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Prof. Dr. Beat DObeli Honegger



» kennen die wesentlichen Eingabe-, Verarbeitungs- und Ausgabeelemente von
Informatiksystermen und konnen diese mit den entsprechenden Funktionen von

Lebewesen vergleichen [Sensor, Prozessor, Aktor und Speicher].
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Beat Dobeli Honegger @beatdoebeli - 5h hd
Replying to @PiStadler

Empfehlenswert! RT @PiStadler 1 Kollege interessiert sich fur den Thymio. Hast
du eine Einschatzung bez low floor, wide walls, high ceiling?
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Andrea Maria Schmid @AndrealMSchmid - 3h W
Replying to @PiStadler @beatdoebeli

Tipp: Kompetenzorientiertes Aufgabenset dazu auf robotik_phlu.ch unter Zyklus 2;
Zyklus 3 ist in der Entwicklung-/Testphase.
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| BeatDobeli Honegger @beaidosbeli - 1n v
-CH  Cool, danke, gleich morgen unseren TN im Kurs weitermelden! @PiStadler
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Andrea Maria Schmid @AndreaMSchmid - 55m hd
Geme= und Danke zurlick! Tipp 2: Weitere aktuelle Aufgabensets zur Robotik
Zyklus 1-3: junt.ch/robotik #Robotik #MINT
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Arbeitsblatter der PHLU (2. Zyklus)

................ Von den Pr u iven L

—Ml.2, Zyklus 2

Von den Pr u i Ldsungen — MI.2, Zyklus 2

Arbeitsblatter

Arbeitsblatter

Vergleich Mensch — Roboter Vergleich Mensch-Roboter: Der Thymio

Aufgabe: Verbinde die
entsprechenden Bezeichnungen

Aufgabe: Verbinde die Teile am Thymio mit den entsprechenden Bildern.
Denke aus der Sicht des Roboters.
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Der Didabot
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Figure 4,10 lllustration of embodiment. (a) The Didabot. (b) Sensor configuration 1. (c) Sensor
configuration 2. Sensor configuration 1 leads to pushing and obstacle avoidance
behavior, whereas sensor configuration 2 leads to obstacle avoidance only. Both
configurations use the same internal neural control mechanism.




Technisches Gestalten
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