mBot2
TUTORIAL

GROHRMUHLGASSE 27 @ +43262223115
A-2700 WIENER NEUSTADT SEITE 1 [=]  OFFICE@BRG.AT


mailto:office@brg.at

Inhalt

1 NOtWENAIZE SOfLWAIE ..o it e e e e e et e e e sttt e e e s eataeeeesasseeeeeensaaeesantaeeeeasrneaann 4
1.1 Die ProgrammoOberflaChe. ... ..o uiiii e e e e e s 7
1.2 Basisgerat UNd ErWEITEIUNGEN .....cii ittt e s e st ee e e s st e e e s snabaeeessaraeeeesssaeeean 8

2 VerbindUNG NEISTEIIEN ..uueii e e e e e s b e e e s bte e e s esabbeaeesabaeeesesraeeeannns 10
2.1 Verbindung Gber USB-Kabel: ...ttt e e s saae e s s abaeeeenaes 10
2.2 Verbindung Gber BIUETOOTN: .......cooiiii e e e s rrae e s e rae e e eaes 11

3 Interaktive Verbindung (,Spielemodus™): ..o i e e e e eaes 14

O Y [N ¥] o [T Yo [ AT =1 o Y=Y o SR 18
4.1 Grundlegende AUTFGADEN .........ooo e e e e a e e e araeeeeaans 18

4.1.1 Geradlinige BEWEBUNEEN: ....cciii ittt e et e e e e e st e e e e e e s e s abaeaeeeeaeeessannssaaneeeeeesansnnes 18
4.1.2 DT U= =T o SRR 19
4.1.3 YT = g 11 USSR 20
4.2 Einfache BeweguNngsaufgaben:. ... e e 20
4.3 Verwendung der SeENsoren des MBOL2: ... ..o e e e e 21
431 [Tl 0 =14 Yo T PSP PR PSR 22
4.3.2 SCNAIISENSON: ..t es 23
43.3 GYroSkop/BesChlEUNIGUNESSENSOI ... .vviiereeeetieeetteeeeteeeetteeeeteeeeetreeeeteeeeaeeeeeaeeesbeeesreeesareeens 23
4.3.4 UIErasChallSENSON: ...c..eiiiieeeeee ettt e san e e 24
4.3.5 A-FACh RGB SENSON ....ciiiiiiieiieeieee ettt sttt e e st e e s e s n e e san e e neesnneenees 25

I (oY1) o] (e (T gl U 7=t ] o 1] o U PURRRRRP 27
5.1 EiNSatz vON Variablen:.......oo e 27
5.2 (O LU Lo L | P PSR OP RO PP UPRP PP 27
5.3 REEEIMAIIGE VIBIECKE: oo e e e e e e e e e e e ettt e e e e e e e e s eensrraaeeeaaeeas 28
5.4 [20e] Yol d=T g o] F-a ll {2 - TV 4 =T o USRI 28
5.5 LINE-FOIOWET: .. ettt e et e e sbe e e s bt e e sbb e e sabe e e sabeeesaneeeans 29
5.6 (O =11 To T o LU T RO P P UPRR PP 32
5.7 DI RODOTEI TANZE: ...ttt e e e b e e sbt e e sbb e e sabe e e saneeeans 33

I\ [V 1 C=T g Lo T UL V== a e [T o (T <] o TSP 35

GROHRMUHLGASSE 27 @ +43262223115

A-2700 WIENER NEUSTADT SEITE 2 [=]  OFFICE@BRG.AT


mailto:office@brg.at

6.1 YU =2 1 o 1 SRS 35
6.2 UL =2 ] o1 USRS 35
6.3 FAN T =2 o1 TSRS 35
6.4 FAN T =2 oL PP PPSPPRRN 36
6.5 FAN T =2 o1 T PP SPSPPPRRN 36
6.6 AUTGADE B .. et e e st e e bae e e e e ettt e e ea b e eeeenbaaeeeenataeeeenans 37
6.7 FAN T =2 oL PRSPPI 37
6.8 FAN T =2 oL < PRSPPI 38
6.9 YU =] o1 USRSt 38
T O XU -1 o YT O PSP 39
TR R XU -1 o YTt I SR 40
T XU -1 o YTt 1 PSP 41
2 -\ o o1 {o [T g Y V= = Tl o o |13 42
GROHRMUHLGASSE 27 @ +43262223115

A-2700 WIENER NEUSTADT SEITE 3 [=]  OFFICE@BRG.AT


mailto:office@brg.at

1 NOTWENDIGE SOFTWARE

Der Roboter kann Uber die Software mBlock programmiert werden:

mBlock web version

Chrome browser recommended > > ': Code with blocks 4.' ‘-.‘ Code with Python

Support Windows/Mac/Linux/Chromebook

mBlock PC version
Version: V5.4.0 | Download for Windows | | Download for Mac
Released: 2021.11.30 - .' .

Released log => Previous version >

;400 Android

Q mBlock mobile app

’,
'éﬁ Learn coding in phones and tablets

Abbildung 1: Programmversionen

Hier existiert eine Programmuversion fiir Windows und Mac. Alternativ kann auch direkt aus dem Browser
(Chrome wird empfohlen) die Oberflache gestartet werden. Fiir mobile Devices (Handy, Tablets) gibt es
eine APP-Version fur Android und fiir 10S.
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CyberPi

ESP-32 microprocessor for wireless
communication. Compatibility with
block-based and Python coding

mBot2 shield

Compatible with ¢ wide variety of
external components, ides a
built-in rechargeable battery

Ultrasonic sensor 2

Object detection is accompanied
with 8 progro able LEDs for an
enhanced interaction

Encoder motors

Measure rotation to 1-degree
occuracy, distance travelled and
precisely control speed up to 200RFM

Quad RGB sensor

es support color
tion, as well as basic and
nced line detection prograoms

Abbildung 2: mBot2 - Grundstruktur

Das Herzstlick ist der CyperPi Mikrocontroller tiber den auch die Programmierung lauft. Zusatzliche
Komponenten der Grundausstattung sind:
e der mBot2-Rahmen (zur Befestigung weiterer Komponenten)

e der Ultraschallsensor 2 (mit 2 blauen LEDs)

Abbildung 3: Ultraschallsensor
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e der 4fach RGB Sensor (zur Farb- und Linienerkennung, Weiterentwicklung des 2fach Sensors bei
mBot1)

Color light
sensor 4x

Color LED 4%

Abbildung 4: RGB Sensoren

e Encoder-Motoren (prazisere Steuerung als beim Vorgangermodell)

Abbildung 5: Encoder-Motoren
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1.1 Die PROGRAMMOBERFLACHE

Die Programmoberflache mBlock zeigt zunachst eine Scratch-Oberflache mit den entsprechenden

Komponenten (nach der Installation der notwendigen Erweiterungen)

Set your account
to access the cloud
services

Select language, open or save a file, find example progroms, etc.

@ save @ Couses g Tutarials @ Feadback «ee

o0

Devices Sprites  Background

5 e
g
S

L+ -
Akl How to use device? €
doude € o g
Stage area Block area Script area
View project stage, Library of code blocks Drag the coding blocks to this
customize sprites and | sorted by color-coded area and arrange them to
backgrounds, connect | categories. control the stage or connected
devices. devices.
Extension center

Abbildung 6: Programmoberfidiche

Neben der blockorientierten (Scratch-)Oberflache kann der Roboter auch direkt mit Python programmiert

werden:
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setze Warte BC v auf ()

stopp dieses Skript v

OB Bildschimminhalt I6schen

T8 drucke und neue Zeile

PR ———
TB drucke und neue Zeile

warte bis  Warte BC = o

T8 drucke und neue Zeile

8 spiele Ton @D Hz fur @@

T8 stoppe alle Klange

B drucken ({g:anlel]

stopp alle /alles »

B beim Empfang von Ubertragung aus der User-Cloud

Abbildung 7: Block- oder Pythonoberfldche?

1.2 BASISGERAT UND ERWEITERUNGEN

EIN ZUHAUSE

1  # generated by mBlockS for CyberPi

2 # codes make you happy

3

4 import event, time, cyberpi

5 # initialize variables

6 Warte BC = @

7 cyberpi.cloud_broadcast.start('{TOPIC}")
8

9 [@cyberpi.event.cloud_broadcast( 'message’)
10  def on_cloud_broadcast():

11 global Warte BC

12 Warte BC = 1

13 cyberpi.stop_this()

14

15  @event.is_press(‘a')

16  def is_btn_press():

17 global Warte_BC

18 Warte_BC = @

19 cyberpi.wifi.connect("xon’, *2222)
20 while not cyberpi.wifi.is_connect():
21 pass

22

23 cyberpi.console.clear()

24 cyberpi.console.println( Netzwerk verbunden!')
25

26 cyberpi.console.println(’Sende Broadcast!')
27 while not Warte BC == 1:

28 pass

29

38 cyberpi.console.println( Nachricht erhalten!!®)
31 cyberpi.audio.play_tone(7e@, 1)

32 cyberpi.audio.stop()

33 cyberpi.console.print(’ FERTIG! )

34 cyberpi.stop_all()

35

36

cyberpi.cloud_broadcast.set('Das ist eine Nachricht vom mBot!*, '")

Um nun den mBot2 (und dessen Basiskomponenten) aus der Programmieroberflache entsprechend

ansprechen zu kénnen wird nun zunachst der Controller (CyperPi) als Gerat hinzugefiigt:

*

=208

Entwidder: mSlock

mBot
Entwickler: mSlock

Geratebibliothek

xLight

Entwackier mBlock

mBot Ranger

Entwickier mBiock

mBot Mega

Entwickier mBlock

am
by

Codey

Entwicider m3iock

\- ~
S o
LX) :;!;

Bl th 1l MotionBlock

Entwiciier: m3iock

Abbildung 8: CyperPi hinzufiigen
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Danach missen noch die vorhandenen Sensoren/Motoren als Erweiterungen hinzugefiigt werden:

makeblock | mBlock ®. i&Datei % Bearbeiten Unbenannt & Speichem

> Kurse B Tutorials g8 Rilckmeldung ==

La- B o5 cpicle Hiv bisfertig

: =}
LED

Anzsige

&8 Aufnahme starten

@® Aufnahme beenden
=]
P o o [N = spicle Aufzeichnung bis fertig

) § . =] T8 Aufnahme wiedergeben
Gerate Figuren  Hintergrund umen

=B o5 spicle Ton @) fur @D Tekee

T3 spicle Snare v fur Schizgd

T3 audiogeschwindigkeit um () % e

- B Audio-Geschwindigkeit
Eregnisse
T3 Lautstarke um () % emhohen

Steusrung
T8 setze Lautstarke au () %

o T8 Audio-Geschwindigkeit auf ()
Operatorer B Lautstarke(%)

o

Meine

Blocke
T3 stoppe alle Kiange

Erweiter..

Abbildung 9:Erweiterungen hinzufiigen

Aus den angebotenen Erweiterungen werden nun folgende installiert:

e mBot2-Chassis (Motorensteuerung):

e Ultraschallsensor 2:

o
- &
P “
‘ﬁ
‘b

mBot2 shield
By mBlock official Q 8]

Mehr

Ultraschallsensor 2
By mBlock official D B8 g

Mehr

GROHRMUHLGASSE 27
A-2700 WIENER NEUSTADT

@ +43262223115
SEITES [=]  OFFICE@BRG.AT


mailto:office@brg.at

® 4
» }
y

N BILDUNG
AUSE

GROHRMUHLGASSE
WIENER NEUSTADT

e (QuadRGB-Sensor:

2 VERBINDUNG HERSTELLEN

Quad RGBE Sensor(beta)
LB B

By mBlock official

Die Verbindung zwischen der Programmieroberflache (PC, Notebook, Tablett, ...) kann auf 3 Arten
hergestellt werden: (Dabei wird noch grundsatzlich unterschieden, ob das Gerat im Livemodus oder

2.1 VERBINDUNG UBER USB-KABEL:

Gerate Figuren

Hintergrund

o .-

-

hinzufig... "ﬁ@-

<0
Werbinden Sie lhr Gerat
Wie wird das Gerdt

verwendet?

Modus wechseln

Hochladen Live

¢ Verbinden

Abbildung 10: CyperPi liber USB verbinden
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USBE X

Alle anschlussfihigen Gerite anzeigen

COMS

Abbildung 12: Schnittstelle auswdhlen

Das Gerét ist nun verbunden. Uber die Einstellungen kann nun der Hostname
(wichtig fur Bluetooth und WLAN Verbindungen) und die WLAN Einstellung
vorgenommen werden:

2.2 VERBINDUNG UBER BLUETOOTH:

Gerat verbunden

Wie wird das Gerdt
verwendet?

Modus wechseln (2)
Hochladen Live

(n  Verbindung "
| g = |
\ trennen

i§3 Einstellungen

Abbildung 11: USB Verbindung
funktioniert

Funktioniert fir Mobilgerate (oder am PC liber speziellen Bluetooth-Adapter). Auf den
£ Mobilgeradten (Tablets, iPads) sollte die App ,,makeblock / mBlock” installiert sein.

Verbindung
Bluetooth einschalten:
Pad = 08:42 @ % 100% m--
Settings Bluetooth
[ - ‘Blueloeth O
Apple D, iCloud, iTunes & App Store Fow discorerable us “ e
o MY DEVICES
AirPods Not Connected @
| o HOTGO H1 Not Connected @
Airplane Mode OTHERDEVICES 3¢
= [
B wan
;e 'H
% Bluetooth On
Lo 0 8 BN
(@ notitications
8 Control Center B S oamm & - o
Do Not Disturb T —
» o —
E}: General [1] - e -

LY Display & Brightness

Abbildung 13: Bluetooth am iPad aktivieren
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In der App mBlock den Roboter (cyperPi) wahlen:

Figurenbibliothek

alle(s)

Abbildung 14: CyperPi als Gerdt auswéhlen

Erweiterungen (mBot2, Ultraschallsensor, QuadRGB Sensor) installieren:

Erweiterungszentrum

LK

Pocket Shield mBot2 shield Ultraschallsensor 2

Pocket Shield

¥ Herunterladen <+ Hinzufligen + Hinzufiigen

PORRER B (e RS
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CyperPi via Bluetooth verbinden:

Gerateserstellung Das Gerat |6schen

CyberPi

& Verbinden

Hilfe zum Firmware-Update

Abbildung 16: mit Bluetooth verbinden

Verbindung herstellen:

Bringe dein mobiles Gerat in die Nahe des Roboters. Q X
Bluetooth verbindet sich automatisch.

Abbildung 17: Pairing
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Verbindung hergestellt:

Gerateserstellung Das Gerét I6schen

Bluetooth verbunden

Trennen Zurtick zur Programmierung

Hilfe zum Firmware-Update

Abbildung 18: Bluetooth erfolgreich

3 INTERAKTIVE VERBINDUNG (,,SPIELEMODUS"):

‘

Alternativ zum Programmiermodus (mBlock-APP) kann (iber das Tablet der Roboter auch im ,,Spielemodus*
(Gber die App makeblock) verbunden werden. Dabei wird das Tablet als Fernsteuerung fiir den Roboter
verwendet:

Nach dem Starten der App kann liber das Symbol E das zu verbindende Gerat ausgewahlt werden.
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Spielen

Abbildung 19: Spielemodus (Livemodus)

In unserem Fall wird hier der Roboter mBot2 ausgewahlt.

X

@ Gerat

£ Einstellungen

Abbildung 20: mBot2 als Gerdt
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Wenn dieser nun (statt xLight) aufscheint, kann durch einen Klick auf das rote Bluetoothsymbol (.) die
Verbindungsaufnahme gestartet werden:

Nahe dem Roboter, wird Bluetooth Q
automatisch eine Verbindung

Abbildung 21: via Bluetooth verbinden

Das nun weil3e Bluetoothsymbol zeigt den verbundenen Roboter.

Spielen

Abbildung 22: aktive Verbindung

Durch Auswahl von ,Spielen” => ,,Fahren” wird das Tablet nun zur Fernsteuerung:
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Spielen

Fahren Zeichnen und La... Musiker

Abbildung 23: Spielemodus - Fahren

Fahren

Abbildung 24: iPad als Fernbedienung
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4 EINFUHRENDE AUFGABEN:

4.1 GRUNDLEGENDE AUFGABEN:

Start: Das Programm soll jeweils durch driicken auf den Button , A“ (siehe Abbildung 25) gestartet werden.

cyberpi

Abbildung 25: Tasten am CyperPi

4.1.1 GERADLINIGE BEWEGUNGEN:

& moves forward * um @ U/min fir n Sekunden

a2 moves forward *+ um @' U/min

.# -\.
‘ | 1 ) |
-

26 Stop-Motor alle / alles »

&% vorwarts v bewegen m der Zentimeter v  bis fertig

Abbildung 26: Befehle fiir geradlinige Bewegungen

Aufgabe 1: Versuche mit mehreren Befehlen den Roboter genau 25cm fahren zu lassen. Notiere dir die
dazu passenden Daten (wie viele U/min — welche Zeit) — Teste die Genauigkeit mit langeren Strecken (1m,
2m)
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&%  vorwirts bewegen ¥ mit o U/min

warte o Sekunde(n)

«&2% Encoder-Motor anhalten alle / alles *

stopp alle / alles ¥

Abbildung 27: Beispiellésung Aufgabe 1

Forschungsaufgaben: Liefern die Kombinationen 7U/min — 10s, 10U/min — 7s und 70U/min — 1s gleiche
Ergebnisse? — Finde weitere Losungen — Wie sieht es mit den Tests auf langere Distanzen aus? — Wie genau
ist die eingebaute Funktion?

4.1.2 DREHUNGEN:

Drehungen konnen durchgefiihrt werden, indem z.B. nur ein Motor angesteuert wird. Versuche auf
unterschiedliche Arten eine Drehung um 90° (rechts oder links) zu erzeugen. Was ist der Unterschied zur
Bewegung beim Befehl ,,Nach links drehen 90° bis fertig“?

&% Encoder-Motor linkes Rad (EM1) * *) dreht fiir ° Sekunden um @ rotational speed (RPM) »

&% encoder motor linkes Rad (EM1) » *) rotates at @ rotational speed (RPM) »

& Setze Motor M1-Leistung auf @ % , Motor M2-Leistung auf @ %

&% Nach links v drehen @' ® bis fertig

Abbildung 28: Basisbefehle zur Erzeugung von Drehungen

Aufgabe 2:
e Erzeuge eine Linksdrehung um 90° nur durch Ansteuerung des rechten Motors. Welche Daten zur
Motoransteuerung funktionieren bei dir? (Findest du ev. mehrere Moglichkeiten?)
e Erzeuge eine Rechtsdrehung um 90° nur durch Ansteuerung des linken Motors. Welche Daten zur
Motoransteuerung funktionieren bei dir? (Findest du ev. mehrere Maoglichkeiten?)
e \Vergleiche die Bewegungen aus den ersten beiden Aufgaben mit der Bewegung bei ,,Nach links
(bzw. rechts) drehen 90° bis fertig” — Wie konntest du diese Bewegung nachbauen?
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&2t Encoder-Motor rechtes Rad (EM2) * ) mit o Drehzahl (U/min) * drehen

warte o Sekunde(n)

&2 Encoder-Motor anhalten alle / alles »

stopp alle / alles »

Abbildung 29: Lésung Teilaufgabe von 2

4.1.3 SIGNALE:

Der Roboter kann Tone aussenden und auch Informationen am Display ausgeben. Die Basisbefehle siehst
du in nachfolgender Abbildung. Probiere sie einmal aus:

U8 spiele Yeah v bis fertig

88 Bildschirminhalt |Gschen

8 drucke QgEllsRdslslsc=l@ und neus Feile

Abbildung 30: Audio- und Bildschirmausgabe
4.2 EINFACHE BEWEGUNGSAUFGABEN:

Programmiere den Roboter so, dass er einem einfachen Bewegungsmuster (vgl. Abbildung 31) folgen kann.
Notiere dir deine jeweilige Losung der Aufgabenstellung.

Zusatzaufgabe: Schaffst du es eventuelle, dass der Roboter beim Start und beim Ankommen im Ziel jeweils
ein passendes Signal (Audio) aussendet und/oder auch etwas Passendes am CyperPi anzeigt?

GROHRMUHLGASSE 27 @ +43262223115
A-2700 WIENER NEUSTADT SEITE 20 [=]  OFFICE@BRG.AT


mailto:office@brg.at

1\

FINISH

Abbildung 31: Beispiel fiir eine Bewegungsaufgabe

Weitere Bewegungsmuster:

|
-

Abbildung 32: Vorschldge fiir weitere Aufgaben

i
5y

4.3 VERWENDUNG DER SENSOREN DES MBOT2:

Der mBot2 verfiigt tiber einige Sensoren, mit denen er die Umgebung wahrnehmen kann. Neben dem
Ultraschall-Entfernungssensor und dem 4fach Lichtsensor gibt es im zentralen CyperPi auch schon
integrierte Sensoren:
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mBuild interface
for smart sensors and actuators

Built-in sound sensor

Integrated light sensor Button A (return)

Home button
(program selection,
settings and restart)

5-way I W
Joystick ' USB-C port
i (power & data)

Built-in WIFI and Bluetooth Button B (confirm)

Full-color display
display of text and graphics

CyberP)

5 RGB-LED strip Integrated speaker

Integrated Gyroscope &
accelerometer

Abbildung 33: CyperPl — Funktionen

Hier findet man einen integrierten Lichtsensor, einen Schallsensor und einen Beschleunigungssensor, die
entsprechend in Programmen auch angesprochen werden kdnnen. Die nachfolgenden
Einflihrungsaufgaben sollen dir einige Grundfunktionen demonstrieren:

4.3.1 LICHTSENSOR:
Im Beispiel wird die Umgebungshelligkeit im Display angezeigt:
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0B zeige Beschriftung 1 »

& B Intensitat des Umgebungslichts an Center im Bildschirm * durch mittig »

pixel

Abbildung 34: Verwendung des Lichtsensors

4.3.2 SCHALLSENSOR:

Die Umgebungslautstarke soll am Display angezeigt werden:

I B zeige Beschriftung 1+ [ BB lautstarke ' an Center im Bildschirm »

durch mittig * pixel

Abbildung 35: Verwendung des Schallsensors

4.3.3 GYROSKOP/BESCHLEUNIGUNGSSENSOR:

Dient zum Anzeigen von Beschleunigungen bzw. der Lage (Neigung) des Roboters. Wenn der Roboter nach
hinten kippt (oder bergauf fahrt) wird am Display ,UP!“ angezeigt.

T

ey ———
TE Mach hinten gekippt * ?

E8 zeige Beschriftung 1 » @ an Center im Bildschirm * durch groB » pixel

T :
11

I8 Bildschirminhalt l5schen

+

Abbildung 36: Gyroskop

Kannst du das Programm so anpassen, dass auch ein Kippen nach unten, rechts oder links angezeigt wird?
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R
B Mach hinten gekippt » ?

{8 zeige Beschrifiung 1 » @ an Center im Bildschirm * durch groB » pixel

T e
T8 Mach vome gekippt v ?

U E zeige Beschriftung 1+ @O an Center im Bildschirm + durch groB + pixel

s
T8 Mach links gekippt » ?

EE zeige Beschriftung 1 v an Center im Bildschirm * durch groB » pixel

T
B Mach rechts gekippt » ?

BB zeige Beschrifiung 1+ (i€l an Center im Bildschirm »+ durch groB = pixel

P

1)
£ B Bildschirminhalt l5schen

Abbildung 37: Losung Zusatzaufgabe Gyroskop

4.3.4 ULTRASCHALLSENSOR:
Das nachfolgende Beispiel zeigt die Verwendung des Ultraschallsensors. Damit kann der Roboter (nach
vorne) Hindernisse erkennen. Das Programm wird wieder mit der Taste ,A“ gestartet und lduft so lange, bis
jemand auf die Taste ,,B“ driickt. Falls der Sensor einen Gegenstand ortet, der naher als 10cm ist, dreht sich
der Roboter um 90° nach links und fahrt weiter.
Sobald die Taste ,,B“ gedriickt wird, wird das Programm beendet.

e Was passiert, wenn du den Block ,Encoder-Motor anhalten” entfernst?

e Kannst du in der Anzeige immer die aktuelle Entfernung zum nachsten Hindernis anzeigen lassen?

Abbildung 38: Ultraschall in der Tierwelt
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wiederhole bis OB Taste B » gedrickt?

wenn E ultrasonic2 1+ distance to an object (cm) < @

&k Nach links v drehen () ° bis fertig
& moves forward *+ um @ U/min

&% Encoder-Motor anhalten alle [ alles »

stopp alle/ alles »

Abbildung 39: Ultraschallsensor (Entfernungsmessung)

4.3.5 4-FACH RGB SENSOR:

Er besteht aus 4 Sensoren die mit R2, R1, L1, L2 (Rechts oder Links) beschriftet sind und auch unter diesen
Bezeichnungen angesprochen werden kdénnen:

Abbildung 40: RGB-Sensoren

wiederhole bis . O 8 Taste B v gedrickt?

wenn E quad rgb sensor 1+ probe (2)R1+* detects schwarz* ? 2 dann

&0 moves forward v um @ U/min
sonst

& Encoder-Motor anhalten  alle / alles »

08 zeige Beschriftung 1 » E quadrgbsensor 1w probe (2)R1+ detects Farbew an Centerim Bildschirm v durch grofi v pixel

E quad rgb sensor 1 v tums off fill light

&% Encoder-Motor anhalten alle [ alles »

stopp alle [ alles »

Abbildung 41: Beispiel mit RGB Sensoren

Das Beispiel (siehe Abbildung 41) zeigt eine Anwendung des RGB Sensors. Der Roboter fahrt, solange der
R1-Sensor die Farbe Schwarz sieht. Zusatzlich wird die aktuell festgestellte Farbe am Display angezeigt.
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Abbildung 42: Testmuster fiir RGB-Aufgabe
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5 KOMPLEXERE AUFGABEN:

5.1 EINSATZ VON VARIABLEN:

Durch einen Klick auf ,,Neue Variable” (im Block Variablen) kann ein Platzhalter erstellt werden. Im
folgenden Beispiel wird eine Variable ,Seitenlaenge” erzeugt und im Programm entsprechend verwendet.

Die Bewegung des Roboters wird vom aktuellen Wert dieser Variablen abhangig gemacht. Was macht das
nachfolgende Programm eigentlich?

MNeue Variable

| e g
Seitenlae uf

andere Seitenlaenge ¥ um 0 &b vorwarts ¥ bewegen | Seitenlaenge  der Zentimeter »  bis fertig

& Nach links v drehen (EJJ) ° bis fertig

andere Seitenlaenge v umo

Meue Liste

Abbildung 43: Verwendung von Variablen

Kannst du das Programm so abandern, dass die aktuelle Seitenlange am Display angezeigt wird?

5.2 QUADRAT:

Hinweis: In der Programmierung kénnen auch Variable verwendet werden.
Programmiere den Roboter, dass er ein Quadrat mit 1m Seitenldnge abfahrt. Achte auf entsprechende
Prazision!
e Kannst du das Programm so abandern, dass die Seitenlange des Quadrats 2m bzw. 50cm betragt?
e Kannst du das Programm auch so dndern, dass eine Startseitenlange von 100cm vorgegeben wird,

diese aber durch den Joystick noch verdndert werden kann (Anzeige zur Kontrolle) bevor der
Roboter seine Bewegung startet?
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0B wenn Taste A v gedrickt

setze Seitenlaenge » auf@

wiederhole bis . 0B Taste B+ gedriickt?

wenn B joystick ziechentw ? _ dann

dndere Seitenlaenge * um o

wenn @8 joystick ziehenl » ? _, dann

dndere Seitenlaenge * um o

B zeige Beschriftung 1+ (Seitenlaenge” an Center im Bildschirm * durch groB v  pixel

-
wiederhole (€}

&% vorwdrts v bewegen | Seitenlaenge  der Zentimeter »+  bis fertig

&% Nach links v drehen (€ ° bis fertig

ast Encoder-Motor anhalten  alle f alles »

stopp alle falles »

Abbildung 44: L6sung der Quadrataufgabe mit variabler Seitenldnge
5.3 REGELMARIGE VIELECKE:

Kannst du das Programm so abandern, dass statt des Quadrats ein gleichseitiges Dreieck, ein regelmalRiges
5-Eck bzw. ein regelmaRiges 6-Eck abgefahren wird?

Wie bestimmst du jeweils den Winkel um den hier gedreht werden muss?

Kannst du das fiir beliebige regelmaRige Vielecke verallgemeinern?

5.4 ROBOTER FOLGT (HAUSTIER):

Der Roboter wird so programmiert, dass er einem Gegenstand folgt (geradlinig). Er versucht den Abstand
jeweils zu halten:
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0B wenn Taste A v gedriickt

wiederhole fortlaufend

setze Entfernung v auf B Ultraschallsensor2 1 v Abstand zu einem Objekt (cm)

BB zeige Beschriftung 1+ | Entfernung an mittig # durch mittel v pixel

Entfernung < @ , dann

Entfernung > m , dann

a6  vorwirts bewegen v mit @ U/min

sonst

3% Encoder-Motor anhalten alle / alles »

sonst

&% Encoder-Motor anhalten alle / alles »

S

Abbildung 45: Roboter folgt einem Objekt
5.5 LINE-FOLLOWER:

Eine wichtige Aufgabe bei Transportrobotern in Betrieben ist es vorgegebenen Wegen zu folgen. Versuche
anhand einfacher vorgegebener Wegstrecken, den Roboter so zu programmieren, dass er der schwarzen
Linie folgt und, wenn er diese verliert, durch passende Drehungen wieder auf den Weg zuriickfindet. Da

unser Roboter sogar lGber 4 Sensoren verfligt, kann man daraus erkennen, in
welche Richtung sich der Roboter drehen muss. p

e Bei einer Abzweigung nach rechts wird der Sensor R2 die
Richtungsanderung erkennen =» Drehung nach rechts!

e Bei einer Abzweigung nach links wird der Sensor L2 die
Richtungsanderung erkennen =» Drehung nach links!
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OB wenn Taste B * gedriickt Blocke
stopp andere Skripte der Figur »
wiederhole fortlaufend

wenn E quad rgb sensor 1 1, R1's Linie v status is

setze Links v auf

setze Rechis v auf@

&) quad rgb sensor - 1, R1's Linie v status is

Links * auf o
Rechts *+ auf o

&) quad rgb sensor - 1,R1's Linie v statusis (2)10 »

Rechts v auf e

&) quad rgb sensor - 1,R1's Linie ¥ statusis (0)00 v

Links * auf e

&% encoder motor EM1 *) rotates at | Links RPM, encoder motor EM2 ¥) rotates at | Rechts RPM

Abbildung 46: LineFollower-Hauptprogramm

OB wenn Taste A v gedriickt

stopp andere Skripte der Figur v

&b encoder motor EM1 *) rotates at o RPM, encoder motor EM2 ¥) rotates at o RPM
&0 Encoder-Motor anhalten alle / alles v

stopp alle / alles »

Abbildung 47: LineFollower: Nebenprogramm fiir Ende

Hinflihrung zur LineFollower-Losung:

e Erstelle 2 Variablen: Links und Rechts — sie beschreiben die ,Antriebskraft” fiir die beiden Motoren.

&% encoder motor EM1 *) rotates at | Links RPM, encoder motor EM2 ®) rotates at | Rechts RPM
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Der Roboter soll fahren, solange er ,auf der Linie” ist: (Achte auf die Antriebsrichtung der Motoren)

wenn B quadrgb sensor 1% L1,R1's Liniew statusis (3)11+v ? _Zidann

setze Links v+ auf e

Bei einer ,Rechtskurve” sieht der rechte Sensor noch die Linie (=1), wahrend die linke Seite nichts
mehr sieht (=0). Daher muss der linke Motor sich drehen, wahrend der rechte steht:

wenn E quadrgbsensor 1w+ L1,R1's Liniev statusis (1)01 v ? Jidann
setze Links v auf o
setze Rechts v auf o

Versuche nun dein Programm in Richtung des Line-Followers weiterzuentwickeln!

Beispiellosung:

stopp andere Skripte der Figur v

wiederhole fortlaufend

wenn E QuadRGB-Sensor linie v imStatus (3)11 v ?

setize Links ¥ iufo
seza Rechis v+ auf (P |

wenn. =3 QuadRGB-Sensor linie ¥ imStatus (1)01 v ?

tinks v auf ()
Rechts v auf () '

wenn E QuadRGB-Sensor linie » im Status (2]

tinks v auf @)
rechis v auf () B

wenn. (=5 QuadRGB-Sensor linie v im Status (0)00 v 2

unks v auf (@)
Rechts v auf ()

&% encoder motor EM1 ) rotates at | Links RPM, encoder motor EM2 ) rotates at

U8 wennTaste A ® gedriickt

stopp andere Skripte der Figur »

&% encoder motor EM1 *) rotates at o RPM, encoder motor EM2 ) rotates at o RPM

& Encoder-Motor anhalten alle / alles v

stopp alle /alles »

Abbildung 48: LineFollower: Beispiell6sung
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5.6 CHAMALEON:

Hintergrundinformation: Jede Farbe kann durch Mischung der Grundfarben (Rot, Griin, Blau) erzeugt
werden. Der RGB-Sensor des mBOT2 kann die einzelnen Farbanteile messen, die LEDs konnen durch
Angabe des Farbanteils gefarbt werden.

Als Voriibung kann die LED mittels RGB-Anteiles in unterschiedlichen Farben gefarbt werden.
Aufgabenstellung: Mit dem RGB-Sensor soll die Untergrundfarbe bestimmt werden und die LEDs dann in

dieser Farbe gefarbt werden (vgl: Chamaleon)

Abbildung 49: Chamdleon in der Natur

Abbildung 50: Prinzip der additiven Farbmischung

GROHRMUHLGASSE 27 @ +43262223115
A-2700 WIENER NEUSTADT SEITE 32 [=]  OFFICE@BRG.AT


mailto:office@brg.at

. ] ] WIR GEBEN BILDUNG
[\ EIN ZUHAUSE

GROHRN 1UH{GHSSL
WIENER NEUSTADT

E Quad-RGB-Sensor 1 » schaltet die Beleuchtung aus

T8 Taste B ¥ gedriickt?

seize R¥ auf (=3 Quad-RGB-Sensor 1v Sonde (2)R1w erkennt R-Wert desObjekts v

seze G¥ auf [ Quad-RGB-Sensor 1v Sonde (2)R1¥ erkennt G-Wertdes Objekts ¥

setze B v auf E Quad-RGB-Sensor 1% 5Sonde (2)R1 % erkennt B-Wert des Objekts »
@B zeige Beschriftung 1 R an obenlinks *+ durch mittel v pixel
@B zeige Beschriftung 2 w G an oben mittig ¥ durch mittel v pixel

zeige Beschriftung 3 w» B an obenrechts * durch mittel v pixel

LED alle * zeigtR OR GG

Abbildung 51: Chamdileon - Beispiellésung
5.7 DER ROBOTER TANZT:

Uber den Akustikteil kann der Roboter Musik erzeugen, tiber die LEDs Lichteffekte gestalten und iiber seine
Motoren Bewegungen durchfiihren. Verwende diese Eigenschaften um einen kreativen Tanz zu gestalten.
Dazu kénnen Blocke erzeugt werden, die einzelne Teile dieses Tanzes erzeugen.

Um Ubergreifend an einem Projekt arbeiten zu kénnen, kann auf den iPADs folgendes Login (in App
makeblock) verwendet werden:

Email: xxxxxx

PW:  xxxxxx

Wenn zwei (oder mehr) Aktivitaten gleichzeitig durchgefiihrt werden sollen, missen diese Blocke durch
das gleiche Ereignis gestartet werden (siehe Musterldsung):
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& B wenn Joystick ziehent ¥ - .
definiere Musik definiere Grundmelodie

wiederhole fortlaufend
setze Grundton ¥ spiele Note | Grundton = fiir (L) Takte §

wiederhole ° . spiele Note | Grundton

1l lles » o
stopp alle /a Grundmelodie . spiele Note || Grundton

spiele Note | Grundton

setze Grundton v
iele Note | Grundto
Grundmelodie spiele Note - .
definiere Tanz R
setze Grundton v spiele Note || Grundton

wiederhole o Grundmelodie spiele Note | Grundton

T = . .
&tc  vorwarts ¥ bewegen o cm v Dbis fertig it
e | o= © spiele Note | Grundton

o, ; opr n
wst Nach links ¥ drehen @ bis fertig Grundmelodie

setze Grundton v

Grundmelodie

Abbildung 52: Mustertanz
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6 MUSTERLOSUNGEN DER KARTEN:

6.1 AUFGABE1

OB wennTaste A v gedrickt

vorwadrts bewegen * mit m U/min fiir o Sekunden

stopp alle f alles v

Abbildung 53: Musterlésung Aufgabe 1
6.2 AUFGABE 2

BB wennTaste A » gedriickt
e vorwirts bewegen ¥ mit @ U/min fiir o Sekunden §
BB spiele hiw

stopp alle f alles ¥

Abbildung 54: Musterlosung Aufgabe 2

6.3 AUFGABE 3

OB wennTaste A +* gedrickt

wiederhole o

it vorwarts bewegen * mit m U/miin fiir o Sekunden

BB spiele hivw
5

stopp alle / alles »

GROHRMUHLGASSE 27 @ +43262223115
A-2700 WIENER NEUSTADT SEITE 35 [=]  OFFICE@BRG.AT


mailto:office@brg.at

»
. .] " ci WIR GEBEN BILDUNG
A . EIN ZUHAUSE

GROHRMUHLGASSE
WIENER NEUSTADT

Abbildung 55: Musterlésung Aufgabe 3

6.4 AUFGABE4

0B wennTaste A v gedrickt

&b  vorwirts bewegen v mit m U/min fiir o Sekunden

&% nach rechts v drehen @ ® bis fertig

stopp alle f alles »

Abbildung 56: Musterlésung Aufgabe 4

6.5 AUFGABES

OB wennTaste A v gedriickt

wiederhole o

ot vorwirts bewegen * mit @ U/min fiir o Sekunden

¢ nach rechts + drehen @ * bis fertig

stopp alle falles »

Abbildung 57: Musterlésung Aufgabe 5
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6.6 AUFGABEG6

&c  vorwirts bewegen * mit m U/min fiir o Sekunden

-

BB LED alle v zeigt filir o Sekunden an

2% nach rechts ¥ drehen m “ bis fertig

BB LED ausschalten alle ¥

stopp alle falles »

Abbildung 58: Musterlosung Aufgabe 6

6.7 AUFGABE 7

U B zeige Beschriftung 1 v (QElLMeLGIAY an mittig ¥ durch mittel ¥ pixel

stopp alle / alles v

Abbildung 59: Musterlosung Aufgabe 7
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6.8 AUFGABE 8

0B wennTaste A v gedrickt

wiederholebis OB Taste B v gedriickt?

@B zeige Beschriftung 1w E Ultraschallsensor 2 1 v Abstand zu einem Objekt (cm) an mittig ¥ durch mittel * pixel

stopp alle [ alles v

Abbildung 60: Musterlosung Aufgabe 8

6.9 AUFGABEY9

0B wennTaste A v gedriickt

wiederholebis. (= Ultraschalisensor2 1 Abstand zu einem Objekt (cm) < ( )

OB zeige Beschriftung 1 » E Ultraschallsensor2 1 v Abstand zu einem Objekt (em) an mittig v durch mittel v pixel

@0  vorwirts bewegen ¥ mit o U/min fiir o Sekunden

OB LED allev zeigt(

stopp alle [ alles v

Abbildung 61: Musterlosung Aufgabe 9
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6.10 AUFGABE 10

I B wennTaste A w gedriickt

wiederholebis O H Taste B v gedricki?

E Ultraschallsensor2 1 + Abstand zu einem Objekt (em) < @ . dann

=0 nach links ¥+ drehen m ® bis fertig
vorwirts bewegen * mit m' U/min fiir o Sekunden

aat Encoder-Motor anhalten alle / alles »

stopp alle/alles »

Abbildung 62: Musterlésung Aufgabe 10
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6.11 AUFGABE 11

B wennTaste A ¥ gedriickt o o o UH wennTaste B ¥ gedriickt
Bildschirminhalt loschen stopp alle / alles w
vorwirts ¥ bewegen 9 cm ¥  bis fertig
nach links v drehen () ° bis fertig
vorwidrts ¥+ bewegen @ cm v bis fertig
nach links ¥ drehen @ “ bis fertig
vorwirts ¥ bewegen @ cm v bis fertig
riickwirts ¥ bewegen @ cm * bis fertig
nach rechts * drehen @ “ bis fertig
vorwirts v bewegen @ cm v  bis fertig
nach links * drehen m “ bis fertig
vorwirts ¥ bewegen @ cm v  bis fertig

zeige

warte (§J) Sekunde(n)

@ E LEDausschalten alle »
OB zeige Beschriftung 1 v oan mittig ¥ durch supergrol v pixel

stopp alle/ alles »

Abbildung 63: Musterlosung Aufgabe 11
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6.12 AUFGABE 12
(mit Zusatzteil: Seitenlange kann variabel gewahlt werden)

0B wenn Taste A v gedriickt
0B wennTaste B v gedriickt

@B Bildschirminhalt I6schen

: - ] ] stopp alle / alles »
@B =zeige Beschriftung 1w an mittig ¥ durch groB v pixel
wiederhole bis = O B joystick mittig gedriickt v ?

wenn @B joystick ziehent v ? _, dann

dndere Seite ¥ um o

wenn OB joystick ziehenl v ? _, dann

dndere Seite ¥ um o

0B zeige Beschriftung 1 » verbinde mit  Seite " an mittig ¥ durch groB v pixel

wiederhole ()

vorwirts ¥ bewegen | Seite cm ¥ bis fertig
nach links #+ drehen @ ° bis fertig
vorwirts ¥ bewegen | Seite cm ¥ bis fertig

nach rechts v drehen @ “ bis fertig

BB zeige

warte o Sekunde(n)

@B LED ausschalten alle »

@B zeige Beschriftung 1w 3l an  mittig ¥ durch groB v  pixel

stopp alle / alles »

Abbildung 64: Musterlosung Aufgabe 12
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