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1. Blockbasierte
Programmierumgebung



Zuriick File Edit Run Help

zum
Inhalt Motion Control

Sensing Operators

Variables

set servomotor D9 |to {[ERHEED de
&% DC motor M1 |power
&% DC motor M1 |on at cw

## DC motor M1 |off Brake

I':— Buzzer | on frequency (k4

Start prng;am

Dokument speichern und

Sprache andern.

Verschiedene Registerkarten
zum Hochladen von
Dokumenten, Ubertragen von
Programmen usw.

Fiihren Sie das Programm aus.
Beenden Sie das Programm.

Die Bausteine, mit denen der
ArTeC-Roboter programmiert

Nateaeared

Platz fiir die Programmierung,
wo verschiedene Blécke

B e e e P T A o e

Hauptblock, der die mit ihm
verbundenen Blocke ausfiihrt.
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Assembling the Motor
- .-::‘,'3’i '

2.

Gleichstrommotor

& Make sure the cables
are inserted correctly!

Slip the O-ring onto the grooves of the wheel.
N J




;.-Fa_:? DC motor
ﬁ*-# DC motor
a.‘r'# DC motor

ﬁ*-i’ DC motor

;.,-Fz_:? DC motor

ﬁ’-" DC motor

Der Roboter fahrt eine Sekunde lang mit
maximaler Leistung vorwarts.

power r ¥ DC motor

on at cw. A . motor

power QL) =¥ DC motor

on at cw. = . motor

off Brake ;rfi' DC motor

off Brake ## DC motor

=) abacusan obo
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.a) Einstellung der Leistung

power m

on at ow.

power m

on at ow.

off Brake

off Brake

Der Roboter fahrt eine Sekunde lang mit
der halben Hochstleistung vorwarts.
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Start program
‘ DC motor M 1 power m

# DC motor M2 on at A,

% DL motor M 1 power m

£¥ DL motor Mz on at CAf,

Start program Start program
4*% DC motor ower
! M 1 P ‘l!’ ] P DC motor M 1 power a

Z DC motor M 2 on at CCW, M 2

] P DL motor

on at CCWW,

¥ DC motor M 1 powvrer ‘l!, L .P DC motor M 1 power a

£# DL motor M2 on at CCW, M2

J’P DC motor

on at CCWW,

let o SBecs

ﬁﬂ':ﬁ’ DL motor M 1 off Bra kE

wait o SeCs
wait SeCs

a{-? DC motor M 1 off Bra kE M 1

ﬁ DC motor

off Brake

-;?f” Dt motor Mz off Bra kE -;?f‘# DC motor M2 off Bra kE Mz

Q{P DL motor

off Brake

Der Roboter fahrt eine Sekunde Der Roboter fahrt eine Sekunde Der Roboter fahrt eine Sekunde lang
lang mit maximaler Leistung lang mit maximaler Leistung mit der Halfte der maximalen

vorwarts. riickwarts. Leistung riickwarts.
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2.c) Geschlossene Kurve

Start program S5tart program

0,
Dreht sich in die ## ot motor M2 |pover (YR) ## o motor M2 |power (@) Dreht sich in die
Richtung von M1 &% pcmotor M1 onat Cw, &% pcmotor M1 onat Cwy, Richtung von M2

2% Dt motor Mz on at W, #% DC motor Mz on at W,

F:alt o SBeCs let o S5BCS

.ﬁ"ﬁ D¢ motor M 1 off Bra kE J’P DC motor M 1 off Bra kE

.k{? DC motor M2 off Bra I(E ‘{P DC motor Mz off Bra ke

-]

Der Roboter macht eine geschlossene Drehung zu einer Seite
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2.d) Offene Drehung

Start program

5 bc motor M1
M2
M1
M2

# DC motor

Dreht sich in die
Richtung von M1

2 DC motor

¥ DC motor

FJalt o SEeCS

.J’P DC motor

M1
M2

.{F DC motor

L

Start program

M2
M1
M2

power

50,
ower
i ‘l!’

on at Cf,

J’P DC motor

let o SBeCS

; }" DC motor

on at CW,

M1
M2

off Brake

'u{ﬁ DC motor

off Brake

ower

P ‘l!’
oW er

e T

on at CW,

Dreht sich in die
Richtung von M2

on at CWf,

off Brake

off Brake

Der Roboter macht eine offene Drehung zu einer Seite

cO0

WETEACHROBOTICS
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2.e) Spinnen
# DC motor M 1 power m -"’P DL motor M 1 ECRE m
# pc motor V]2 | power m &% bt motor M2 | power m
Dreht SiCh in die DC motor Ml on at WA, : ﬁ DC motor Ml on at CCW, Dreht SiCh in die
RiChtung von Ml #2 DC motor Mz on at CCW J’P DL motor Mz on at CW, RiChtung von Mz

FJ-Ellt o SBeCcs FJalt o S8CS5

## pcmotor M1 |off Brake 2% pcmotor M1 off Brake

_EI.EP:-" DC motor Mz off Bra ke .J’P DC motor M2 off Bra kE

Der Roboter dreht sich auf eine Seite.



Start program
DC motor M 1 power @
DC motor M 2 power @

DC motor M 1 on at W,

DC motor M 2 on at W,

pick random 6 to GI secs

DC motor M 1 power m
DC motor M 2 power m

¥ DC motor M 1 on at WA,

DL motor M 2 on at CCW,

Ipit:k random 6 to G' secs

DL motor M 1 power 6

DL motor M 2 power m

DL motor M 1 on at VW,

DL motor M 2 on at CCW,

[ pick random 6 to GI secs
DC motor M 1 off Bra ke
DC motor M 2 off Bra ke

2.f) Zufillige

Bewegungen

Der Roboter bewegt sich zur
Seite, zur anderen Seite oder
zufallig vorwarts.

Der Roboter bewegt sich
vorwarts, dreht sich zu einer
Seite und dreht sich fir eine
zufallige Zeitspanne zur
anderen Seite.

Lo abacusan
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Start program

forever

to pick random o B

chon =

- muotor

- nnotor

> muotor

DC motor

SeCs

DC motor

DC motor

" Direction

M1

1

M2

" ‘:‘? DC motor M1

DC

D

D

motor

motor

motor

i Secs

D

(] H

" DC

D

D

D

motor

motor

motor

motor

motor

motor

Secs

D

D

motor

motor

powvrer =]
on at ow.

Ppower

on at ow.

power
on at ow.
povrer =l

on at cow.

—

on at cow.

powvrer

on at  ow,

cHo

WETEACHROBOTICS



3. Servomotor

Servomotor Rotation

S=.RIDE .. abacusan
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The default angle of a Servomotor is 90° and can rotate left and right from 0-180°.
The rotational direction is printed on your Servomotor in the location shown below.

3
180° 'L-'
:

Default Position

cO0

WETEACHROBOTICS
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3. é) Bau und

Orientation

The photo to the right shows the

servomotor facing you. There are two .

shafts, the one with the wider space is

the drive shaft and the one with the

narrower space is the movable shaft.

4 When turning the drive shaft by hand,
do so very slowly and gently.

Wider Marrower
(drive shaft)  (movable shaft)

Excessive pressure when turning may
cause damage to the servomotor.

o (LIRS degrees

Set servomotor D%

Mind setting the port number used
on the main board!

Flle Edit Run Help

Undelete
Start Single Stepping

Set Single Stepping...

Export Arduino unguago ;
Maots

Pin Assignment Board

Lo abacusan
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Prifung des Servomotors

Prifung

SchlielRen Sie den Roboter tber das USB-Kabel an den
Computer an! Schalten Sie den Roboter ein!

Klicken Sie im Meni Ausfuhren auf Test ein.

Andern  Sie  schrittweise den  Winkel im
Servomotorblock und  beobachten Sie die
Armbewegungen des Servomotors.

Wenn du den richtigen Winkel fur die Funktion deines
Roboters gefunden hast, schreibe ihn auf und benutze
ihn, um den Roboter  anschlieRend Zu
programmieren!

g Studuine BLOCK Pregramming Environment

r

5 [H File Edit Run Help

D9 F—

cHo

WETEACHROBOTICS
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3.b) Programmierung der
Wellenbewegung

e
-
Start program

T — - e
e |:Jait until ' Touch Sensor Al |(value = @

r LStart program

- re_eat .
repeat i 10
. . 1%, Set serwomotor 09 |to S Nl dearees
1EE. Set servomotor 9 |to e i) degrees .

FJ;I F:;t s5eCs

v, = s Set cervomotor [J29 |to 145 F el degrees
U5 Set servomotor 09 | to SN ) degrees .
= wrait . SBeCs
FJait Secs r [:]3

- =

—T
. . (o Set servomotor )2 |to m degrees
U5~ Set servomotor (9 | to m degrees -

Der bewegliche Arm des
Servomotors dreht sich auf 35°,
nach 0,3 Sekunden dreht er sich
auf 145°. Dieser Vorgang wird
10 Mal wiederholt.

Der Roboter beginnt mit der
Winkbewegung, wenn ein
Berihrungssensor gedriickt
wird.



3.c) Servo=Schrittmotor

Touch Sensor A0 |walue = @ and Step e

set servomotor 12 |[to

ste p degrees

Touch Sensor 81 |walue = @ and ° step > 6

to

Ste 8] degrees

Der Roboter beginnt mit der
Winkbewegung, wenn ein
Berihrungssensor gedriickt
wird.

Lo abacusan

STUDI1O

cHo
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3.d) Synchrone_Bewegung von 2 oder
mehr Servomotoren

r;:reat a
Se_rvnmutnr synchro motion speed:
i:‘"f‘_ sat servomotor [19 |to degrees
'i:‘"::'_ set servomotor 10 [te m degrees

Zwei Servomotoren bewegen sich zur gleichen Zeit. Z.
B. zwei Hande, Kopf und Arm, zwei Beine fir einen

_ Laufroboter.

[wart @) secs

Servomotor synchro motion speed: (I ad Der Servomotor-Synchrofahrsatz kann auch zur
if%. set servomotor D9 |to (YRR dearees ~ Einstellung der Geschwindigkeit des Servomotors
%, set servomotor D10 | to (RN P deorees verwendet werden. Die Geschwindigkeit kann im

F*;t 0~=—-— Bereich von 1-20 eingestellt werden.

-t
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4. Tasten,
Beruhrungssensoren
und
Beschleunigungsmesser
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¥l 4.a) Testen des Beruhrungssensors

Pin Assignment Board

ttttttt
W MLV M2 —AO A2
rlal— a3

Sensor/LED/Buzzer

& AD [Touch sensor ~ W A4 [Touch sensor

¥ Al [Touch sensor v RPIA5 [Touch sensor =
# A2(|Touchsensor [ A6 |LighEsensor s
A3 [Touch sensor - [ A7 |HgRESERsSE
Unchack Al

Die Tasten befinden sich
an den Anschlissen AO-
A3, Berlhrungssensoren
konnen an die Anschlisse
angeschlossen

SSSSSS /LED/Buzzer

I A0 [Oghtsensar F [ A4 [Oghtsemsor E

I~ [Gghtsensor % = AS5|lghtsensor %
" A7 [Oghtsensor % | A6|Oghtsensor %
 »o [Oghtsenser % | A7|[Oghtsenser Y

[ B in Assighment Boar

DDDDDDD

¥ ML M2 I AD ¥ A2
i # AL ¥ A3

Uncheck all

und der Taste

Studuine BLOCK Programmin g Environmen t

225 File Edit Run Help

Transfer
Test ON

Um den Testmodus zu
aktivieren, klicken Sie auf
Ausfihren und dann auf Test
ein.

Trennen Sie den Roboter
NICHT vom Stromnetz, bevor
der Testmodus abgeschlossen
ist.

Das Testmodus-Panel
erscheint auf der rechten
Seite und zeigt den aktuellen
Wert jedes der Sensoren an,
die mit der Karte im aktuellen
Konfigurationssatz verbunden
sind.

Sensor Board

[AD] Touch sensor
[Al] Button
[A2] Button

[A3] Button

[A4] Mot connected m
[AS] Mot connected m
[A6] Mot connected m
[AF] Mot connected m

=) abacusan obo
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Sensor Board

[a0] Touch sensor
[Al] Button

[AZ] Button

[A3] Button

[A4] Mot connected
[A5] Mot connected
[A6] Mot connected

[AZ7] Mot connected

Die Tasten und die Berihrungssensoren

zeigen 1 an,

wenn

sie losgelassen

werden und 0, wenn sie gedrickt

werden
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~ 4.b) Aktivieren und Stoppen von
= Gleic):hstrommotoren durc?np

Driicken

verschiedener Beriihrungssensoren oder

Touch Sensor A4  value = m

¥ DC motor
*% DC motor

¥ DC motor

M1

M1

M2

¥ DC motor M2

#ﬁ DC motor W

.ﬁ’.f-‘;‘ DC motor W

power i

on at oW,

povrer gL

on at cw.

off Brake

off Brake

Die Motoren werden aktiviert, wenn
die Taste auf dem Beriihrungssensor
gedriickt wird, und stoppen nach 3

Sekunden.

Tasten

ﬁ’fﬁ‘ DC motor [V]1
ﬁﬁ:ﬁ‘ DC nmotor []:
ﬁ’fﬁ“ DC motor [] 1

ﬁ’fﬁ‘ D¢ motor [V]2

U,
Touch Sensor 21 |value = @

.ﬁ?‘#‘ DC motor [¥]1 |off Bralke

.-#57113 DC motor [¥]Z2 |off Brale

Die Motoren werden aktiviert, wenn
die Taste am Berihrungssensor A0
gedriickt wird, und stoppen, wenn die
Taste am  Beruhrungssensor Al
gedriickt wird.

WETEACHROBOTICS
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4.c) Aktivieren und Stoppen von
chstrommotoren durch Dricken desselben
eruhrungssensors oder derselben Taste

we.

Button Al walue =a

# DC motor M power

Touch Sensor AD |value = (i)

{.-‘n._r‘#" DC motor M1 | power gL

¥ DC motor P on at cw.
&% DC motor M1 |on at cw.

#‘3 DC motor M2 | power DC motor power [l

,-J""“ DC motor M2 | on at cow. ¥ DC motor M2 |on at cow.

Button Al walue =a

ﬁ*y DC motor N off Brake
#% DC motor M1 |off Brake

h.';'.:'? DC motor M2 |off Brake

Eﬁ’.:'? DC motor M2 |off Brake

Der Roboter fahrt vorwarts, wenn die Die Motoren werden aktiviert, wenn der
Taste des Beriihrungssensors gedriickt Druckknopf gedriickt wird, und wenn er
wird, wenn nicht, werden die Motoren erneut gedriickt wird, werden sie

deaktiviert (OFF). gestoppt.
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4.d) Fernbedienung mit 4 Beriihrungssensoren

~ —
Start program

forever

" Touch Sensor A0 |value = @

pC motor [V]1 | power
DC motor V]2 | power
DC motor [¥]1

2% DC motor V]2

" Touch Sensor A1 |value = @

#% pC motor [¥]1 |power
DC motor V]2 | power
DC motor [¥]1

DC motor V]2

Der Roboter bewegt sich in eine der vier
Richtungen, je nachdem, welcher

DC motor [ power @

e morer [ o = D BerlGhrungssensor oder welche Taste
' gedrickt wird.

5 |walue =

power @

value = o and . Touch Sensor
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4.e) Anschliel3en und Testen des
Beschleunigungsmessers

Der Beschleunigungsmesser misst die Neigung in den
3 Dimensionen des Raums. Er misst ca. 50 als
Mittelwert bei horizontaler Lage und andert sich auf
ca. 40 oder 60, wenn er in verschiedene Richtungen

e AN
) §

Verwenden Sie ein 4- geneigt wird.
adriges Kabel und
. . Sensor Board
schlielSen Sie es [A¥] Button
an A4-A5. Uberprifen Sie U s Sensor Board
. [AZ] Button [AD] Button
A4 und A5 in den (3] Button [A1] Button
. ensor Board

Anschlusseinstellungen [A4/45] Accelerometer (0 [T [42] Button ol Button

H H [A4/A5] Accelerometer (1] [A3] Button tton
und setzen Sie beide auf {4/a5] Acelerometer (2 [A4/85] Accelerometer () [N e
Beschleunigungsmesser [A6] Not connected [A4/45] Accelerometer (¥) —

[A7] Mot connected m [A4/A5] Accelerometer (Z)

Pin Assignment Board [A6] Mot connected

A0 A2 [A7] Not connected m
AL A3 .
C Mitte

[A4/A5] Accelerometer (X)
[A4/A5] Accelerometer (Y)
[A4/A5] Accelerometer (2]

[A6] Mot connected

[A7] Mot connected m

ssssss /LED/Buzzer

[ AO |Lightsenser T [ Ad | Accelerometer -
[ Al [HghEsensar s W A5 Accelerometer -

~ 2 IO A Zuruck-vorwarts

" A3 |Oghtsenser ¥ | A7 |ghtsemser . 7 .
Uncheck All LlnkS'reChtS
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ernsteuerung mit
leunigungsmesser

®
~—
=

4
Besc

Start program

forever

power
power

Der Roboter bewegt sich je
nach Neigung des
— Beschleunigungsmessers in
eine der vier Richtungen

power @

motor [¥]1 |on at C

-Axis Digital Accelerometer s Digital Acceleromete -Axis Digital Accelerometer | walu igital Accelerometer

bt motor [V]1 |off Brake

DC motor [
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5. LED

Pin Assignment Board

D9+ D10V DL
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= 5.a) Beleuchtung der LED

|/ Start program

forever

if Touch Sensor &1 |walue = @

— T

|/ Start program E LED ALl (el

Die LED AO leuchtet F,Etgsecg
2 Sekunden lang auf, ®& o A0 | off
dann die LED A2, -

un d SC h I ie EI iC h if " Touch Sensor 25 [walue = @

- leuchten beide LEDs 2 0 A2 | on
let a SeCs r__
an wait g S8Cs

& pp A2 | off

Fmit o SeCs

& 0 A0 | On

Fmit a SeCs
B e AD | off

E_ LED ,-'I;I'c,.._,;-:' ol

Lex &2 | off

E LEp A0 (ol " Touch Sensor A1 |wvalue = @

® 5o A2 | on Verschiedene LEDs

L —3

F};t a SEeCs |EUChten an,

LeEx A0 | on

Lex A2 | on

2 o AD | off wenn F;;t gsecs
® o A2 | off verschiedene .
Beruhrungssensor .
en gedriickt =
werden

LED A0

LEDp &2

=t
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5.b) Blinken der LED

S5tart program

repeat a

2 LEDs blinken
abwechselnd 5 Mal

E LED 20 el

ey P Die LED AO blinkt 5 Mal

A pp AD | off

nes
F}ait o SBeCS

- =

S5tart program

repeat 6
E LED A0 'alnl

oy

2 LEDs blinken
zusammen 5 Mal

2 LEDs blinken
Dﬂ:

abwechselnd 5 Mal
mit unterschiedlicher
Geschwindigkeit weait

LED ,ﬂ, 1 el
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' 5.c) Kombination von Licht und
Bewegung

WETEACHROBOTICS

el ) Der Roboter fahrt

k{-ﬁ DC motor [Y on at CW, VOrWB rtS Und blinkt (,m

ﬁﬂbﬁ DC motor power @ 5 Sekunden Iang (Z- 1. set servomotor 09 |to Mdegrees
on at CW. B. Polizeiauto) @

.~"::'_ Set servomotor [J9 |[to m degrees

Lex A0 | on & 0 A0 | On

2 wo Al | off Der Servomotor 2 o Al | On
wait (G secs winkt,  wéhrend wait. (R secs
___Er LED Al oft die LED 5 Mal 'i:ﬁ'::'. et servomotor 19 |to degrees

& w0 AL |lon blinkt (z. B. ein e
[ @B - Hund, der mit - off
#% D motor [V]1 | off Brake dem Schwanz E:;
## Dt motor [¥]2 | off Brake wedelt und mit 19%. set 5:.runmtur D9 | to (ENNTRD deorees

den Augen
blinzelt).
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Buzzer

#D9 ¥ DI0 DI’

Cuzzer - CEc I
Buzzer - [ A7 |lghbseEer
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F

Einstellun
Lange des

ons, Pausen

=5 File Edit Run Help

Ein Ton besteht aus 2
Blocken: einem "Summer

- A on freguenc i
% Buzzer AD |on frequency ik an" + einem "Warten".

Buzzer A

off

Vergessen Sie nicht, den
Buzzer am Ende des Tons
auszuschalten!

on frequency @

Sie kdnnen den Ton
einstellen, indem Sie
auf das  Klavier
klicken oder eine
Zahl anstelle von
"60" schreiben.

on frequency @

=) abacusan

STUDI1O

des Tons und der

cO0

WETEACHROBOTICS

Sie konnen eine Melodie
an frequency (I komponieren,
Tone aneinanderreihen.

Sie konnen die Lange des
Tons durch
unterschiedliche Lange der
"Wartezeit" einstellen.

indem Sie

eine
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6.c) Klavier, Theremin

e
.
Start program

Sie kbnnen eine

forever
|'$ Buzzer &5 |on frequency | IR Photoraflector 22 | value

Melodie spielen, -
_ indem Sie die
Sorp—— | Klaviertasten
n freauency Gl nacheinander dricken. | start progeam

wai il Touch Sensor Al |value = o

Jede Taste erzeugt
einen anderen Klang.

forever
l': Buzzer A5 |on frequency | IR Photoreflector Al |walue +

=

Sie konnen den Ton einstellen,
indem Sie lhre Hand naher an
den IR-Fotoreflektor heranfiihren
oder von ihm entfernen.

Wenn die vom Sensor gemessene
Lautstarke zu gering und der Ton
zu leise ist, versuchen Sie, 50
oder eine andere Zahl dazu zu
addieren!
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6.d) Morsen

LStart progranm

forever

e 70 eI Wenn Sie den linken Berihrungssensor

driicken, leuchtet die rechte LED auf und

der Summer gibt einen Ton von sich. Wenn

w Sie den rechten Berihrungssensor dricken,

R, "ouch sersor AO |value Y leuchtet die linke LED auf und der Summer

Buzzer A5 |off gibt einen anderen Ton ab.

& o A2 | Off Sie konnen Morse-Nachrichten senden,

indem Sie den Berihrungssensor dricken
und wieder loslassen.

LEx A2 | on

¥ Touch Sensor Al |value = @

LEDx &3 | on

[ Buzzer A5 |on frequency @

|:’ait until’ Touch Sensor A |walue = 0

L =
l‘ Buzzer ~O

o LED A=
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7. IR=-Fotoretlektor



£2.RIDE

7.a) Priifung des IR-Photorefl

Start pl-ng-_aln

forever
power

,!"4’ DC motor M1 | on at cw.

powvrer

ﬁrfr DC motor M

‘.‘.:P‘}“ DC motor M2

;{4’ DC motor M2 | on at cw,

if IR Photoreflector AS

wvalue = m

ﬁ*ﬁ-" DC motor M1 |off Brake

ﬁf-.'fj DC motor M2 off Brake

wait until IR Photoreflector AS value <

Der Roboter bewegt sich vorwarts,
bis der Infrarotsensor etwas in
seiner Nahe erkennt.
Aber wie erkennt er das Hindernis?

Lo abacusan

STUDI1O

ektors

Light Sensor __ |value
Touch Sensor  |value foraver

& B File Edit Help

Transfer
Test ON

Start progr ;

#% DC motor M1
J/ DC motor M1 on af
.’¢ DC motor M2
&% DC motor M2
IR Photorefl
&* DC motor M1

&% DC motor M2 |off Brake

wnl! until IR Photoreflector AS |value

Um den Testmodus zu aktivieren,
klicken Sie auf Ausfihren und
dann auf Test ein.
Trennen Sie den Roboter NICHT
vom  Stromnetz, bevor der
Testmodus abgeschlossen ist.

Nachste

Seite

cHo

WETEACHROBOTICS



Cyro sensor

Button A0

3-Axis Digital Accelerometer val
value
value
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Das Testmodus-Panel erscheint auf der rechten
Seite und zeigt den aktuellen Wert jedes der
Sensoren an, die mit der Karte im aktuellen
Konfigurationssatz verbunden sind.

Werte andern sich sofort

Der vom IR-Photoreflektor gelieferte Wert
wird von den Lichtverhdltnissen der
Umgebung beeinflusst.

=
& i File Edit Run Help aA ..

Light Sensor  |value Start prng;a:
Touch Sensor  |value’ foravar

“‘y'é DC M1

motor
:_’-4 DC motor ¥
moto

&7 De
Gyro sensor
Button A0 |wvalue &% DC motor

if IR Photoreflect

reset timer a)l DC motor M1  off Brake

[ timer

&% DC motor M2 |off Brake

Fuit until IR Photoreflector AS |value <

=
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von Hindernissen

Start program

forever

if " IR Photoreflector A6 value > %
_._u"-; DC motor M 1 power &

if IR Photoreflector A6 wvalue < %

#% pC motor M1 | power @
gﬁ"‘; DC motor M 2 power @
C motor M 1 on at CCW,

r M2 power @

r M1 |enat CCwy,

r M2 on at CCW, C motor M2 on at CCW,

r M1 |power @
r M2 | power @

r Ml on at CWAf,

# pc motor V] | power @
C motor M 2 povIer @

H{Jﬁ DC motor M 1 on at C\Af,

" M2 on at CW, H{J; DC motor M2 on at C\Af,

o

Der "tapfere" Roboter bewegt
sich ruckwarts, bis er ein
Hindernis entdeckt, dann
beginnt er sich vorwarts zu
bewegen

Der '"verangstigte" Roboter
bewegt sich vorwarts, bis er ein
Hindernis entdeckt, dann
beginnt er sich riickwarts zu
bewegen.
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7.c,d) Ausweichen vor Hindernissen,
Verwendung des »Warten bis”-
Blocks mit Bewegung

Der Roboter bewegt sich
vorwarts, wenn er eingeschaltet
ist. Wenn er auf ein Hindernis
stoldt, fahrt er rickwarts, dreht
sich und fahrt wieder vorwarts.
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B 7.e) Vorwarts gehen, bis die
schwarze Linie gefunden ist

— H i IR Photoreflector
if IR Photoreflector A6 walue < @ D e r . RO bo..te r b.ewegt S I C h .
. : vorwarts, bis er eine schwarze &7 ot motor M1
ot oo mocor [ -+ R Linie findet. o5 ot motor M2
r?a"; DC motor M 2 off Bra ke !‘; e M 1

else
__‘,‘*1’ DC motor M2

Flait o secs

gﬁ"ﬁ DC motor M 1

q{'ﬁ DC motor M 1 power @

q{'ﬁ DL motor M 2 power &
q{'ﬁ DL motor M 1 on at CWf,

._?‘*15 DC motor M2

&2 DC motor M2 on at CWf,

gﬁ"ﬁ DC motor M 1

B
##% DC motor M2

Flait o secs

else

RO boter i _,_gﬁ"; DC motor
"Gefangenschaft" &% e motor
eingesperrt % o motor

_‘?‘ﬁ'-ﬁ DG motor

o
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enverfolgungsroboter mit 1 IR-
Fotoreflektor

Start program S5tart program

forever

forever

if IR Photoreflector AG |value < (&8
if IR Photoreflector A6 value < @ : Qraretiector walues 30
— 2% DC motor [¥]1 power .
## DC motor M 1 power 20
— &) =
ﬁ"ﬁ DC motor power @
&% DL motor M 2 power @

- ##% DL motor on at CW,
&% DC motor M 1 on at CWf,

:ﬁ"ﬁ DC motor on at W,

1{1’ DC motor M2 on at CWf, else

else

?"'F DC motor v power @
*# DC motor e
& M 1 P & ﬁ’aﬁ DC motor power
ﬁ"-f“ DC motor M 2 power @ ?‘P-P DC motor 4 i

{P DC motor M 1 on at CIAf, _.'.El'aﬁ DC motor

&% DC motor M2 on at WS, - i

S

Der Roboter bewegt sich auf den Umrissen Der Roboter bewegt sich vorwarts, indem er
eines schwarzen Kreises. Er bewegt sich sich leicht nach einer Seite dreht, wenn er eine

schwarze Flache erkennt, und er dreht sich nach
der anderen Seite, wenn er eine weiRe Fldche
erkennt, wobei er auf der geraden schwarzen
Linie bleibt.

vorwarts, wenn er eine schwarze Flache
erkennt, und dreht sich leicht in eine
Richtung, wenn er eine weille Flache erkennt.
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7g) Roboter zur Linienverfolgung mit 2
IR-Fotoreflektoren

. IR Photoreflector A4 |value > [ and = IR Photoreflector A5 |value > )

power )
o [ penar €3 Der Roboter bewegt sich vorwarts, indem er die Farbe Schwarz
e L L auf zwei Infrarotsensoren erkennt. Wenn ein Sensor die Farbe
IR Photorefiactor A1 |vabue KT ad ¥ IR Photorefiector A3 |value 3D} WeilRl und der andere die Farbe Schwarz erkennt, bewegt er sich

leicht auf die gegeniiberliegende Seite, um seinen Kurs zu
korrigieren. Wenn beide Sensoren die Farbe Weil3 erkennen,
bleibt der Roboter stehen.

" IR Photoreflector A4 |value > I} and IR Photoreflector A5 |value < £

on at ccw.

motor M2 |power ELD

motor M2 | o

motor [V

motor M2
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7.h) Roboter, die ein Labyrinth
durchaueren

M-RIDE

r Start program

foraver

if IR Photoreflector 22 | value < and IR Photoreflector A5 |value =<

DC motor [V]1
DC motor [V]2
DC motor [V]1

D¢ motor V]2

power @
power @

on at W,

on at W,

" IR Photoreflector Ad walue

# ## DC motor [V]1

DC motor [V]2

DC motor [+]1

&% DL motor [¥]2

power
power @

on at CW,

on at CW,

R Photoreflector &2 | value

¥ % pC motor [¥]1

DC motor V]2

DC motor [V]1

__'5 DC motor [V]2

=

power @
power

on at W

on at CW,

2 and IR Photoreflector AL |walue <

< and 7 IR Photoreflector 2B | value =

Baue einen Roboter mit 2 IR-
Fotoreflektoren  auf  der
rechten und linken Seite!

Der Roboter fahrt vorwarts,
wenn er kein Hindernis
(Wand) entdeckt, dreht sich
nach links, wenn er eine
Wand auf seiner rechten
Seite entdeckt, und nach
rechts, wenn er eine Wand
auf der linken Seite entdeckt.
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8. Lichtsensor
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8.a) Prufung des Lichtsensors

« [E File Edit Run Help

Kein Licht erkennen

Vergessen Sie nicht,
eine dichte Wand um
den Lichtsensor zu
bauen, damit das
Licht nur von oben
eindringen kann!

Erkennen von Licht

® -~ A

Das Testmodus-Panel erscheint auf der
rechten Seite und zeigt den aktuellen Wert
jedes der Sensoren an, die mit der Karte im
aktuellen Konfigurationssatz verbunden sind.

HJll © [rjonide a kereséshez

[A0] Button
[A1] Button

[A2] LED

[A3] LED

[A4] Not connecte
[AS] Not connecte:
[AS] Not connecte:

otor V2 |off Brake
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8.b) Katapult gesteuert mit Lichtsensor

Start program

'i:"::'_ Sat servomotor 19 | to S ) degrees

F!Elit until Light Sensor A7 |walue <

'i:"::'. Set servomotor )9 | to IS degrees

Baue einen Roboter mit
einem Lichtsensor und einem
Servomotor.

Das Katapult schiet das
Projektil ab, wenn der
Lichtsensor abgedeckt ist.



ftart program

forever

Light Sensor &5 |value < and Light Sensor 27 |value =

& _;2;'-':'1 pc motor [¥]1 |power

DC motor [¥]1 |on at Ciy,

DC motor [V]2 power @

¥ % pc motor ]2 |on at Cw,

ght Sensor &5 |walue = and Light Sensor 27 |value <

e '5 pc motor [¥]1 |power @

& -;3:‘": pC motor [¥]1 |on at Cwy,

DC motor [V]2 power

DC motor []: on at CWy,

ght Sensor &0 |walue < and < Light Sensor 27 |walue <

# DC motor [¥]1

> motor [] :

Lo abacusan

Lichtverfolgender Roboter

Baue einen Roboter mit 2
Lichtsensoren an seinen beiden
Seiten.

Dieser Roboter arbeitet im
Dunkeln. Wenn er kein Licht von
einer Seite erkennt, bleibt er
stehen. Wenn Licht auf einen
seiner Lichtsensoren fallt, bewegt
er sich in die Richtung des Lichts.

STUDI1O

cHo

WETEACHROBOTICS
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&4 8.d) Kommunikation zwischen Robotern
uber Lichtsensor

.

Start program

" Touch Sensor A~ |walue = @

® e A3 | on
h{'f’ pC motor [ 1 power @

ﬁ{'ﬁ DC motor Y11 |on at Cw,

i SE—
Start program

forever

if Light Sensor 55  |wvalue =

qﬁ#"ﬁ DC motor [¥]2 | power @ —
e aa"*ﬁ' oC motor [¥]]1 power @
u{"‘: DC motor ]2 |on at Cw, -
ﬁ"*ﬁ OC motor [V¥]1 on at W,

Frait until Touch Sensor 22 |walue = o

. ﬁ»"*ﬁ DC motor [¥]Z | power @
ﬁ{'ﬁ o motor V11 | off Brake
o ,ﬁ"‘:‘*’ pC motor [¥]2 |on at CW,
## pc motor M2 |off Brake ™

— B

-

Studuino 1. Studuino 2.
Sie konnen 2 Studuino-Motherboards mit einer

weilRen LED und einem Lichtsensor verbinden, um
einen komplexeren Roboter zu bauen (z.B. mit 4
Gleichstrommotoren)
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9. lTonsensor
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9.a,b) Prifung des Schallsensors und
Aktivierung des Roboters durch
KlatSChEn Das Testmodus-Panel heint

® - : )
— Ae auf der rechten Seite und zeigt
den aktuellen Wert jedes der
Sensoren an, die mit der Karte im
aktuellen Konfigurationssatz
verbunden sind.

=2 [ File Edit Run Help

Dieser Roboter setzt sich in
Bewegung, wenn er ein
Klatschen oder Rufen erkennt
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9.c) Visualisierung von Musik

Baue einen Roboter mit einem
Tonsensor und 4 LEDs.

Spielen Sie dem Tonsensor Musik
vor - je lauter die Musik ist, desto
mehr LEDs leuchten auf.

IO |

= Y W)

{f A5 |value =
on

if - A5 |value =

2, AD | on

-

~ —

{f value
o]

i 5 |value

Nl e

E

'
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10. Zutallszahlen



# DC motor [¥]1 |power @

# DC motor 1 on at W,

# DL motor [V]2 | power @

# DL motor V]2 |on at Cw,

[ pick random o to @ S58CE

# pC motor [v]]1 |power @

# DC motor [¥]1 |on at CCw,

& # DC motor ]2 power @

# pC motor V]2 |on at Cw,

pick random o to @ S58CE

# DC motor [V]1 | power @

on at W,

DC motor []: power @

DL motor []._ on at

f pick random o to @ 58CE

# pC motor [¥]1 |off Brake

# pC motor V]2 |off Brake

Start program

“'? Dt motor [¥]1 | power [pick random to '

on at Wy,

powrer ( pick random @ to @

on at W,

g{*? DC motor power pick random to

ﬁ{'? DC motor on at W,

power Fpick random to

.-f'-? DC motor on at O,
F}ait a Secs
g{'ﬂ’ DC motor [V off Brake

g{*? DC motor

Mit Zufallszahlen far die
Geschwindigkeit oder die Lange
der Bewegungen der
Gleichstrommotoren bewegt sich
der Roboter in zufallige
Richtungen.

/=) abacusan chop
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Zufallszahlen

Start program

repeat

'i:‘"::'_ Set servomotor E:":_:.:' to i pick random to mEsie] ) degrees
Frail: o secs

'i:‘"::'_ Set servomotor [J9 |to ( pick random @ to I' degrees

i

Durch die Verwendung von
Zufallszahlen fir den Winkel des
Servomotors wird seine
Wellenbewegung chaotisch.
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11. Variablen
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11.a) Verwendung von Variablen

o e
I Start program

forever

F’ait until’ Touch Sensor A0 walue = @

Der Roboter misst die Intensitat
war | to Sound Sensor A5 |walue .

@ des Gerauschs, wenn er den

wait SECS . .

- Berihrungssensor driickt. Nach

repeat war . . .
einer Sekunde blinkt er so oft wie

E LED A0 alal
- der Wert des Tons.

FJ;t Secs

& o AD
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—

I Start program

11.b) Bedingte Verzweigung

forever

War | te 'I..pick random o to a
var = o
LEp A0

Lex A1

E» E» [

LED 42

off
JULES Je nach dem Zufallswert der Zahl
£ var-0 leuchtet eine der 3 LEDs auf

LED A0

[ 151
w |

Lex A1

E» E» [

LED 42

]
it 0 SeCcs
Cvar =@

LED A0

{

[ 151
w |

=

LEp A1

LED 42

e WG

..
£

)
-

SBeCS

1




LStart program

- ®

repeat until . Touch Sensor &1

wait until . Touch Sensor A0

change war |[by o

EJ;t S8CS

repeat var

LED &2

wait o SBeCcs

! LED ,-'I-—I'c, ; 1 H:

wait o SBeCcs
— A

/=) abacusan chop

11.cC ) Z ahlen

Der Roboter zahlt, wie oft der
Berthrungssensor auf AO gedriickt wurde.
Er zeigt diese Zahl an, indem er so oft blinkt,
wie der Beruhrungssensor gedrickt wurde



Dieser Roboter wird wie eine
Jukebox funktionieren.

Es ist ein Klavier mit 3 Tasten. Du
kannst eine Melodie mit 10 Ténen
spielen, und spater wird der
Roboter deine Melodie
nachspielen.

Lo abacusan

STUDI1O

11.d) Verwendung von Listen

cHo

WETEACHROBOTICS
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12. Funktionen
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12.a) Verwendung von Funktionen

s

function left | function

Start program
forever

# DC motor [¥]1 |power @ : DL motor [¥]1 | power

3 e
. Touch Sensor ALl |walue

function #% DC motor 1 |on at C, 1 b6 maten 1 on at [SEE S i e ké n n e n F U n kt i O n e n
% DC motor []__- power @ 5 DL motor [¥]2 power @ Ve rwe n d e n ) u m I h r P rog ra m m
&% DC motor [Y]Z |on at Cin, % bt motor M2 Jon at Cw. i

bC motor M2 |on at BC mot ‘ strukturierter und

all L1111 ubersichtlicher zu gestalten.
""'-'...-.Tuuch sensor 52 |walue . 1 | function | ri';;”"lt function

Touch Sensor &1 |walue

function

left  |function ##% Dt motor [¥]1 |power @ ,{1—" Dt motor [V]1 |power @

#% pc motor [¥]1 |on at Cow, ; ;" pC motor [V]1 |on at Cwy,

¥ DC motor [V]Z | power @ .".;".'-" DC motor [¥]2 | power

on at COW, & #2 Dc motor [V]2 |on at Cwy,

¥ Touch Sensor A2 |walue
T'ight function

" Touch Sensor A5  |value

function function

% Dt motor [¥]1 |off Brake

LT

## pt motor [V]2 |off Bralke

aF
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