt werden muss.

Al-Tab

Belassen wir die Standardoptionen fiir das (iberwachte
Lernen und das neuronale Netz.

Wir dndern auch die Lerngeschwindigkeit nicht. Eventuell
kdnnen wir sie verringern, wenn der Roboter viele Fehler
macht.

Wir wahlen die Kombination 10 20, d.h. 2 Schichten von
Neuronen, eine mit 10 und die nachste mit 20 Neuronen.
Es liegt an uns, das Lernen anzukeuten. Versuchen wir, alle
moglichen Falle zu berlicksichtigen. Sie sind nicht sehr
zahlreich.

Wir kdnnen unsere Variabeln im Menl Settings > Save
settings ... speichern.
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Aktivitat 5

Anhang

Trainings-Phase

Linker Sensor Sensor Sensor Rechter Boden
Sensor vorne links vorne vorne Sensor sensors
rechts

Das autonome Auto
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