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Robotik 1 Stephan Brilhart

Wie sieht ein Roboter in deiner Vorstellung aus?

Frage:

Wie stellst du dir einen Roboter vor?

Schreibe stichwortartig auf oder zeichne deine Vorstellung(en) unten aufs Blatt:
Diskutiere deine Ergebnisse mit den anderen Teilnehmer und Teilnehmerinnen im
Plenum.
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Was sind Roboter?

Aufgabe: Problemlésung mit Mensch und/oder Maschine

Hardware: Bestandteile Software: Programmierung,
Mechanik: Aufbau Steuerung

Sensoren

2 Kommunikation
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PH Luzern / Doris Reck & Andrea Maria Schmid / PHFR 2017
Abbildung 1 Schema: Was ist Robotik”

Roboter sind technische Gerate, die dem Menschen Arbeit abnehmen.
Handlungsablaufe werden automatisiert und von diesen Geraten ausgeflhrt.

Das Wort Roboter stammt vom tschechischen robota ab und bedeutet frei Gbersetzt
Fronarbeit oder Zwangsarbeit.

Roboter interagieren mit Hilfe von Sensoren und Aktoren mit ihrer Umwelt.
Sensoren sind mit den Sinnen des Menschen vergleichbar: Sie erfassen Dinge aus
der Umwelt (Téne, Bilder, Temperatur, Wind, ...)

Aktoren sind Antriebselemente. Sie sind vergleichbar mit dem Gehen, Sprechen,
Bewegen des Menschen. Gesteuert wird der Roboter mit einem Prozessor und mit
Software."



Zusatzlich besteht die Moglichkeit einen Roboter tber die Bestandteile/ Aufbau zu
definieren. (siehe Abbildung 1 / Reck&Schmid, 2017)

- Steuerung: Mikrokontroller mit Prozessor, Software

- Kommunikation: Bluetooth,

- Aktoren: Motor, Rader, Soundgenerator, LED (siehe Blatt 3 Sensoren/Aktoren)
- Sensoren: Helligkeit, Druck, Infrarot, Mikrophon, Kamera (siehe Blatt 3 Sensoren/Aktoren)
- Energieversorgung: Batterie, Akku, Solarpanels

Aus dem obenerwéhnten Aufbau I&sst sich also folgende Definition ziehen:

- Ein Roboter ist ein kinstliches Gerat, das seine Umgebung wahrnimmt und gezielt
in mit ihr agiert.

- Ein Roboter ist eine verkérperte kinstliche Intelligenz (K1)

- Ein Roboter ist eine Maschine, die selbstandig arbeiten kann 8

Frage: Gibt es Unterschiede oder Gemeinsamkeiten zwischen der erwahnten
Definition und deiner persdnlichen Vorstellung von einem Roboter, welche du auf
Seite 1 aufgeschrieben/ gezeichnet hast?

! (https://de.wikipedia.org/wiki/Roboter, 2018)
? (Reck & Schmidt, 2017)
8 (nach Idee von Doris Reck & Andrea Maria Schmid / PH Luzern)



o
-

“uim
i

Robotik 3 Stephan Brilhart

Was sind Sensoren

Definition: Sensoren

Ein Sensor (lateinisch: Sensus = der Sinn) ist ein
mechanisch-elektronisches Bauteil, das eine
gemessene physikalische oder chemische GréBe (z.B.
Temperatur, Druck oder Entfernung) in ein geeignetes
elektrisches Signal umwandelt.

Ohr N Auge
(Gehérsinn) (Gesichtssinn)
\
\‘.’\i | e
Ua A<
\ Haut
(Tastsinn)
Nase
(Geruchssinn) Zunge

(Geschmackssinn)
Abbildung 1 Schema: Die Sinnesorgane '

Ein Vergleich der menschlichen Sinnen zu den Sensoren des Roboters.
Beispiel:

OHR (Gehdrsinn)

AUGE (Gesichtssinn/ Sehsinn)
Haut (Tastsinn)

Nase (Geruchsinn)

Zunge (Geschmacksinn)

Akustische Sensoren
Optische Sensoren
Taktile Sensoren

keine Sensoren bekannt
keine Sensoren bekannt



Definition: Aktoren

Ein Aktor, auf Grund des englischen Begriffes (actuator = oft auch Aktuator genannt,
ist das

Gegenstick zu einem Sensor. Als Aktor werden die

beweglichen Bauteile eines Roboters bezeichnet, die

die Form, Position und Orientierung eines Roboters

verandern.

Aktoren beim Menschen:
- Beine (Gehen)
- Arme (Heben, Greifen)

- Mund (Sprechen)
- Gesicht (Mimik)

(Y

Aktoren beim Roboter:
- Réader,

- Ketten

- Roboterbeine

- Greifer

- Backen

- Zangen

! (http://www.palkan.de/bio-sinnesorgane.htm)
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Ubung: Aktor oder Sensor?

Kreuze die richtige Antworten an.

Sensor

Aktor

Motor

Mikrophon

Gluhbirne

Rad

Kamera

Baggerraupen
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Robotik 5 Stephan Briilhart

Wir entdecken und erforschen den Roboter
Thymio?

Thymio ist ein kleiner Roboter, der von der Eidgendssischen Technischen
Hochschule in Lausanne (EPFL) und der Lausanner Kunsthochschule entwickelt
wurde.

Mit ihm kénnen Kinder das Programmieren anschaulich und schnell erlernen.
Thymio kann im ersten Zyklus "unplugged", ohne Computer, verwendet werden.

Fir den Zyklus 2 und 3 gibt es die Programmiersprache Aseba, mit der man Thymio
programmieren kann.’

/
\ ’
Qg- -

Abbildung 1 Thymio: Starte mit Thymio2

Auftrag 1
Entdecke die verschiedenen Verhaltensmuster des Roboters.

Starte mit dem Druck auf den runden Knopf mit einem langeren Druck
Der Roboter meldet sich gleich mit einer Tonfolge und einem griinen Leuchten.
Sofort nach dem Einschalten ist Thymio bereit.

Abbildung 2 Thymio: Starte mit Thymioa

Mit Hilfe seiner Sensoren kann er, dhnlich dem Menschen, seine Umwelt
wahrnehmen. Die Sensoren leuchten jeweils rot auf, wenn sie etwas wahrnehmen.
Wie wir hat er verschiedene "Gemiitszustande", bzw. Verhaltensmuster, die er

mit unterschiedlichen Farben anzeigt.

Teste nun die Verhaltensmuster eins nach dem anderen aus.



Dricke die Pfeiltasten.

.....ao"c

Freundlich Neugierig Angstlich

Erforschend Gehorsam Aufmerksam

Abbildung 1 Thymio: Starte mit Thymio®

Die "Gemdutszustande", bzw. \(_erhaltensmuster, werden mit unterschiedlichen Farben
anzeigt: (siehe auch Beiblatt: Ubersicht Verhaltensmuster)

+ Grin: Thymio der Freundliche folgt einem Objekt vor ihm.
+ Gelb: Thymio der Erforscher erkundet die Welt und
weicht dabei Hindernissen aus.

« Rot: Thymio der Angstliche flieht vor dem, was sich ihm nahert,
erkennt Zusammenstosse, den freien Fall, Neigungswinkel und Umkippgefahr.

* Pink: Thymio der Folgsame fuhrt Befehle aus, die er via Knopfe oder via
Fernbedienung erhalt.

+ Hellblau: Thymio der Ermittler folgt einer Spur.
* Dunkelblau: Thymio der Aufmerksame reagiert auf Téne. 5 LP21,

Mit Hilfe dieser vorprogrammierten Verhaltensmuster kann man direkt loslegen und
zu verschiedensten Aufgabenstellungen Lésungswege suchen und priifen.®

! (Wikipedia, 2018)
2945 (hitps:/iwww.thymio.org/de:thymiostarting)
% (LP21, MI.2.2.b)



Ubersicht Verhaltensmuster

FREUNDLICH NEUGIERIG ANGSTLICH

honall =

Griin Gelb
folgt einem Objekt weicht Hindernissen aus, flieht vor Objekten oder
oder der Hand stoppt an der Tischkante der Hand

AUFMERKSAM ERFORSCHEND GEHORSAM

Dunkelblau Hellblau Pink
reagiert auf Klatschen: folgt einer schwarzen Linie folgt den Pfeiltasten
1x = dreht, geht vorwirts (mehrmals vor- & riickwirts
2x = Stopp/Start erhoht die Geschwindigkeit)

3x = dreht sich im Kreis

(Doris Reck, Andrea Schmid PHLU 2017)
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Robotik 6 Stephan Briilhart

Wir entdecken und erforschen den Roboter
Thymio?

Auftrag 2
Spanne einen Stift beim Thymio in die Lochhalterung ein (sieh Bild)

7Y,

e

Abbildung 1: Challenge’

Versuche nun mit dem Thymio und den erprobten Verhaltensmustern
von Seite 5 folgende geometrische Figuren zu zeichnen:

Vergleiche deine Ergebnisse mit anderen Teilnehmer und
Teilnehmerinnen.

Du kannst auch eigene Figuren von Hand vorzeichnen und versuchen
mit dem Thymio diese nachzuzeichnen. Oder schaffst du es deinen
Namen mit den Verhaltensmuster zu schreiben?

O 0OAL
() 9%

! https://www.bildungswerk-wirtschaft.de
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Wir entdecken die VPL (Visuelle Programmier Umgebung/ Language)
und programmieren den Thymio mit Aseba.

Zum Programmieren braucht man eine Programmierumgebung. Um Thymio zu
programmieren, benutzt man "Aseba", eine Sammlung von Werkzeugen.
Die Programmierumgebung Aseba ist flr alle drei Zyklen 1/ 2 und 3 geeignet.

Es gibt auch andere Mdglichkeiten den Thymio zu programmieren.
(siehe Abbildung 1)

Visuelle Programmiersprache Blockly in Aseba Studio Textuelles Programmieren
(VLP) Aseba
h B - o onevent button.forward
A S0l Vorwarts « RSUE beruhrt ~ KU when button.forward == 1 do
[mw motor.left.target = 300
motor.right.target = 300
call leds.top(32,0,0)
end
sobald Sensor [EUELLITES LELCES erkennt
’ e ‘ ey i setze [EER LED auf onevent prox
[ ¥ £ Motoren when prox.horizontal[Z] > 2000 do
e call leds.top(6,32,6)

motor.left.target = 0
motor.right.target = 0
end

Zyklus 1,2, 3 Zyklus 3 ab Sekundarstufe I

Aseba Studio flur Thymio

Abbildung 1: Ubersicht *



Die VPL - Programmierumgebung

WP Ohne Titel - Visuelle Programmiersprache far Thymio - ver, 1.5.1 - m] X
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Abbildung 2: Die Programmierumgebung *

In der VPL-Umgebung programmiert man mit Bildkarten/ Bl6cken.

Es gibt Ereignisse (wenn etwas passiert (Ereignisblécke)) und Aktionen (dann
machst du das (Aktionsblécke)).

Man zieht einfach die gewtnschten Karten/ Blocke in die Mitte.

Ubersicht iiber Programmierumgebung

1. Symbolleisten mit Symbolen, um Programme zu 6ffnen, zu speichern,
auszufuhren, etc.

2. Bereich in dem man Programme fur den Roboter erstellt

3. Nachrichtenbereich, es wird angezeigt ob das Programm funktioniert oder nicht,
oder es werden Fehlermeldungen angezeigt

4. Links ist eine Spalte mit Ereignisblécken/ Bildkarten

5. Rechts eine Spalte mit Aktionsblécken/ Bildkarten zur Konstruktion des
Programms

6. Codes — textbasierte Sprache von Aseba lbersetzt



Ubersicht Bildkarten / Blocke

Ereignisse

Aktionen

Bodendistanz-
sensoren

Horizontale
Distanzsensoren

Klopf Ereignis

Klatsch Ereignis

Motoren

Farbe der
oberen
Lichter

Farbe der
unteren
Lichter

Musik




Blécke/ Bildkarten paarweise anordnen

In der VPL Umgebung wird programmiert, indem Ereignisbl6cke zusammen mit
Aktionsblécken in Paaren angeordnet werden. Dies erfolgt durch Anklicken der
Ereignis- oder Aktionsblocke oder indem diese in die Mitte der
Programmierumgebung gezogen und somit als Paar angeordnet werden.

Ein Programm erstellen, speichern und ausfiihren
Beispiel: Thymio soll rot leuchten

Der Programmierbereich besteht zu Beginn aus einem leeren Rahmen fir ein
Ereignis-Aktions-Paar:

Um einen Block in den Programmierbereich zu bringen, wéhlt man ihn mit der Maus
aus

(Bereiche 4 und 5 in der Abbildung 1), und verschiebt ihn bei gedriickter Maustaste
in das

gestrichelte -Quadrat. Sobald der Block Uber dem -Quadrat ist, Iasst man den
Mausknopf wieder

los und platziert damit den Block entsprechend.

Beginne mit dem Ereignis-Knopf, indem Du diesen von der linken Ereignis-Auswabhl
in das linke -Quadrat ziehst. Wahle nun den Aktionsblock fur das obere Licht aus der
rechten Auswahl und ziehe es in das rechte -Quadrat. Du hast nun dein erstes
Ereignis-Aktions-Paar erstellt.

Jetzt missen wir das Ereignis und die Aktion so verandern, dass sie das machen
was wir

wollen. Beim Ereignis kdnnen wir zum Beispiel auf den Vorwarts-Knopf klicken; er
wird dann rot.

Das bedeutet, dass ein Ereignis stattfindet, wenn der Vorwarts-Knopf auf dem
Thymio Roboter gedrickt wird

40P
v



Der Farbaktionsblock (Aktions-Block fiir das Licht) hat drei Balken mit den
Grundfarben Rot, Grin und Blau. Jeder dieser Balken hat ganz links ein

weisses -Quadrat. Die farbigen Balken mit dem weissen -Quadrat werden
Schieberegler (slider) genannt. Verschiebe das —Quadrat von links nach rechts und
du siehst, wie sich die Hintergrundfarbe des Blocks verandert — die Farbe entspricht
der spateren Farbe des Roboters. Alle Farben kdnnen durch Mischen der drei
Grundfarben Rot, Grin und Blau erstellt werden. Schiebe das -Quadrat im roten
Balken nun ganz nach rechts und die -Quadrate im griinen und blauen Balken ganz
nach links. Die Farbe des Roboters leuchtet nun rot, ohne blau und ohne grin.

Bevor Du dein erstes Programm ausfihren kannst, musst Du es speichern. Klicke
auf das Symbol in der Symbolleiste. Du musst dem Programm nun einen Namen
geben;

wahle einen Namen, der dir spater hilft, dich daran zu erinnern was das Programm
macht (zum Beispiel: rot leuchten).

Wabhle einen Ort, wo Du das Programm speichern

mdchtest, z.B. auf dem Schreibtisch (Desktop) und driicke

Speichern.

-
Um das Programm auszufiithren, musst Du auf das Symbol

Laden und ausfuhren klicken. Nun kannst Du den Vorwéarts-Knopf auf den Roboter
berthren und dann sollte der Roboter rot leuchten.

° (Taste: laden und ausflihren)



Ubung 1:

Lass den Roboter mit dem Ereignisblock (Pfeil nach oben) und dem Aktionsblock
Motoren (beide roten Punkte nach oben ziehen) vorwartsfahren.

Zum Aktivieren des Programms klicke auf die Taste Laden und ausfuhren.

A
40P
v
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Wenn die Pfeiltaste vorne ... dann bewegen sich beide
gedruckt wird... Rader nach vorne.

Abbildung 3: Beispiel ®

' (Reck & Schmid, 2017)
2 (https://www.thymio.org/)
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Wir programmieren den Thymio.

Auftrag 1: Geometrische Figur zeichnen
Versuche den Thymio so zu programmieren, dass er eine oder mehrere dieser
geometrischen Figuren zeichnen kann.

O 0N
() 9%

Auftrag 2: Baue einen Parcours

Abbildung1: Parcours '

- Baue einen Parcours fur den Thymio. Er soll vom Start zum Ziel kommen und dabei
allen Hindernissen ausweichen.

- Benutze dafir das vorhanden Material in der Kiste: (Klbétze, Papier, Karton,
Klebeband, Schere usw.)

- Mache als erstes eine Skizze vom Parcours und einen Plan wo der Thymio
durchfahren soll um vom Start zum Ziel zu gelangen.

- Du kannst deinen Parcours auch mit anderen Kursteilnehmer Innen austauschen.

! (nach Bild von Reck&Schmid 2017)



