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Coding mit dem Calli:bot. Einfilhrung | 3

Art: Lernkarten Dauer: 90 Minuten Alter: 10 Jahre+ Vorwissen: Basics
Calliope mini

Mit Hilfe der Lernkarten kannst du dich mit dem Thema ,Robotik* beschaftigen. Du lernst etwas Uber Roboter-
steuerung, sowie Uber die Rolle von Sensoren im Zusammenhang der Interaktion zwischen Robotern und ihrer
Umgebung.

Lernkompetenzen
e Grundlagen der Menschmaschinenkommunikation am Beispiel Calli:bot
e Wissen um die Funktion und Rolle von Sensoren bei Robotern
e Grundlagenwissen Uber visuelle Programmiersprachen mittels NEPO-Editor

e Erfahrungen im Umgang mit Algorithmen und Entscheidungsstrukturen
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Der Calli:bot im Uberblick. Einfiihrung | 4

Anschlussleiste Vorderrad
Ultraschallsensor Metallkugel
Befestigung flr LED RGB-LED 4 RGB-LED 1

weiteres Zubehor

THOILONM .,

Befestigung
Calliope mini

Fronttaster

Anschluss
e Servomotor 1
Anschluss e W (e
>ervomotor 2 Batteriefach

3x AAA

Liniensensor — «

Datenkabel RGB-LED 3 RGB-LED 2

Stromkabel fur Aus/Off — An/On
Calliope mini
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Lege 3 AAA Batterien/Akkus ein. Befestige die PINs 1 und 2 mit Verbinde das Stromkabel (@ @)
Entferne die Halteschrauben. den Halteschrauben am Calli:bot. und das Datenkabel (@ @ O ).
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Calliope mini, Calli:bot und Open Roberta.

Flr die Programmieraufgaben nutzen wir den NEPO
Editor des Open Roberta Labs. Dazu brauchst du ...
- den Calliope Mini und das zugehorige USB-Kabel
- einen Laptop mit Maus

- einen Internetzugang

1. Offne den Browser deines Computers und
gehe zu lab.open-roberta.org

2. Wahle dein System, diesmal den Calliope mini.

. 2 ’ a l)
i L i o
[oxz i
Thymio Calliope mini Spike Il:ll;jre\‘:ﬁ grRobul
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3. Wahle den Expertenmodus, um spater auch auf
alle CodeBlocke zugreifen zu konnen.

B & Q & © 8 ©

PROGRAMM NEPOprog ROBOTERKONFIGURATION

Einfiihrung | 6

Sensoren
Kontrolle
Logik

Mathematik

Text




Den Calli:bot in NEPO hinzufiigen.

1. Klicke auf

8 A Q0 2 & B o |ROBOTERKONFIGURATION|

Einfihrung | 7

» Roboter- PROGRAMM NEPOprog  ROBOTERKONFIGURATION
- M “
konfiguration
Taste [E}
IKrofon H
2. Wahle die e
. e Motor inks I8
RUbrIk ,,Aktlon . Kompasssensor Motor rechts lm
Taste [} Beschleunigungssensor

pin X3

Temperatursensor

3. Ziehe danach
den Calli:bot-
Befehlsblock

in den Editor.
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RGB LED links vorne [[5}
RGB LED rechts vorne 52
RGB LED links hinten [GE}
RGB LED rechts hinten [Z3
RGB LEDs alle 5

LED links

LED rechts

LEDs beide
Infrarotsensor links [}

Infrarotsensor rechts [[E3
Ultraschallsensor [[T]
Servomotor S1 [E)
Servomotor S2 [EA3

=]



Ubung - Lass deinen Calli:bot 1 Meter fahren. Grundlagen | 8

Schwierigkeit: * i\( ik ik i\(

Nutze die CodeBlocke auf der rechten Seite.

(@) TIPP: Achte auf die richtige Angabe der
"% Motorennamen. Du findest sie im ,Calli:bot
CodeBlock* unter ,Roboterkonfiguration®.

Motor [[YBd an Tempo %
IYEED an Tempo %

Wiederhole C::l mal

Calli:bot

Motor links (7} Motor links [X})
Motor rechts [YZ

RGB LED links vorne [} Motor rechts m
RGB LED rechts vorne [iF
RGB LED links hinten [3E}
RGB LED rechts hinten [[RZ3
RGB LEDs alle 35}
LED links
LED rechts [
LEDs beide
Infrarotsensor links [

Infrarotsensor rechts [

Ultraschallsensor [T}
Servomotor S1 [
Servomotor S2 [EA3

@@@ Originalfassung: CC-BY-SA 4.0 erarbeitet von Junge Tiiftler gbmbH
https://creativecommons.org/licenses/by-sa/4.0/de



Lﬁsung Grundlagen | 9
Lass deinen Calli:bot 1 Meter fahren.

Wiederhole C::l mal

Motor [Y B4 an Tempo %

an Tempo %
8 Warte ms

(@) TIPP: Du kannst die Entfernung, die der Calli:bot fahrt, auf verscheidene Weise andern.
Je mehr Sekunden (ms) der Calli:bot zum Beispiel wartet, desto weiter fahrt er.
Findest du noch eine weitere Moglichkeit?
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Ubung - Lass deinen Calli:bot links abbiegen. Grundlagen | 10

Schwierigkeit: * * ik ik i\(

Wenn du auf die Taste ,,A” driickst, soll dein
Calli:bot links abbiegen. Nutze die Codeblocke Motor lm an Tempo %o

auf der rechten Seite.
IYEED an Tempo %

Wiederhole unendlich oft

8 Waro e C )

Taste gedriickt?

' ~ TIPP: Stelle das Tempo einer der Motoren
auf “0%” und finde heraus, was passiert.
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Lﬁsung Grundlagen | 11

Lass deinen Calli:bot links abbiegen.

Wiederhole unendlich oft

Taste gedriickt?

Motor [YBd an Tempo %

2R3 an Tempo %

Motor [/ B3 an Tempo %
IYEE3 an Tempo %

8 Warte ms

(@) TIPP: Achte auf den Drehwinkel des Calli:bots. Je mehr Sekunden (ms) der Calli:bot zum Beispiel
wartet, desto mehr dreht er sich.
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Gluckwunsch!
ERFOLG — Grundlagenexpert*in



Ubung - Hindernissen ausweichen. Projektphase | 13

Schwierigkeit: * * ik ik i\(

Nutze den Ultraschallsensor, damit dein Calli:bot

um Hindernisse herum fahrt.
gib cm Ultraschallsensor
@ - /
)| =]
\
W o«

Lass den Calli:bot nach links fahren, wenn der
Ultraschallsensor ein Hindernis entdeckt.

Du brauchst dazu folgende Codeblocke, um dein
Programm umzubauen.

QY TIPP: Der Ultraschallsensor kann Hindernisse
& erkennen, die zwischen 2 und 350 cm entfernt
sind.
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Lﬁsung Projektphase | 14

Hindernissen ausweichen.

Wiederhole unendlich oft

'

(@) TIPP: Du kannst die Entfernung, die der Calli:bot fahrt, auf verscheidene Weise andern.
Je mehr Sekunden (ms) der Calli:bot zum Beispiel wartet, desto weiter fahrt er.
Findest du noch eine weitere Moglichkeit?
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Ubung - Schwarzen Linien ausweichen

Schwierigkeit: * * ik ik i\(

Projektphase | 15

Nutze den Liniensensor (Infrarotsensor), damit
dein Calli:bot an schwarzen Linien links abbiegt.

( )

Liniensensor

s 05 o

Sie konnen die Menge der reflektierten Infrarot-
strahlung des Untergundes unterscheiden.

(dunkel @ = wenig IR) oder (hell O = viel IR)

Lass den Calli:bot nach links fahren, wenn der
Infrarotsensor eine schwarze Linie entdeckt.

Du brauchst dazu folgende Codeblocke, um dein
Programm umzubauen bzw. zu erganzen.
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Motor /B4 an Tempo %
IYEED an Tempo %

Nutze das Plus,
um einen neuen
Slot zu o6ffnen.

gib Infrarotsensor 54



Losung

Hindernissen ausweichen.

Wiederhole unendlich oft

Motor [YBd an Tempo % .
[IFE2 an Tempo % C K3 |

sonst wenn gib Infrarotsensor [Bd

Motor [YEd an Tempo % .
Y223 an Tempo % -

(& warams C 13

Motor [YBd an Tempo % -
2R3 an Tempo % -

8 Warte ms -

Calli:bot

Motor links [YJ

Motor rechts [/

RGB LED links vorne [I5)
RGB LED rechts vorne [52
RGB LED links hinten [[GE}
RGB LED rechts hinten [[FZ3
RGB LEDs alle G5

LED links

LED rechts

LEDs beide
Infrarotsensor links [
Infrarotsensor rechts [
Ultraschallsensor
Servomotor S1 [}
Servomotor S2 [EA)
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Projektphase | 16

@ TIPP: Achte auf die richtige An-

gabe der Motorennamen. Du fin-
dest sie im ,,Calli:bot CodeBlock*
unter ,Roboterkonfiguration®.

Infrarotsensor links [}

Infrarotsensor rechts



Ubung - Der Calli:bot soll zeigen, wenn er ungliicklich ist. Projektphase | 17

Schwierigkeit: * i\( ik ik i\(

Der Calli:bot soll einen traurigen Smiley zeigen,
wenn er ein Hindernis oder eine Linie entdeckt. Zeige m -

Nutze daflir den Ultraschallsensor und den
Lésche Bildschirm

Infrarotsensor und erganze dein Programm.

Du brauchst dazu folgende Codeblocke, um
dein Programm zu erganzen.
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Lﬁsung Projektphase | 18

Emotionen zeigen.

Wiederhole unendlich oft

ib
Zeige=1- K3
Motor [YEd an Tempo % .
Y223 an Tempo % -

Lésche Bildschirm

sonst wenn gib Infrarotsensor [Bd

Zeige=1- K3

Motor [YEd an Tempo % .
2R3 an Tempo % -

(& varers C 0

Lésche Bildschirm

Motor [YEd an Tempo % -
7223 an Tempo % -
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Gluckwunsch!
ERFOLG — Projektexpert*in



Ubung - Den Calli:bot auf Gerdusche reagieren lassen. Projektphase | 20

Schwierigkeit: * i\( ik ik i\(

Lass den Calli:bot losfahren, wenn er ein Gerausch
wahrnimmt, zum Beispiel das Klatschen deiner
Hande.

Motor [YBd an Tempo %
IYEED an Tempo %

Nutze daflir den Gerauschsensor (das Mikrofon).

Wiederhole unendlich oft

8 Waro e C )
= S

gib % Mikrofon

“(®). TIPP: Probiere die Programmierung an einem
ruhigen Ort aus.
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Lﬁsung Projektphase | 21
Den Calli:bot auf Gerausche reagieren lassen..

Wiederhole unendlich oft

gib % Mikrofon | EXC (511 |
Motor [YBd an Tempo %
IYZ23 an Tempo %

8 Warte ms
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Ubung - Den Calli:bot Helligkeiten messen lassen. Projektphase | 22

Schwierigkeit: * i\( ik ik i\(

Lass deinen Calli:bot die Lichtverhaltnisse in
seiner Umgebung messen. gib % Lichtsensor

Nutze daflir den Lichtsensor.

Wiederhole unendlich oft

Y Text ~ RS Hallo B2
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Lﬁsung Projektphase | 23
Den Calli:bot Helligkeiten messen lassen.

Wiederhole unendlich oft
8 Zeige gib % Lichtsensor
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Gluckwunsch!
ERFOLG — Erweiterungsexpert*in



