S

4 PERSONEN

8_16 JAHRE

1 MENTOR*IN

60 MINUTEN

@D | R | ® | E
(~ )
&/

ANFANGER*INNEN FORTGESCHRITTENE

MBOT KURZANLEITUNG

KURZBESCHREIBUNG

Der mBot ist ein Lernroboter von Makeblock, der liber verschiedene Sensoren
verfiigt und auch mit einer visuellen Programmiersprache (zB. Scratch) gesteu-
ert werden kann. So kénnen mit dem mBot verschiedenste Module - mit und
ohne Programmieren - in unterschiedlichsten Schwierigkeitsgraden durchge-
fuhrt werden.

MATERIAL FUR 1-3 PERSON

> mBot

»  Tablet (mit App: mBlock Blo-
ckly, Makeblock oder mBlock)

»  Papier

> schwarzer, dicker Stift

LERNZIELE

»  Erfahrungen und Versténdnis
von Sensoren und deren An-
wendungen

» aktive Interaktion mit einem
Lernroboter

> Kennenlernen visueller
(Block-) Programmierung

VORBEREITUNG

Bevor gestartet werden kann, missen alle Materialien vorbereitet werden und
die Gerate auf ihre Funktionstlichtigkeit gepriuft werden zB. Batterien des mBots
oder Tablet sind aufgeladen, die notwendigen App‘s sind installiert.

EINFUHRUNG

Im Folgenden sollen die Funktionen und Méglichkeiten des mBots erkundet und
ausgetestet werden. Dabei betrachten und erklaren wir die verschiedenen Senso-
ren und Modi des mBots. Damit lernen wir den mBot auf unterschiedliche Art und
Weise zu mandvrieren und programmieren.

ZUM MBOT

Der mBot verfligt tber drei Standard-Modi. Diese kdnnen durch den Knopf im vor-
deren Bereich des mBots gewechselt werden (Abbildung links). Zusétzlich kann
der Roboter aber auch mit verschiedenen Anwendungen programmiert werden.

Modus 1: LEDs des mBot leutchten weiB.
Fernbedienungsmodus - Der mBot ganz einfach mit einer Fernbedienung mandé-
vriert werden.

Modus 2: LEDs des mBot leutchten blau.
Linienverfolgung - Der mBot féhrt vorwarts und folgt dabei einer schwarzen Li-
nie (dunklen Linie auf hellem Hintergrund).

Modus 3: LEDs des mBot leuchten grin.

Hindernisvermeidung - Der mBot fahrt selbststandig vorwarts, bis er ein Hinder-
nis erkennt, z. B. eine Wand. Wenn er ein Hindernis erkennt, wendet er und fahrt
dann weiter vorwarts.
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MBOT BAUTEILE

Neben den Bauteilen wie Radern, Gehause, Batteriehalterung und Steuerungs-
platine verfigt der mBot Uber fUnf verschiedene Sensoren: einen Lichtsensor,
mit dem die Helligkeit gemessen werden kann, einen Ultraschallsensor, mit dem
die Distanz zu einem Objekt gemessen werden kann, einen Druckknopf (Button),
einen Linienverfolger, mit dem der mBot einer schwarzen Linie folgen kann sowie
einen Infrarot-Sensor, welcher Befehle der mitgelieferten Infrarot-Fernbedienung
aufnimmt. Diese sitzen auf der mBot Platine oder werden an diese Uber die ver-
schiedenen Ports (RJ25) angeschlossen.

ULTRASCHALLSENSOR

Der Ultraschallsensor kann den Abstand zu nahe gelegenen Objekten messen
und so dem Roboter helfen, rechtzeitig Dingen aus zu weichen. Dabei sendet
der Ultraschallsensor durchgehend einen Schallimpuls (nicht hérbares Echo) aus
und wartet darauf, ein Echo zu empfangen. Anhand der Zeit, die zwischen Aus-
senden und Empfangen des Echos vergeht, berechnet der Ultraschallsensor die
Entfernung zu dem Gegenstand. Fledermause orientieren sich mit dem gleichen
Prinzip in der Dunkelheit.

Testet gemeinsam diese Funktion. Stelle dem mBot bei der Fahrt Dinge entge-
gen oder halte einfach die Hand hin. Der mBot wird versuchen auszuweichen. So
kannst du ihn auch lenken.

BEISPIEL: MBOT PUTZMASCHINE
Probier dazu unser Modul aus:
https://opencommons.linz.at/mBot_Putzmaschine.pdf

INFRAROTSENSOR

Der mBot hat zwei nebeneinander angeordnete Infrarotsensoren, die zusammen
fur die Linienverfolgungsfunktion verwendet werden. Jeder dieser Sensoren be-
steht aus zwei Komponenten:

> Eine LED, die Infrarotlicht aussendet, das flir das menschliche Auge unsicht-
bar ist.
» Ein Infrarotsensor, der das reflektierte Infrarotlicht erkennt.

Wenn sich unter dem Sensor eine schwarze Flache befindet, wird kein Licht re-
flektiert, was dem Roboter signalisiert, dass er sich auf der Linie befindet. Wenn
einer der Sensoren Infrarotlicht erkennt, bedeutet dies, dass der Roboter entwe-
der nach links oder rechts von der Linie abgekommen ist, und er kann dann seine
Richtung korrigieren. Das kannst du ausprobieren, indem du den Roboter auf ein
weiBes Blatt Papier setzt, auf dem ein schwarzer Strich gezeichnet ist.

BEISPIEL: MIBOT ZETTELLABYRINTH
Probier dazu unser Modul aus:
https://opencommons.linz.at/mBot_Zettellabyrinth.pdf
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MIT DER APP DEN MBOT STEUERN

Im dritten Teil lernen die Teilnehmenden, wie man den mBot programmiert, dabei
kénnen eigene Programme und Funktionen geschrieben und die Funktionen wie
Hindernissen ausweichen und Folge-der-Linie eingebaut werden. Verwendet wird
hierftir die App: mBlock Blockly-STEM education.

UBERBLICK

Jedes Team bekommt ein Tablet mit der gedffneten App:
mBlock Blockly und einen mBot.

Zunachst mussen mBot und IPad Uber Bluetooth mit einander verbunden wer-
den. Klicke daflr in der Startseite der App auf den Button oben rechts.

Es empfiehlt sich zunachst ein paar der Tutorial-Module der App zu spielen. Da-
fir wahlt man wieder auf der Startseite der App das erste linke Feld mBot aus
und folgt der Anleitung in der App Schritt fur Schritt.

Nachdem die Teilnehmer*innen sich mit der App vertraut gemacht haben, kén-
nen sie wieder im Startment Uber den Button ,Erstelle”, der sich im unteren Be-
reich des Screens verbindet, eigene Programme und Funktionen programmieren.

Autorin: Open Commons Linz
Lizenziert unter CC BY 4.0 - Namensnennung 4.0 International
https://creativecommons.org/licenses/by/4.0/deed.de
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