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Das gehort dazu

Zum eXperiBot Lernroboter gehoren fertige Arbeitsblatter mit Projekten fiir den Unterricht natiirlich dazu.

Fur die zusatzlichen, kontextorientierten Unterrichtsmaterialien ,,Im Labyrinth der Moglichkeiten“ und
~Smarte Fabrik® ist der Einsatz von 4 eXperiBot Lernrobotern optimal.
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Alle Informationen zur den Produkten
der eXperiBot-Serie finden Sie unter
cornelsen-experimenta.de
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Alle Arbeitsblatter finden Sie online
unter cornelsen-experimenta.de
in der Mediathek.
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eXperiBot Lernroboter-Set

eXperiBoL!

Mit der eXperiBot Produktserie konnen Kinder, Jugendliche und
Erwachsene spielerisch coden lernen und experimentieren.

Die eXperiBot Sets und Unterrichtsmaterialien sind passgenau fiir
den Einsatz in Schulen, Workshops, Labs und anderen Bildungs-
einrichtungen konzipiert und genau auf die Rahmenlehrplane
abgestimmt.

Hiermit erhalten Kinder und Jugendliche die Moglichkeit, sich
mit den Themen Programmierung, Robotik und Sensorik vertraut
zu machen.

Cornelsen Robotik ist eine grafische Programmierumgebung
(Blockprogrammierung), die speziell flir das Programmieren der
eXperiBot Roboter entwickelt wurde. Mit der intuitiven Drag &
Drop-Funktion kénnen grundlegende Programmierkonzepte, wie
Schleifen, Variablen, Bedingungen etc., vermittelt werden.

Mithilfe der verschiedenen Programmierblocke kénnen so schon Kinder ab 10 Jahren erste
Erfahrungen mit dem Programmieren machen. Durch die Méglichkeit, sich den Code auch
in der Programmiersprache Python anzeigen zu lassen und Python-Code zu importieren, ist
Cornelsen Robotik auch fiir die Nutzung in hheren Schulklassen bestens geeignet. Die Soft-
ware lauft auf Windows- und macOS-Computern, sowie auf Android- und Apple-Tablets.
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Im Download-Bereich unter
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eXperiBot Lernroboter-Set

Set 71601

1 Inhalt des Sets

1.1 Lieferumfang

Das eXperiBot Lernroboter-Set enthalt

« Teilefiir einen (71601) bzw. vier (71604)
eXperiBot Lernroboter (Ubersicht unten)

+ eine Handreichung mit drei Projekten

« Online: Weitere Arbeitsblatter mit Projekten
fiir Ihre Schiilerinnen und Schiiler

1.2 Arbeitsblatter

Die Projekte in dieser Handreichung bieten einen schnellen und
motivierenden Einstieg in das Thema Coding und Robotics.

Die Programmieraufgaben sind leicht umzusetzen und ver-
mitteln gleichzeitig die grundlegenden Schritte fiir die
Realisierung beliebiger Programmier-Projekte.

Diese und weitere Arbeitsblatter mit der Moglichkeit zur
Differenzierung und die dazugehdrigen Lésungen stehen zum
kostenlosen Download fiir Sie zur Verfligung unter
cornelsen-experimenta.de/mediathek/experibot.
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Artikelnummer: 71444 71363 71448 71619 71559 71614
Powerbrain | Double Motor Cube Multisensor | Special Wheel Netzteil
Anzahlin Set
71601/71604: 1/4 1/4 1/4 1/4 2/8 1/4
71076
Prisma 90 Grad, gelb, 1x
71031 - e .
Cubie 1, gelb, 1x -{.’ﬁf‘ = H ‘ * | e
I.l- R =
71032 o [ female
Cubie 2, gelb, —
1x
Artikelnummer: 71076/ 71031/ 71032 71618 71041 71451 71525 71641 71638
Achse mit | Abstands- | Noppen- | Slider
. Separator Bluetooth-Dongle Adapterplatte lopre halter | teller | weil
Anzahlin Set
71601/71604 jel/je4 1/4 1/4 2/8 2/8 2/8 1/4
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2 S thwu re eXperiBot Lernroboter-Set

2.1 Software installieren

a. Cornelsen Robotik App aus den App-Stores
herunterladen bzw. unter
cornelsen-experimenta.de/mediathek/experibot

b. Nur fiir Windows-PC:
Bluetooth-Dongle (USB-Stick) einstecken

c. App starten und Produkt auswahlen

2.2 eXperiBot verbinden

a. ,Play“ driicken, um den eXperiBot
einzuschalten

b. Programm 6ffnen und rechts oben
auf ,Verbinden“ klicken

c. Powerbrain auswahlen

d. eXperiBot ist jetzt startklar.

2.3 eXperiBot programmieren (Beispiel)

a. Auf ,Powerbrain“ klicken

b. Gewlinschten Block in die Arbeitsflache rechts
vom Menl ziehen

c. Alle Blocke, die der eXperiBot ausfiihren soll,
mussen mit dem ,Start“-Block verbunden sein.

d. Zum Starten des Programms auf ,,Start“ klicken

e. Der eXperiBot beginnt sofort mit der Ausfiihrung
des Programms.

In der App fiihrt ein Klick auf das obere Icon am rechten Rand
zu einer ausfiihrlichen Anleitung mit Tipps fiir die verschiedenen
Roboter-Module sowie die Programmierumgebung.
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3 Lernroboter

3.1 Powerbrain: Buttons und LED-Modes

Soft-Reset: Plus- und Minus-Taste fiir sieben Sekun-
den gleichzeitig gedriickt halten

LED
Geschwindigkeit s leL.lchtet

plinkt
Aufnahme* O

...gelb

...griin
Status-LED — O
... 1ot &

Ladebuchse
Play ... blau

J

1. An-und Ausschalten

... violett

2. Starten/Stoppen von Bewegungsmustern, die
mit der Aufnahme-Taste angelernt wurden
(*siehe ausfiihrliche Anleitung in der App)

3.2 Aufbau-Hinweise

Mit dem Separator kdnnen fest-
sitzende Bauteile einfach getrennt
werden:

@0 ¢

v/

E'

Nicht drehen!

1x 1x 1x

v
_ Die Achsen lassen sich einfacher
e aus den Radern l0sen, indem man
e b das Rad auf die Tischoberfliche
" ; driickt und so die Achse aus der
J-’ Fo e Felge herausschiebt.
L A

eXperiBot Lernroboter-Set

Powerbrain

... ist vollstdndig geladen

... ladt

... ist angeschaltet und einsatz-
bereit

... fihrt Aufnahme aus

... befindet sich im Aufnahme-
Modus

... st mit der App verbunden

... benétigt Firmware-Update

... Firmware wird upgedated



3 Lernroboter

3.3 Aufbau

“ Double Motor

auf Powerbrain
drehen

e Cube auf den

Double Motor
drehen

e Roboter 180° um

die Langsachse
drehen -
Unterseite zeigt
nach oben

“Q\__;f"" 0 Multisensor an

Cube anbringen,

eXperiBot Lernroboter-Set

Slider (1x)

Noppenteller (2x)

ﬁ o Adapterplatte,

Noppenteller
(2x) und Slider
auf Powerbrain
anbringen

G Roboter 180° um

die Langsachse
drehen

» ‘0
u o Abstandshalter und

Achse mit Noppe in

Abstands-
Achse halter Rad das Rad stecken (2x)
| | | Achsen in Motoren-
-~ % @ aufnahme stecken
(2x)

LED zeigt nach
vorne
eXperiBot
ist startklar
Der Multisensor wird je nach Versuchsanordnung Abb-1 Abb. 2 Abb.3
am Cube des eXperiBot in Fahrtrichtung unten, LED
vorne oder oben angebracht. LED v

Dabei muss die LED immer nach vorne
(Abb. 1/3) bzw. nach oben (Abb. 2) zeigen.

LED$U

&




eXperiBot_!

Datum

Niveau-Stufe ®0°© Name | Klasse

Lass den eXperiBot deinen Klassenraum erkunden. \ Abb. 1

Dazu muss er Hindernissen ausweichen kénnen.
Mit dem Multisensor kann der eXperiBot
Hindernisse erkennen. Wenn der Sensor ein
Hindernis erkennt, soll er riickwarts ausweichen. i Tl g 1in
Sonst soll er standig vorwartsfahren. Fabtrichibang rechin  Fahrivichiueg Bris

Hier erfahrst du, wie man ein einfaches Programm
zum Umfahren der Hindernisse erstellt. /

1. Befestige den Multisensor in Fahrtrichtung vorne am eXperiBot.
Abb. 1: Multisensor-Ansicht von vorn

2. Erstelle das folgende Programm im Editor:

Der eXperiBot soll beliebig lange den Raum erkunden. Ziehe deshalb aus der Kategorie ,,Kontrolle” einen
Wiederholungsblock ,, Wiederhole unendlich - mache” in den Programmbereich. Fiige ihn an den Start-Block an.

% Slarie Programm

wiederhole unendlich

Der eXperiBot soll stindig vorwdrtsfahren. Wéihle dazu aus der Kategorie ,,Double Motor” den Block ,,Double
Motor fahre vorwiirts fiir 1 s mit Geschwindigkeit normal”. Fiige ihn in den Wiederholungsblock ein. Andere die
Fahrzeit auf ,,0.5 s“ und die Geschwindigkeit auf ,,langsam”.

% Siarie Programm

wiednriiole unendiich

iz & voutte uator [[EIEG tonre TR for @B) s it Gescrwinaigert [Tk

Teste das Programm. Der Roboter sollte immer vorwartsfahren, bis du den ,,Stopp“-Knopf im Editor
anklickst. Leider stoRt er gegen Hindernisse.
Mit den nachsten Programmierschritten kannst du das verhindern.

Wiihle dazu einen Verzweigungsblock ,falls — mache” aus der Kategorie ,,Kontrolle”, Fiige den Block in den
Wiederholungsblock, aber vor dem ,,Double Motor“-Block ein.

o Siarte Programm

wisder hols unandich

mﬂmu
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eXperiBot_!

Datum

Niveau-Stufe @00 Name | Klasse

Um abzufragen, ob der Multisensor ein Hindernis erkannt hat, brauchst du den Block ,,Multisensor erkennt
Objekt” aus der Kategorie ,,Multisensor”. Fiige ihn als Bedingung an den ,falls“-Block an. Wdhle griin als Farbe
des Multisensors.

Starfe Programm

wiederhale wnendiich

masCha
ﬂ Talks Fuliitdnsdr n @rkenn! Thjakd

& Doubls Motor tahre for (D) & mit Geschmindignait [T raai

Zum Schluss musst du noch festlegen, was der eXperiBot tun soll, wenn er ein Hindernis erkennt. Wéhle dazu den
Block ,,Double Motor fahre eine Kurve vorwdrts mit einem Radius von 1 um 90°“. Flige den Block in den ,,mache -
Teil des ,falls“-Blocks ein. Andere die Richtung auf , riickwérts” und den Radius auf , 3.

i Starte Programm

witeder ol nandBoh

muathe
5 falls Hultisensar m erkennt Objeke
he
o $ Dowbles Motoe 'I‘.lhrq-lhull:wm nﬂtnlnmﬂ:dlmmﬂmﬂ "

& Double Mator m fahre m tir ICED & mit Geschwindigheit m

Teste dein Programm. Untersuche, welche Hindernisse der eXperiBot erkennt und welche nicht.

i Andere die Geschwindigkeit und teste erneut. Beobachte die Verdnderungen.

Schalte den Editor auf Lernstufe 2.
Du erhdltst neue Blécke in der Kategorie ,,Multisensor”. Nutze diese Blécke, um genau den Abstand einzustellen,
in dem der eXperiBot auf Hindernisse reagiert.

Kategorie

»Logik Kategorie

L Stare Programm AUEEEELS

wisderbobe unendiich

mach
0 falls Multisansar Abstand = m
machi
& Double Mator m tahre aine Kurve [
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eXperiBot_!

Datum

Niveau-Stufe ®®© Name | Klasse

Um vorgegebene Wege zu fahren, kann der eXperiBot mithilfe des Multisensors
entlang einer auf dem Boden gezeichneten Linie fahren. Das kann schwarzer Filzstift
auf heller Pappe oder dunkles Klebeband auf hellem Bodenbelag sein. Wichtig ist,
dass der Kontrast stark ist (Unterschied zwischen heller und dunkler Farbe).

1. Befestige den Multisensor in Fahrtrichtung unten am eXperiBot (siehe Abb. 1).
2. Male oder klebe eine Fahr-Linie fiir den eXperiBot. Die Linie sollte 2 cm breit sein.

3. Erstelle das abgebildete Programm im Editor.
Nutze die Befehle aus der ,Lernstufe 1“. Probiere das Programm aus.

D vsnss wonor [ orere rscn i o D+ mitcestmmcnge [

Du wirst schnell feststellen, dass das Programm nicht besonders gut funktioniert.
: Der Roboter kommt oft von der Linie ab oder er dreht sich stéandig im Kreis.

Abb. 1 Multisensor-
Ansicht von unten

Verbessere das Programm. Nutze dazu die zwei Infrarot-Sensoren,
die auf dem Multisensor vorhanden sind.

LED vran

Die Infrarot-Sensoren kénnen zwischen hell und dunkel unterscheiden
und so den Unterschied zwischen einer dunklen Linie und einem
hellen Hintergrund erkennen.

19-Sensor 7im 18 Sensor | n
Fekatricktmeg rechts  Fartrichineg links

Waiahrend der Roboter fahrt, kdnnen vier verschiedene Félle auftreten.
Uberlege dir fiir jeden Fall, in welche Richtung der Roboter fahren soll, um der Linie zu folgen.

Fall 1 Fall i mlly Fall &

Schreibe die Richtung auf, in die der Roboter fahren soll:

F1) F2) F3) F4)

Schreibe ein Programm, das alle vier Félle priift und entsprechende Bewegungen ausfiihrt.

Die nétige Bedingung fiir Fall 2 siehst du in der Abbildung. Erstelle zuerst die Bedingungen fiir die anderen Fdille
und fiige dann die richtigen "Double Motor"-Blécke ein.
Alle nétigen Befehle findest du in der Auswahl fiir Lernstufe 1.

n (F1 My Ky - i | Wk T A e m‘ m Fam BT e - el | =0 PR e m

10 © Cornelsen Experimenta/Autor: Lars Pelz, Illustrationen: (Arianna) Katjenka Krause; (eXperiBot): Leonhard Oschiitz

Die Vervielféltigung dieser Seite ist fiir den eigenen Unterrichtsgebrauch gestattet.



eXperiBot_!

Datum

Niveau-Stufe ®®0 Name | Klasse

Stell dir vor, du konntest dem eXperiBot mit \
Handbewegungen Befehle geben! Das nennt man
Gestensteuerung. Damit kannst du dir ein Roboter-
Haustier bauen, das dir immer gehorcht.

Mit dem Multisensor kann der eXperiBot Abstdnde zu
Hindernissen messen. Wenn der Multisensor nach
oben gerichtet ist, erkennt der eXperiBot, wann du
deine Hand lber den Sensor haltst. Mit der richtigen
Programmierung kannst du ihn steuern, indem du

kdeine Hand tber ihm hin- und herbewegst. /

1. Befestige den Multisensor oben auf dem Cube des eXperiBot.

2. Beginne mit folgendem Programm:

- Solange der gemessene Abstand weniger als 10 cm betrdgt, soll der eXperiBot geradeaus fahren.

- Solange der gemessene Abstand mehr als 10 cm betrdgt, soll sich der eXperiBot auf der Stelle im Kreis drehen.

Beachte, dass nach jeder kleinen Bewegung der Abstand neu gemessen werden muss, damit
deine Hand tber dem Sensor richtig erkannt wird.

Diese Blécke aus der Lernstufe 2 benétigst du fiir dein Programm. Setze sie richtig zusammen.

@ cove e [ o (IR e D+ v cosinsis (PR

Hiultmsnggr Ahgtand m m

M e Cl el Abaiand nm
B Doubile Mctor m [Er—— m m -ltr.n:}r-htl.p.ﬂl

Probiere dein Programm aus. Andere es, wenn es nicht so funktioniert wie oben beschrieben.

; i Teste erneut.

Jeder der zwei Infrarot-Sensoren des Multisensors kann einen Abstand Abb. 1: Multisensor von oben

messen. Das kannst du nutzen, um die Hand-Steuerung zu verbessern.
LEQ wesrm
Wenn du die Hand schrdg tiber den Multisensor hdltst, dann kannst du den

eXperiBot nach links oder rechts steuern. (Abb. 1: Multisensor-Ansicht von oben)

) } BSensor 2 in B Sensor L in
Nutze dazu diese Blicke aus der Lernstufe 3: Fahririchiung inks.  Faheivichtung rechis

Multisonsor m Abstand tiir 1R-Scnsor m m Multisensoer &bstand fiir IR-Scnsor m
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