Smart Robots Pro
Getting Started

FUr deine ersten Schritte in der Welt von Smart
Robots Pro empfehlen wir dir, das Einstiegsvideo
zU schauen. Bei diesem lernst du unter anderem,
wie du dich mit dem Controller verbindest, wie
man einen Schnittstellentest macht und die
Controllerkonfiguration durchfuhrt.

Danach kannst du schon beginnen zu
programmieren.

Es lohnt sich, die Modelle in der hier
aufgezeigten Reihenfolge zu bauen und zu
programmieren. Nach und nach lernst du neue
Programmierbausteine kennen, die du in spateren Aufgaben wieder benotigst.

Viel Spaf3!

Karussell

Svenja war letzte Woche auf einem Volksfest
und konnte viele verschiedene
Kirmesmaschinen testen. Am besten gefiel ihr
das Karussell. Sie konnte gar nicht genug vom
Fahren bekommen. Deshalb entscheidet
Svenja, dass sie sich einfach ihr eigenes
Karussell baut. Kannst du ihr beim
Zusammenbau und der Programmierung
helfen?

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung auf.

e SchlieRe die Kabel entsprechend dem Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller tber die Bluetooth-Schnittstelle mit dem
Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

Aufgabe 1:

Wenn der Controller verbunden ist, kannst du Uber den Schnittstellentest bereits
die erste Testfahrt durchfuhren.

Schiebe dazu einfach den Regler des Motor 1 nach rechts und beobachte, wie sich
das Karussell dreht. Du kannst das Karussell auch in die andere Richtung fahren
lassen, indem du die Drehrichtung auf links anderst.
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Tipp: Falls du dir nicht sicher bist, wo du den Schnittstellentest findest und wie er
funktioniert, schaue dir am besten noch einmal das Einstiegsvideo an.

Das Karussell hat Lichter eingebaut, diese kannst du im Schnittstellentest Uber
den Regler des Motor 2 ein- und ausschalten. Was passiert, wenn du die
,Richtung"” des zweiten Ausgangs (M2) anderst?

Aufgabe 2:

Svenja hat im Internet bereits eine Vorlage eines Karussell-Programms gefunden.
Sie ist sich aber nicht ganz sicher, was das Programm bewirkt. Kannst du
erkennen, was der abgebildete Ablauf bei deinem Karussell bewirkt?

Programmstart
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Ziehe die entsprechenden Blocke in das Programmierfeld, sodass dieses
Programm entsteht. Teste es anschlief3end.

Dazu muss in Robo Pro Coding die Controllerkonfiguration durchgefuhrt werden.
Solltest du nicht wissen, wo du diese findest, schaue am besten noch einmal das
Einstiegsvideo.

Losung: Der Motor wird gestartet, lauft fur 10 Sekunden und wird dann gestoppt.

Aufgabe 3:

Svenja hat Angst, dass sich die Passagiere durch das schnelle Anfahren den Kopf
anstofRen konnten. Deshalb hat sie eine Idee: Das Karussell soll die ersten 3
Sekunden nur mit halber Geschwindigkeit (256) fahren und danach auf die
maximale Geschwindigkeit (512) beschleunigen. Kannst du ihr helfen, so ein
Programm zu schreiben?

Aufgabe 4:

Um besser erkennen zu konnen, ob sich das Karussell in der langsamen oder
schnellen Stufe befindet, soll die grine LED bei der langsamen Geschwindigkeit-
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und die rote LED bei der schnellen Geschwindigkeit aufleuchten. Kannst du diese
Funktion in deinem bisherigen Programm erganzen?

Tipp: LEDs funktionieren nur in eine ,,Richtung”. Das heil3t die LED leuchtet, wenn
der Strom von + zu — flief3t. Sie leuchtet aber nicht, wenn der Strom von — zu + flie3t.
Diese Eigenschaft kdnnen wir uns zu Nutze machen, sodass wir mit einem
Ausgang zwei Lampen ansteuern konnen. Dazu andern wir in der
Controllerkonfiguration die LED zu einem Motor, denn bei diesem kann man die
Drehrichtung, also auch die Richtung, in die der Strom fliel3t, andern. Ist der
Motoreingang auf linksdrehend eingestellt, leuchtet nun die grine LED und wenn
er auf rechtsdrehend eingestellt ist, leuchtet die rote LED. Probiere diese Funktion
erst im Schnittstellentest aus. Danach kannst du sie in dein Programm
ubernehmen.

Aufgabe 5 (fortgeschritten):

Bevor sich das Karussell in Bewegung versetzt, soll die rote LED 3x blinken. Nach
der schnellen Phase wird die Geschwindigkeit wieder fur drei Sekunden halbiert.
Danach andert sich die Drehrichtung des Karussells, ebenfalls mit einer 3-
sekundigen langsamen- und 7-sekundigen schnellen Phase. Die Fahrt endet mit
einer erneuten 3-sekundigen langsamen Phase.

Bei der langsamen Geschwindigkeit leuchtet die rote und bei der schnellen
Geschwindigkeit die grune LED.

Tipp: Beim Programmieren werden oft aneinanderhangende Befehle mehrmals
nacheinander bendtigt. Um nicht endlos viele Blocke programmieren zu muassen,
kann man auch sogenannte Schleifen verwenden. Hier siehst du zwei
Programme, die das gleiche bewirken, namlich, dass der Ausgang M1 4x
nacheinander an- und ausgeschalten wird (oder blinkt).

Programmstart
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Beispiellbsungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Useless Machine

Niks kleiner Bruder Ole schnappt sich manchmal
Niks SuBigkeiten. Deshalb beschliel3t er, sich eine
kleine Box zu bauen, die sich nur ganz kurz éffnet.
Da Ole noch nicht so schnell ist, kann sich Nik die
SuRRigkeiten aus der Box nehmen, Ole aber nicht.
AulBerdem macht es einfach Spal3, die Box zu
bedienen und zu beobachten.

Hilfst du Nik, eine solche Box zu bauen und zu
programmieren?

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung auf.

e Schlief3e die Kabel entsprechend dem Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die Bluetooth- oder USB-
Schnittstelle mit dem Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e FUhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Aufgabe T

Mit dem Schnittstellentest kannst du alle Motoren auf die Ausgangsposition
verfahren. Uberprufe dabei, ob die Taster gedffnet oder geschlossen sind.
Versuche, Uber den Schnittstellentest die Schnauze der Box zu 6ffnen, den
Betatigungshebel aus- und einfahren zu lassen und anschlieBend die Schnauze
wieder zu schlief3en.

Tipp: Es kann sein, dass der Betatigungshebel den Schalter mit der Kraft des
Motors nicht sofort ausschaltet. Betdatige dann den Schalter mit dem schwarzen
Drehgelenk einfach 10x von Hand ganz nach vorne und hinten und Gberprlife, ob
deine Batterie noch gentgend Spannung liefert.

Vermeide, dass die Motoren Uber Idngeren Zeitraum auf Block fahren, also dass
sie versuchen sich zu drehen, das aber nicht kbnnen, weil sie anschlagen.

Aufgabe 2:

Erstelle nun ein Programm fur die Useless Box:

Wenn der Taster 14 betatigt ist, soll sich die Schnauze der Box 6ffnen und nach 0,6
Sekunden anhalten. Danach fahrt der Betatigungshebel aus und &ffnet den Taster
|4 wieder. AnschlieRend fahrt der Betatigungshebel wieder zur Ausgangsposition
zuruck, sodass der Taster 12 geschlossen ist. Dann schliefl3t die Schnauze wieder.
Fur dieses Programm kannst du den warte bis Block nutzen. Dieser Stoppt ein
Programm, bis die angehangte Bedingung erfullt ist und macht dann erst weiter.

Beispiellbsungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Tanzroboter

Clara liebt den Karneval und UmzUuge jeglicher Art.
Allerdings werden ihre Hande von dem vielen
Winken irgendwann immer so schwer. Damit sie
trotzdem die viele schonen Wagen beim
Stadtumzug gruf3en kann, baut sie einfach einen
Roboter, der fur und mit ihr winkt.

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung
auf.

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem
Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die Bluetooth- oder USB-
Schnittstelle mit dem Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e Fuhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Aufgabe T

Verfahre mit dem Schnittstellentest die Stellung der Arme so, dass der linke Arm
senkrecht nach unten zeigt.

Programmiere den Roboter so, dass er dauerhaft winkt, indem er in einer Schleife
fur 2 Sekunden die Arme mit der Geschwindigkeit 100 bewegt, dann eine Sekunde
die Arme stehen lasst, und wieder fUr zwei Sekunden die Arme in die andere
Richtung bewegt. Nach den zwei Sekunden bleiben die Arme ebenfalls wieder
eine Sekunde stehen.

Achte darauf, dass du vor jedem Programmstart die Arme wieder mit dem
Schnittstellentest in die Ausgangslage beforderst und dass die Motoren nicht
blockieren.

Du kannst die Geschwindigkeit beliebig variieren — passe dann auch die Dauer an.

Aufgabe 2:

Um noch mehr Aufmerksamkeit auf ihre Tanzroboter zu ziehen, Uberlegt sich Clara
den Roboter nach jedem zweiten Winken nicken zu lassen, indem sich die
Nockenscheibe nach jedem zweiten Winken fur 2 Sekunden mit der
GCeschwindigkeit 350 linksherum dreht. Kannst du ihr helfen, ein entsprechendes
Programm zu schreiben?

Achte darauf, dass du vor jedem Programmstart die Arme wieder mit dem
Schnittstellentest in die Ausgangslage beforderst und dass die Motoren nicht
blockieren.

Beispiellbsungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Drivebot

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung auf.

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem Schaltplan
an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die
Bluetooth -Schnittstelle mit dem Computer oder
einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle
elektronischen Bauteile richtig angeschlossen
sind.

e Fuhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Aufgabe T

Programmiere den Roboter so, dass er nach Programmstart geradeausfahrt. Trifft
der Roboter auf ein Hindernis, also wird einer der beiden Offner betatigt, fahrt der
Roboter fur eine Sekunde nach hinten und dreht sich anschlieBend, indem ein Rad
fur eine Sekunde vorwarts und das andere ruckwartsfahrt. Die Geschwindigkeit der
Rander beim Drehen betragt fur zwei Sekunden lang 200. Danach flitzt der
Roboter wieder geradeaus weiter.

Taster konnen als Offner oder SchlieBer verwendet werden. Der Zustand eines
SchlieBers ist im unbestatigten Zustand O und im betatigten Zustand 1. Beim
Offner ist es andersherum: Unbetatigt ist der Zustand 1 und betatigt O.

Tipp: Achte darauf, dass die Gelenke der Feuertaster ganz nach oben geschoben
sind, sodass die Taster zuverldssig betatigt werden.

Aufgabe 2:

Erganze das Programm so, dass der Roboter seinen Pfad nach links korrigiert,
wenn er rechts an ein Hindernis sté3t und andersherum seinen Pfad nach rechts
korrigiert, wenn er links an ein Hindernis stoi3t.

Beispiellosungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Joystick — Fernsteuerung

Nun schreiben wir ein kleines Programm, mit dem wir unsere Fahrroboter ganz
einfach fernsteuern konnen. Das Programm beinhaltet einen digitalen Joystick.
Dieser Joystick kann auf deinem Touch-Display oder auf dem Computer hin- und
her gezogen werden. Unser Fahrroboter soll dann in die Richtung fahren, in die wir
den Joystick ziehen. Zum Beispiel fahrt er gerade aus, wenn wir den Joystick nach
oben ziehen und er dreht sich, wenn wir ihn auf eine Seite ziehen.

Mit dem programmierten Joystick kannst du den Drivebot oder den Teach-In
Roboter fernsteuern.

Wenn du willst, kannst du auch zunachst testen, was wir programmieren werden.
Offne dazu einfach das Beispielprogramm ,BTSmart_RC_Joystick_5" und teste das
Programm.

Im folgenden Absatz lernst du einige neue Funktionen von Robo Pro Coding
kennen, die wir auch fur weitere Roboter bendtigen.

e Baue ein beliebiges Fahrroboter-Modell auf

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die Bluetooth -Schnittstelle mit dem
Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e FuUhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Bevor wir anfangen das Programm zu schreiben, bendtigen wir noch eine
zusatzliche Schaltflache fur den Joystick. Klicke dazu auf neue Datei und
anschlielend auf Bedienfeld. Durch das Drucken auf Erstellen, wird dieses
hinzugefugt. Diese Schritte siehst du in den folgenden Bildern:
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Neue Datei

Quellcode Bedienfeld

ABBRECHEN ERSTELLEN

Nun erscheint eine neue leere Oberflache. Diese Oberflache werden wir auf
unserem Computer oder Tablet sehen, wenn wir das Programm starten. Zunachst
ziehen wir auf diese Oberflache den sogenannten RCJoystick:
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Uber die grinen Punkte an den Ecken kannst du den Joystick groBer oder kleiner
ziehen. Nun haben wir schon einen Joystick erstellt.

Teste ihn aus, indem du deinen Controller verbindest und das Programm in Robo
Pro Coding startest.

Du siehst: Mit dem Programmstart offnet sich das zuvor gezeichnete Fenster und
du kannst den inneren Teil des Joysticks hin und her ziehen.

Mithilfe des Joysticks konnen wir nun ein Programm schreiben, das den
Fahrroboter in die entsprechende Joystick-Richtung fahren lasst. Dazu wechseln
wir wieder in die Programmierumgebung.

Variablen

Variablen sind Speicher-Bausteine. In diese Bausteine kbnnen wir Texte oder
Zahlen einspeichern und spater in unserem Programm weiterverwenden. Wir
verwenden nun Variablen fur das Einspeichern der Position, an der sich unser
Joystick befindet.
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Dazu wechseln wir zunachst in die Lernstufe 2 und erstellen unter Variablen zwei
neue Variabeln:

= Main Program = & Controller Configuration D Control Panel Configuration

Diese Variablen benennen wir ,RC_pos_X* und ,RC_pos_Y". Unter dem Reiter
Variablen konnen wir nun jederzeit auf diese Speicher zugreifen.

Unter dem Feld Fernbedienung gibt es einen Joystick-Event-Block, den wir dazu
verwenden kdnnen, immer die aktuellen Werte der Joystick-Position in unsere
Variablen zu schreiben.

Erstelle mit diesen Blécken ein Programm, das bei jeder Anderung der Joystick-
Position die aktuelle Position in die jeweilige Variable speichert:

<& wenn Joystick bewegt: Ereignis
setze auf ¢ Ereignis
setze E1 RN =T TS Joystick y-Achse -

Bei dem Joystick andern sich die Y-Werte, indem er nach oben oder nach unten
gezogen wird. Die X-Werte andern sich, wenn er nach links- oder rechts gezogen
wird.
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In seiner Ausgangsposition hat er die Werte X=0 und Y=0.

Je weiter man den Joystick nach oben zieht, desto grofRer werden die Y-Werte.

Je weiter man den Joystick nach unten zieht, desto kleiner werden die Y-Werte (sie
werden zu negativen Werten).

Aufgabe T:
Schreibe ein Programm, das beide Motoren auf . Y=s12

volle Geschwindigkeit setzt, wenn die Variable
RC_pos_Y gréfer als O ist. Ist die Variable kleiner als
O, soll dein Fahrroboter rickwarts fahren, indem
beide Motoren in die andere Richtung drehen. Um
ZU testen, ob die Variable grof3er oder kleiner als O
ist, kannst du unter dem Reiter Logik einen
Vergleichsblock —und aus dem Reiter Mathe eine

Zahl ziehen.
Y=-512

C > ®o)

Falls du dir nicht sicher bist, wie das geht, kannst du in den Beispielprogrammen
nachschauen.

Aufgabe 2: RCJoystick

Im nachsten Schritt steuern wir auch die Geschwindigkeit
des Fahrroboters mithilfe des Joysticks. Dazu wechseln
wir noch einmal in die Konfiguration des Bedienfelds und To: — 512  +
wahlen den gezeichneten Joystick aus. In dem rechten

Fenster finden wir nun Einstellungsméglichkeiten far den  Lock-X: []
Joystick. Um die Geschwindigkeit einfacher regeln zu Lock-Y: []
konnen, erweitern wir den Bereich von -512 bis 512. '

From: — -512 <4

Schreibe nun ein Programm, bei dem der Fahrroboter immer so schnell fahrt, wie
der Wert der Variable RC_pos_Y grof3 ist.

Tipp: Bisher haben wir die Geschwindigkeit der Motor-Blécke immer mit festen
Werten definiert. Da wir aber in unseren Variablen Zahlenwerte gespeichert
haben, kbnnen wir auch die Variable an den Block anhdngen. Ziehe dazu einfach
den Variablen-Block Uber die Zahl. Diese wird automatisch ersetzt.

Tipp: Bei der Verwendung von Variablen kann der Motor auch negative
Zahlenwerte annehmen. Das heif3t ist ein Wert kleiner als O, also z.B. -256, fahrt er
automatisch rickwarts und man muss die Drehrichtung des Motors nicht extra
andern. Du kannst dieses Programm also theoretisch ohne WENN-Block
schreiben.
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Aufgabe 3:

Da die Spannung bei sehr kleinen Werten

nicht ausreicht, um den Fahrroboter zu .
bewegen, fUhren wir weitere Zonen ein.
Namlich soll der Fahrroboter erst losfahren,
wenn der Wert der Y-Variable groBer bzw.
kleiner als 100 / -100 ist.

Y=512

Dazu bendtigen wir noch eine weitere Abfrage,
die wir neu kennen lernen: Die ODER-
Verknupfung:

Bei den Falls Blocken haben wir bisher nur eine ' Y=-512
Bedingung verglichen. Mit den ODER-Blocken

kdnnen wir auch mehrere Zustande abfragen. Bei dem Oder-Block muss eine von
mehreren Abfragen stimmen, damit die Anweisung ausgefuhrt wird. Bei dem
UND-Block mussen alle Abfragen stimmen, damit die Anweisung ausgefuhrt wird.

Erweitere dein Programm aus Aufgabe 2 so, dass der Fahrroboter erst losfahrt,
wenn die Variable RC_pos_Y grofRer als 100 ODER kleiner als -100 ist.

Aufgabe 4 (fortgeschritten):
Y=512
Nun fUhren wir weitere Zonen ein, sodass

wir den Fahrroboter auch drehen konnen.
Dazu verwenden wir jetzt zusatzlich UND-

VerknuUpfungen. Y=100
Erweitere dein Programm so, dass der V=100
Fahrroboter mit den Geschwindigkeiten der
Variable RC_pos_Y fahrt, wenn folgende
Bedingungen erfullt sind:
RC_pos_X ist kleiner als 100 UND grofRer als V=512
-100.

X=-512 X=-100 X=100 X=512

Gleichzeitig (UND) muss RC_pos_Y grofer
als 100 ODER kleiner als -100 sein.

= Diese Bedingungen sollen die Vor- bzw. RUuckwartsfahrt steuern.

Wenn RC_pos_Y kleiner als 100 UND grofer als -100 ist

UND gleichzeitig RC_pos_X gréRer 100 ODER kleiner als -100 ist,

sollen sich die Motoren mit der Geschwindigkeit RC_pos_X drehen. Drehe dabei
die Laufrichtung eines Motors um.

= Diese Bedingungen sollen das Rechts- bzw. Linksdrehen steuern.
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Aufgabe 5: (Expertenaufgabe):
Zieht man den Joystick schrag, halt der Roboter aktuell noch an.

Schreibe nun ein Programm, dass der Roboter eine grofl3e Kurve fahrt, wenn der
Joystick in einem der vier restlichen Felder steht. Erganze dazu das Programm aus
Aufgabe 4. Um das umzusetzen, sollen die Motoren in dieselbe Richtung fahren,
allerdings soll dabei ein Motor langsamer, als der andere fahren.

Es kann hilfreich sein, dir ein paar weitere Variablen zu erstellen. Das ist aber nicht
zwingen notwendig. Versuche gerne dein individuelles Steuerprogramm zu
schreiben.

Folgende Darstellung kann dir dabei helfen die restlichen Zonen zu ermitteln:

Y=512

Y=100

Y=-100

Y=-512

X=-512 X=-100 X=100 X=512

Weiter geht's!

GCratuliere! Du bist nun ein erfahrener Programmierer. Mach dir keinen Kopf, wenn
du die fortgeschrittenen oder Experten-Aufgaben Ubersprungen hast. Durch die
ersten Aufgaben der Fernsteuerung hast du trotzdem viele neue

Programmierblécke kennengelernt, mit denen wir weitere Programme erstellen
kdnnen.

Falls du vor der nachsten Programmierung noch eine Pause brauchst, verwende
doch den Teach-In-Roboter, fUr diesen nutzen wir einfach ein vorgefertigtes
Programm:
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Teach-In Roboter

Teach-In Roboter kann man mithilfe von Eingaben
direkt am Roboter beibringen, was sie tun sollen. Sie
sind kompliziert zu programmieren, deshalb kannst du
direkt das Beispielprogramm in Robo Pro Coding
offnen.

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung auf.

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem Schaltplan
an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die Bluetooth -Schnittstelle mit dem
Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e Fuhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Aufgabe T

Baue dir einen Hindernisparcours. Versuche anschlieBend diesen mit den Teach-
In-Befehlen zu meistern. Die Eingabe des Tasters funktioniert zuverlassiger, wenn
du sie mehrere Sekunden pro Befehl betatigst.

Taster links: Linksdrehung (90°)
Taster rechts: Rechtsdrehung (90°)
Beide Taster gleichzeitig: Geradeausfahrt

Vorprogrammiert fahrt der Roboter nach 5 Befehlen los. Du kannst die Anzahl aber
auch andern, indem du den Wert der Variable list_move < 5 anderst. AuBerdem
kannst du schauen was passiert, wenn du die Geschwindigkeiten anderst.
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Alarmanlage

In Deutschland wurde 2022 in mehr als 65.000
Wohnungen eingebrochen. Das entspricht 178
Einbrichen pro Tag. Gut, wer sich zu helfen weil3
und sich mit Technik schitzen kann. Um
kennenzulernen, wie eine Alarmanlage funktioniert,
bauen wir selbst eine.

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung
auf.

e Schlie3e die Kabel entsprechend dem Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die Bluetooth- oder USB-
Schnittstelle mit dem Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e Fuhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Aufgabe 1:
Programmiere die Alarmanlage wie folgt:

e Wenn der Hauptschalter nicht betatigt ist, soll nichts passieren: So kannst
du und deine Familie ganz normal die Ture 6ffnen und schlie3en.

e st der Hauptschalter betatigt und die Ture geschlossen, sodass der Reed-
Kontakt den Status 1 hat, leuchtet die grune LED.

e st der Hauptschalter betatigt, aber die Ture offen, blinkt die Rote LED und
der Ratterer erzeugt alle zwei Sekunden ein Gerausch fur eine Sekunde.

e Wird anschlieRend die Ture wieder geschlossen, soll der Alarm trotzdem
noch weiter ausgelost sein.

e Erst wenn der Hauptschalter wieder ausgeschaltet ist, stoppt auch der
Alarm.

Beispiellosungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Ventilator

Ventilatoren sind sehr einfache, aber nUtzliche
Maschinen. Einen einfachen Ventilator kann man
ein- und ausschalten, mache auch hin und her
bewegen lassen. Wir wollen uns nun einen
intelligenten Ventilator bauen, der diese beiden
Funktionen automatisch startet.

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung
auf.

e Schlie3e die Kabel entsprechend dem Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die Bluetooth- oder USB-
Schnittstelle mit dem Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e Fuhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Aufgabe 1:

Programmiere den Ventilator so, dass man ihn Uber die beiden Schalter drehen-
und hin und herbewegen lassen kann. Der Ventilator soll sich nur hin und her-
bewegen, wenn er sich auch dreht.

Aufgabe 2:

Mache die Ventilatorsteuerung intelligent, indem der Ventilator automatisch
anspringt, sobald der NTC-Widerstand Wert kleiner als 1300 ist. Wird der Wert
Uberschritten, kann der Ventilator trotzdem Uber die Schalter gesteuert werden.

HierfUr lassen wir den Controller rechnen. Um das zu tun, musst du in die Lernstufe
2 wechseln. Hier vergleichen wir in einem Logik-Block ob der Sensorwert kleiner (<)
als ein angegebener Wert ist.

Tipp: Gegebenenfalls kannst du die Werte anpassen. Schaue im Schnittstellentest,
welchen Wert der NTC-Widerstand im ,kalten Zustand® ausgibt. Du kannst die
Warme simulieren, indem du mit den Fingern den NTC-Widerstand anfasst.

Beispiellosungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Bauteilspender

e Baue das Modell anhand der
Bauanleitung auf.

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem
Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber
die Bluetooth- oder USB-Schnittstelle
mit dem Computer oder einem anderen
mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e Fuhre anschlie3end die Controllerkonfiguration durch.

Aufgabe 1:

Programmiere den Bauteilspender so, dass er dir mit jedem Tastendruck (I1) ein
Bauteil spendet. Wenn kein Bauteil mehr im Magazin erkannt wird, geht die
Signal-LED an und der Spender reagiert nicht mehr auf den Tastendruck.

Aufgabe 2:

Mache aus dem Bauteilspender einen Bauteilzahler. Nach der Betatigung des
Triggers stof3t der Zahler Bauteil fur Bauteil aus dem Magazin aus, bis dieses leer
ist. Die Bauteile sollen parallel gezahlt- und das Ergebnis als Text ausgegeben
werden.

Hierfur kannst du Variablen verwenden. Du kannst eine Variable mit dem Namen
,count” erstellen und bei Programmstart auf O setzen. Mit jedem Baustein, der
ausgeworfen wird, kannst du zur Variable +1 rechnen.

Beispiellosungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Malroboter

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung
auf.

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem
Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die
Bluetooth- oder USB-Schnittstelle mit dem
Computer oder einem anderen mobilen
Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

Aufgabe 1:

Schnapp dir ein Blatt und klebe es mit zwei Klebestreifen auf den Tisch. Nimm
einen Stift, der in die Stifthalterung des Malroboters passt und befestige ihn in der
Halterung. Richte dann den Malroboter zum Papier aus.

Im Schnittstellentest kannst du nun unzahlig viele Muster erstellen, indem du die
Motorgeschwindigkeiten und Drehrichtungen anderst. Wenn dir ein Muster
besonders gut gefallt, kannst du auch ein Programm mit den gewahlten
Parametern erstellen, sodass du es immer wieder zeichnen lassen kannst. Lass den
Malroboter eine Weile zeichnen, bis du ein Muster erkennen kannst.

Verwende immer ein Papier bei der Benutzung des Malroboters und gehe sicher,
dass das Papier keine Farbe durchlasst.

Aufgabe 2:

Ein weiterer Einfluss fur die Entstehung der Muster sind die Drehachsen. Versuche
was passiert, wenn du Motorpositionen anderst?
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Ballspiel

e Baue das Modell nach der online
Bauanleitung auf.

e Baue das Modell mit den zusatzlichen
Optimierungsschritten um.

Diese findest du online
Ballspiel

Zur Bauanleitung

Optimierung Ballspiel

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem
Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die Bluetooth- oder USB-
Schnittstelle mit dem Computer oder einem anderen mobilen Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle elektronischen Bauteile richtig
angeschlossen sind.

e Fuhre anschlieBend die Controllerkonfiguration durch.

Die verwendete Batterie, sollte eine Spannung > 8,5V betragen, damit der
Wurfmechanismus zuverlassig funktioniert.

Ein Ball wird geworfen, indem der Motor wahrend einer Drehung die Strebe
spannt und loslasst. Mit einer weiteren Drehung wird ein Ball aus dem Magazin
nachgeladen.

Wird der Taster |12 betatigt, dreht sich der Motor M1, bis der Taster |1 geschlossen ist.

Aufgabe 1:

Erstelle ein Programm, das bei jedem Tastendruck einen Wurf auslost. Achte auf
die korrekte Drehrichtung bei dem Wurf. Breche das Programm ab, wenn die
Drehrichtung nicht stimmt und der Motor blockiert.

Im Schnittstellentest kannst du die Neigung des Auswurfs durch Steuerung des
zweiten Motors anpassen.

Aufgabe 2:

Um das Treffen noch ein wenig schwerer zu machen, kannst du die Neigung auch
kontinuierlich verandern. Erganze dazu einfach in deinem Programm, dass der
Motor 2 durchgangig auf einer niedrigen Geschwindigkeit lauft.

Beispiellosungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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Schiffschaukel

e Baue das Modell anhand der Bauanleitung auf.

e Schliel3e die Kabel entsprechend dem
Schaltplan an.

e Starte die Software ROBO Pro Coding.

e Verbinde den BT-Smart Controller Uber die
Bluetooth- oder USB-Schnittstelle mit dem
Computer oder einem anderen mobilen
Endgerat.

e Prufe mithilfe des Schnittstellentests, ob alle
elektronischen Bauteile richtig angeschlossen
sind.

e Fuhre anschlie3end die Controllerkonfiguration
durch.

Achte beim Bau des Modells darauf, dass das Schiff gerade so auf dem Reifen
aufliegt. Schwenke dann die Schaukel von Hand und stelle mithilfe des
Schnittstellentests sicher, dass der Reed-Kontakt auslost, wenn der Magnet an der
Schiffschaukel den Reed-Kontakt passiert.

Aufgabe T

Erstelle ein Programm, das durch die Reifendrehung die Schiffschaukel
beschleunigt. Sobald der Reed-Kontakt geschlossen wird, soll sich der Reifen fur ca.
0,2 Sekunden in die andere Richtung drehen. AnschlieBend andert sich erneut die
Drehrichtung, bis der Reed-Kontakt wieder geschlossen wird.

Das Programm soll erst dann starten, wenn der Hauptschalter (I11) am Modell
geschlossen ist. Sobald der Hauptschalter wieder gedffnet wird, soll die
Schiffschaukel wieder ausschwingen, noch 1x den Reed Kontakt betatigen, in die
andere Richtung zurUckschwingen und dann stoppen, sodass das Schiff senkrecht
am Reifen ansteht.

Tipp: Damit der Reifen die Schiffschaukel zuverlassig beschleunigt, kannst du ihn
mit dem Motor nach links oder rechts schieben. Der Reifen sollte im
ausgeschwungenen Zustand immer die Schiffschaukel berdhren.

Aufgabe 2:

Erstelle eine Variable mit dem Namen ,rounds” und speichere in ihr den Wert 4.
Bevor die Fahrt startet, sollen die LEDs abwechselnd blinken, namlich so oft, wie
der Wert rounds grof3 ist. Anschlie3end schwingt die Schiffschaukel ebenfalls so
oft, wie der Wert round grof3 ist.

Schaffst du es der Variable einen zufalligen Wert zwischen 1 und 6 zuzuweisen?

Beispiellosungen zum Modell findest du in Robo Pro Coding.
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