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Lernziel

Du lernst das Losen von Problemen in der echten Welt.

Du wertest Sensorik in der ,,realen” Welt aus, um damit in der
yvirtuellen” Welt ein informatisches Modell zu erzeugen.

& vorwarts v mit @ % Leistung

% Ultraschall-Sensor Anschluss 10 ¢ Entfernung < @

% stoppe Bewegung

Mithilfe von Blocken erzeugst du ein Modell fiir eine Losung deines
Problems und programmierst damit den Roboter.



Beispiel-Code
Ziel: Der Roboter soll nicht gegen eine Wand fahren.
Losungsvorschlag:

Wenn mBot Ranger(Auriga) startet

e vorwirts v mit @ % Leistung

warte bis et Ultraschall-Sensor Anschluss 10 ¢ Entfernung < @

et stoppe Bewegung




Wichtiges vorweg

Die Roboter kosten viel Geld und mussen pfleglich behandelt werden.
Offensichtlich: Sie diirfen nicht vom Tisch oder die Treppe runterfallen.

Nachfolgend werden aber auch teilweise weniger offensichtliche
Hinweise gegeben. Beachte sie, damit es unseren Robotern lange gut
geht.




Der Roboter — Die Hauptplatine

Me Auriga

winenen VE@rkaufsname des Roboters:
mBot Ranger

Stromanschluss -

Stromschalter N e s s

Bluetooth Modul

Technische Details:

svieoanzeiee PDA@S Auriga-Mainboard

Mz basiert auf dem
Mikrocontroller ,Arduino

sz Mlega 2560 einem kleinen
Computer.

Er hat Anschlisse (RJ25) fur
csorne O€NSOren und Aktoren.

In der Abbildung sieht man
auch, dass bereits Sensoren
eingebaut sind.

Encoder Motor Anschluss

Strom LED-Anzeige

Lichtsensor 1

Klangsensor

RJ25 Anschluss

Stromschalter

Spezifikationen:

Betriebsspannung: 6-12V DC Strom
Mikrocontroller: ATmega2560
MaRe (L*W*H): 100x65x20mm




Der Roboter — Sensoren und Aktoren

Sensoren Aktoren
* Ultraschallsensor (angeschlossen) * Motor (angeschlossen)
* Linienfolgesensor (angeschlossen) * Lautsprecher (eingebaut)

* Gyroskopsensor/Lagesensor (eingebaut) . LED-Ring (eingebaut)

* Klangsensor (eingebaut) e Greifarm (vorhanden, aber

* Lichtsensor (eingebaut) zunachst nur fur Ausgewahlte
« Temperatursensor (eingebaut) Schiiler/innen)

Die Sensoren sind in der Bedienungsanleitung gut erklart. Sie liegen
digital und analog vor. Nachfolgend wird beispielhaft auf den
Ultraschallsensor und den Motor eingegangen.



Sensoren - Ultraschall

Der Ultraschallsensor misst den Abstand zwischen dem Sensor und
einem Hindernis.

Wichtig: Es befindet sich ein empfindliches Gitter auf dem Sensor.

Empfanger

Nicht eindricken!

Sender

Spezifikationen:

Betriebsspannung: 5V DC

Erfassungsbereich: 3cm-400cm .
Erfassungswinkel: Bevorzugt einen Winkel von 30°
Abmessungen (L* B * H): 56 x 36 x 31 mm




Aktoren — Der Motor

Der Mikrocontroller regelt den Strom auf den Motor und beeinflusst so
seine Drehzahl.

An dem Motor ist ein Zahnrad angebracht, welches seine Drehung an den
Riemen abgibt und so eine Bewegung erzeugt.

Wichtig: Die Motoren sind schnell, starte zunachst mit
50% Leistung und vergewissere dich, dass der Roboter
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Fahrt der Roboter auffallig
langsamer, mussen
moglicherweise die Akkus
gewechselt werden.




Entwicklungsumgebung

Der mbot Ranger wird mithilfe des
Programms ,, mBlock 5“ auf deinem
Computer programmiert. Solche "
Programme oder Anwendungen zur
Programmierung werden auch
Entwicklungsumgebung genannt.

000

Achte darauf, dass der Roboter
ausgewahlt ist. Er muss eventuell
hinzugefugt werden.



Entwicklungsumgebung — Verbinden (1/2)

Der Roboter hat ein Bluetooth-Modul auf der Platine verbaut und
kann dariber verbunden werden. AulRerdem hat er einen
Steckplatz zur Verbindung mit einem Kabel.

Verbinden mit Computer

Ziehe den Bluetooth-Stick heraus und stecke ihn in einen USB-
Steckplatz deines Computers. Klicke in mBlock auf .

Beachte: Nur wenn der Stick nicht mehr blinkt, ist er mit dem
Roboter verbunden, auch wenn der PC bereits mit dem Stick
verbunden ist. Drucke ggf. nochmal den Bluetooth-Knopf auf dem
Stick und halte den Roboter eingeschaltet in seine Nahe, bis das
Blinken aufhort.

Wichtig: Nach der Nutzung muss der Stick wieder an genau
diesem Roboter angebracht werden!




Entwicklungsumgebung — Verbinden (2/2)

U sluetooth x | In der Abbildung links ist zu sehen, dass UsB sluetooth X
noch kein Gerat gefunden wurde. Sobald
der Bluetooth-Stick erkannt wurde,
erscheint ein COM-Anschluss und der
Button zum Verbinden wird blau.

Alle anschlussfahigen Gerate anzeigen Alle anschlussfahigen Gerate anzeigen
. . . .2 COMS5
Vorsicht: Nach der Verbindung kénnte
ein altes Programm starten. Schitze de .
« Bitte stellen Sie sicher, dass das USB-Kabel ' =n Sie sicher, dass das USB-Kabel
ordnungsgeman mit dem Gerat verbunden ist. RO boter und dich Selbst indem du Y A gemal mit dem Gerdt verbunden ist.
- Bitte stellen Sie sicher, dass das zu verbindende ’ S Sic sicher, dass das zu verbindende
Gerat eingeschaltet ist. k H d H h H d
+ In dieser Version kann nur ein Gerat gleichzeitig Konta t m It em Rlemen Ver I n erSt' 49 KUl /< sion kann nur ein Gerat gleichzeitig
angeschlossen werden. Der Anschluss dieses . x «-. ossen werden. Der Anschluss dieses
Gerétes fuhrt also zur Trennung des vorherigen. H a Ite I h n bS pW- a n d e m '“ "@3 (ihrt also zur Trennung des vorherigen.
L Platinengehause in der Luft. ~

Wichtig: Lade am Ende jeder Stunde ein ungefahrliches Programm hoch:

& stoppe Bewegung



Entwicklungsumgebung - Modus
Es gibt den Modus ,,Hochladen® und ,,Live“.

Wir verwenden den Modus , hochladen®. Dann wird der Block ,Wenn
mbot Ranger(Auriga) startet” als erster Block bendtigt (Linke Blocke).

Im Live-Modus ist dieser deaktiviert (Rechte Blocke).

Das Umschalten zwischen den Modi erfordert jedes Mal eine
Aktualisierung der Firmware.

Modus wechseln @)

(*) Code hochladej ©n alle LEDs leuchten in 'r:j w1 alle LEDs leuchten in f:j

[\ ¢?2 Trennen _/j} &5 drehe mit @ % Leistung fiir o Sekunden nach links et drehe mit @ % Leistung fiir o Sekunden nach links




Entwicklungsumgebung — Code hochladen

Sobald du auf ,,Code hochladen” klickst,
erscheint ein Fenster mit dem Upload-

Fortschritt.

Upload-Fortschritt X

G o

QVIALEI 1] \WUTIUNSTCIVIEEHILUUST IVIULUT T IVET V £.U
"C\Users\domin\mblock-avr\temp\build\code.o"
"C:\Users\Public\Programs\mblock\resources\ml\v1\
external\arduino\ranger\libranger.a" -Im
avr-toolchain\bin\avr-objcopy -O ihex -R .eeprom
"C\Users\domin\mblock-avr\temp\build\out.elf"

Modus wechseln ® "C:\Users\domin\mblock-avr\temp\build\out.hex"

. arduino build finish
e processing code completed

arse code upload by driver
[*) Code hochladef P .p y
start uploading...... '

&2 Trennen

Es kann passieren, dass der
Stick nicht richtig verbunden
ist. Dann blinkt vermutlich
der Bluetooth-Stick. Halte
den hinteren Teil des
Roboters in seine Nahe. Der
Roboter muss beim
Hochladen auch
eingeschaltet sein.

Upload-Fortschritt

0%

= [TV S T RVEIvAY .U
“C\Users\Public\Programs\mblock\resources\ml\v1\

external\arduino\ranger\libranger.a" -Im

avr-toolchain\bin\avr-objcopy -O ihex -R .eeprom
"C\Users\domin\mblock-avr\temp\build\out.elf"
"C:\Users\domin\mblock-avr\temp\build\out.hex"

arduino build finish

processing code completed
parse code upload by driver

start uploading......

rrrrr * stk500 timeout. 2

Abbrechen

00ms

‘ Wiederholen



Wichtiges zur Nutzung der Roboter

* Eine Person jeder Gruppe holt sich langsam und geordnet einen Roboter.

 Vorsicht beim Einschalten: Es konnte noch ein Programm auf dem Roboter
sein. Halte den Roboter so, dass der Riemen nichts beruhrt.

* Den Roboter pfleglich behandeln: Nichts eindriicken, nicht von Tisch oder
Treppe fallen lassen, nicht irgendwo gegen fahren und mit wenig Leistung
(ggf. 50%) anfangen zu fahren.

* Das Stromkabel von den Akkus muss eingesteckt sein, damit der Roboter
eingeschaltet werden kann.

* Der Bluetooth-Stick muss im PC stecken und der Roboter eingeschaltet
sein. Wenn die Verbindung aufgebaut ist, blinkt das Bluetooth-Logo nicht
mehr.



Wichtiges nach der Nutzung der Roboter

* Ladet folgendes Programm auf den Roboter, um die nachsten Anwendenden zu
schitzen:

-

e Entfernt den Bluetooth-Stick von dem Computer und steckt ihn in die Halterung.
* Entfernt das Stromkabel von den Robotern.

e Raumt den Roboter ordentlich in den Schrank.

AulRerdem immer: Begradigt die Tastatur, die Maus und den Bildschirm, schiebt
den Stuhl an den Tisch und hinterlasst den Platz ordentlich.



Blockkategorien

In mBlock gibt es verschiedene Blockkategorien (so wie in Scratch).

Alle Sensor-Blocke befinden sich in der Kategorie , fuhlen®. Mit ihnen
kannst du die Sensorwerte flr eine Auswertung erhalten und den
Roboter somit mit seiner Umwelt interagieren lassen.



Weitere Aufgaben

 Der Roboter soll vor einem Hindernis im rechten Winkel ausweichen.

e Der Roboter soll einer schwarzen Linie folgen. Erstelle einen Ablauf mithilfe des
Linienfolgesensors, welcher zwei verschiedene Sensoren fir rechts und links hat.

* Der Roboter fahrt haufig etwas schief. Erstelle einen eigenen Block, mit dem der
Roboter geradeausfahrt. (Arbeitsblatt vorhanden)

* Der Roboter kann keinen Winkel zum Abbiegen verwenden. Erstelle zwei eigene
Blocke, mit dem der Winkel zum Abbiegen nach links oder rechts verwendet
werden kann.

e Der Roboter soll herum fahren ohne gegen etwas zu fahren. Wenn er tber etwas
druberfahrt und sich dadurch zu sehr neigt, soll er rechtzeitig aufhdren zu fahren.

e Der Roboter fahrt nur, wenn der Lichtsensor nicht abgedeckt ist.

* Der Roboter will seine Ruhe haben und soll sich so bewegen, dass er Gerauschen
davonfahrt.



