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30 Minuten: Arten von Programmierumgebungen

60 Minuten: selbst experimentieren an Posten




rogrammierumgebungen
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public class Liste
i
Knoten workopf, aktuell; //Zeiger wvorkopf zeigh inmer auf den
/4 Listenanfang (=dummy¥, 3.u); Zeiger aktuell wahlt ein Element
44 der Liste aus

A4 1. Bllgemeine Methoden: a. Konstruktor, b. Kontrolle, ob leer

public Liste()

i
Enoten dunnyV = new Knoten(); Siworderes Dunmy-Elenent
Froten dunwyH = new Enoten(): Jihinteres ammy-Element

dunny¥.voriger = null;
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Programmierumgebungen

Taktile Programmierumgebung: Primo.io



Programmierumgebungen
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Brettspiele zum Thema Programmieren: RobotTurtles



Was davon verwenden?

Klassifikation von Programmier-Lernumgebungen
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2. Interaktivitatskriterium

3. Koordinationskriterium

4. Ausfiihrungskriterium

5. Notationskriterium

6. Machtigkeitskriterium

7. Didaktisierungskriterium
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keine weitere Hardware benoétigt
kein Vorwissen notig
relativ teuer (80-250 CHF)

Moglichkeiten begrenzt
=> primar fur Anfanger (4 — 10)

\J

gevay 0P F
: mehr Moglichkeiten

komplexe Projekte moglich
relativ teuer (100-400 CHF)
zusatzlich Infrastruktur notig
Vorwissen zu Computern notig
=> Anfanger + Fortge. (10 — 14)

Enaktive pyhsische Roboter mit Programmierung am Computer:
Thymio Il (links), Lego WeDo (rechts),

physical
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virtuelle Roboter mit ikonischer Programmierung
Puzzlets mit physischer Eingabe (links), Lightbot mit virtueller Tastatur (rechts)

|Meen Nccountaniegen|  — SPIELMEND AKTUELLE METHODE 1
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viele Moglichkeiten
haufig sehr glinstig (0-50 CHF)
ikonisch, symbolisch

=> ganzes Spektrum (6 — 99)
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virtuelle Roboter mit symbolischer, textueller Programmierung ohne
physische Komponenten: Codecombat.com (links), XLogo (rechts)




1. Reprasentationskriterium
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7. Didaktisierungskriterium
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Tastatursensor in Kodu (links),
Licht- und Beriihrungssensor im ProBot (rechts)
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'i?g Einfacheres Debugging (sich selbst 45
1st person | in die Rolle versetzen)
Jedoch weniger Maoglichkeiten R %
=> einfacher fur Anfanger

1st person

You earned 3 stars!
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Mehr Moglichkeiten, Koordination
macht es aber schwieriger
=> Reizvoll flr Fortgeschrittene
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Programmierung mehrerer Motoren und Sensoren in Lego

Mindstorms (links) und Multikara mit mehreren Kafern (rechts)

n-objects
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, Programm lasst sich einfach Eo._[!)

. ¥ nachspielen, debugging mit Schritt
™ fir Schritt Analyse

sequential seq./evt.

Sequentielle Programmierung bei RoboTurtles (links)
und sequentielle Programmierung mit Sensor-Events beim ProBot (rechts)
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Event-basierte Programmierung mit sequentiellen Teilen in events
Scratch (links) und ausschliefRlich Event-basierte
Programmierung mit Kodu (rechts)
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text blocks Text blocks: Blockly auf code.org (links)

und textuelle Programmierung bei XLogo (rechts)

written text
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Rekursion

Objektorientierung
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Basics

(1]2]3]a)
8000

Freie Spielwelt fir kreative Projekte bei AgentCubes (links)
und Kodu (rechts)
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Lernumgebungen

Die folgende Tabelle zeigt exemplarisch, wie die Kriterien angewendet werden kénnen. Es besteht kein Anspruch auf Vollstandigkeit oder einer trennscharfen Einordnung. Einige

Lernumgebungen bieten Erweiterungen oder Zusétze und kénnten unter deren Beriicksichtigung entsprechend anders eingeordnet werden. Die Stufenempfehlungen basieren auf den
Annahmen: Grundschule = 1-4 Klasse, Sekundarstufe | = 5-10 Klasse, Sekundarstufe Il = 11-13 Klasse.
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M

Notation

Didaktisierung

Méchtigkeit [

Stufenempfehliung (4

Lernumgebung 4 | Représentation

& X B
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AgentCubes @ *ﬂ) a *\ Sekundarstufe | + 11
simulation interactiv n-objects events open @
: < < % % .
Bee-Bot - pe(zm seﬁial E e Kindergarten / Grundschule
: e e g B * :
Cargo-Bot I; ﬂ ’R!) Lo Sekundarstufe | + Il
simulation 1st person sequential icons tasks :0:;
] I -
Gode.org %A Eg ﬁ Grundschule / Sekundarstufe | + I
inmractw 1st person sequential
Codecombat.com E i “ M Sekundarstufe | + 11
st person ia . : m
L] . a
- B D Eoee....
simulation none 1st person sequential
S . (e [
Daisy the dinosaur | E & %A POL!E) n | EJ m m Kindergarten / Grundschule




Klassifikation von Programmier-Lernumgebungen

enaktiv > > ikonisch
teuer > > kostenlos
Robot vs. Robot-Simulator: =
. . < LY
Ist das zu programmierende Objekt ein reales oder ein - C‘a Q .0 - Q
simuliertes? Braucht es einen Computer zum physical physical simulation W simulation

Programmieren?

- - . O
Real-World-Sensors: () % %S
Kann man das Programm von aul3en beeinflussen?
Zum Beispiel durch Tastendruck, Gerdusch machen, SENSOrsS SENSOrsS
Helligkeit andern ... Syntax auto. Syntax lernen

enaktiv ikonisch symbolisch

Representation of Code:

Wie wird ein entwickeltes Programm dargestellt, als Block-
Diagramm, als Quelltext oder tGiberhaupt nicht?

Self prog. Zusammenspiel

1st Person vs. n-Objects Programming:

Ist man praktisch selbst das zu programmierende Objekt und
flihrt gedanklich die Bewegungen selbst aus bevor man sie

aufschreibt?

Sandbox vs. Tasks & Game Levels :
Bietet die Lernumgebung fertige Levels oder Aufgaben, die
abgearbeitet werden sollen oder stellt sie eine leere Welt
zum experimentieren dar?

sandbox
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