Sensor - Hinstellungen
(Einstellen wo was einfesteckt ist)

Wie kénnen wir Enchanting mitteilen, dass am NXT der Lichtsensor an Port 3 angeschlossen ist?

. Enchanting 023 m @ E
1. Klicke auf das Eachadfing @ H patei Bearbeiten Hite AR €¢ charifing
‘ Steuerung i Bewegung

“Fl'.]hlen” = Menu \ ‘steuerung Bewegung
~ Fahren Aussehen

Fiihlen

2. Klicke auf {votoren =
“Sensoren festlegen” g 8 T
—

Fahren Aussehen
L iﬁijhlen | Klang
‘ Motoren ‘_ Malstift

- 3 Formeln 3 Variablen
named . A

|l Sensoren festlegen

[ enter | Taste gedriickt?

[l 9% of memory free

3. Suche auf der linken s

Seite den Block mit derff
Lichtsensoreinstellungen | | = _

Ziehe ihn mit Hilfe zu scpstion Jvon ol oL g
,Sensor Port 3. wea oo, |

wird Farbe beriih

Measures brightness or color

ht Sensor | light sensor | sieht
- =

Gl

E light senzor |Farbe

Abbrechen

setze light sensor |an der dunk
starte Autokalibrierung von light

fiige derzeitigen Wert zur Autoka
| hinzu

4. Wabhle welchen Sense
du verwendest:
Llchtsensor, Farbsensor Measures brightness or ctl:nlor Measures brightness or color

| Batteriespannung

using a MNXT Light Sensor N using a NXT Light Sensor | named
2 - === NKT Light Sensar [ (externer) |wert von Sensor
etc.” light sensor | NT Calor Sensar :

HiTechnic Color Sensor
RC¥ Light Sensor

7. Jetzt stehen dir die Licht-
5. Wenn du willst kannst du ihm einen sensorblocke zur Verfliguna.
passenden Namen geben.

enChar“‘ng @ http://enchanting.robotclub.ab.ca
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]
o

VORBEREITUNG :
. : Wahle das_Menii, diiia ) und Klicke auf den 5
Drucke den Taster: Button [Das ist dort der oberste Block]. E

Konfiguriere den Uberpriife nochmals, ob du den
Berihrungssensor wie folgt: Berihrungssensor tatsachlich ;
in Port 1 eingesteckt hast. '

Messe Druck mit einem !

Berihrung Sensaor
:
Gib ihm einen Namen. ;

TESTE DIESEN
BLOCK

gedrickt?

spiele Note T 0,001

Schlage

>
Klicke auf /¥ und warte bis das Programm auf UND LOSﬂ\!

den Roboter Ubertragen wurde. Driicke auf den Y
Taster und lass ich wieder los. Was passiert? D

WEITERE EXPERIMENTE

_ DU BRAUCHST Was passiert wohl, wenn du die Note oder die Lédnge des Tons
Einen Tastsensor, der an Port 1 anderst? Wie kénnte man diese beiden Blocke einsetzen?

Ist die Note tatsachlich nur ein 1/1000 Schlaa lana?
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Entfernunggnesser

Wihle das Meni Fublen IR O L
klicke auf den Button: :

I Sensoren festlegen I !

Konfiguriere den Ultraschallsensor: | Uberpriife nochmals, ob du ded:
Ultraschallsensor tatsachlich in;
4 eingesteckt hast. :

Messe den Abstand mit einenn

L}
Ultrazanic Sensar '

ultrazonic sensar

TESTE DIESEN BLOCK

_w;-stecke dich

T;EBE

. " werbinde
i Abstand wvon
Ulrazchallsensor

auf Display aus

: : : UND LOS GEHT’S:
Klicke auf die /¥ und warte bis das Programm ——

tibertragen ist. 24y B

Richte den Ultraschallsensor auf verschiedene Dinge. Was zeigt
das Display?

e d“ http://enchanting.robotclub.ab.ca Was sind die kleinsten und gréBten Werte?WEITERE EXPERIMENTE
nCha 09 @ Gibt es Bereiche, wo keine Werte angezeigt werden?

Port
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Gerauschemesser

Wahle das L0 ) Menii und klicke auf den  VORBEREITUNG

IFSEI'IEDI‘EI'I festleﬂ] Button.

Konfiguriere den Gerduschssensor:

Messe die Lautstarke in dB
mit einemy Ton Senszor

ZE T sound sensor

;wische Malspuren weqg

gehe zu x: i ¥:
2

Zeichne ein neues Kostim
far den Roboter:

) *  Andern zu
OElo einem
? Strich.

TESTE DIESEN BLOCK

" Waertebereich indern

i Lautstirke won sound sensor

zeige Richtung

von: [ B, ELT) ]
auf: [ D, ED1]

-
’senke 5tift ab

gehe -er Schritt
-

hebe Stift an

warte (0,01 | Sek.

—l

UND LOS GEHT’S
Klicke auf die /¥ und warte bis das
Program Ubertragen wurde.

FlGstere, spreche, singe, schreie
oder blasé in den Gerauschesensor.

WEITERE EXPERIMENTE

Male ein Messgerat in den
Hintergrund.

Justiere, wie weit das
Messgerat ausschlagen soll!
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Zweiradantrieb
(fahre mit deinen Zweiradroboter heruin)

Klicke auf

. Kiicke auf den  "Motoren fEEt"—‘g‘-‘“] Button. Nimm die Fahrzeugeinstellungen vor!

Wenn dein Roboter einen Die erste Zahl auf dem Lego Reifen ist
; : linken und einen rechten  der Durchmesser des Reifens in
EILpILISS ETRVISSEN, Motor hat, dann ist es ein  Millimeter. Dieser Reifen hat eine
elcher Motorjan welchem Zweiradantrieb! Durchmessgr von 56 mm

ort eingesteckt ist. s

Damit der Roboter lenken

Linker 2-Motoren Antrieb

Ny ‘
\ 0 C’MOIOI’ Raddurchmesser: ikl
¢ 2 i |
‘ N .

<v. \ Spurweite: crm |
Rechter Le Linker Motor: Port B |

Motor

v Rechter Motor: Fort C

Motor=n drehen forwards

Die Spurweite ist der Abstand
zwischen der Mitte des linken Reifens
bis zur Mitte des rechten Reifens.

Falls der Roboter rickwarts fahrt, Hier betragt der Achsabstand 11.1 cm.

obwohl er vorwarts fahren sollte,
klicke hier auf ,in reverse®“.

http://enchanting.robotclub.ab.ca
Enchadfing (@)
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Pahren im Quadrat

VORBEREITUNG
Klicke auf : .

Dann klicke auf  Motoren festlegen | Konfiguriere den
Zweiradantrieb wie auf Karte Nr. 4 beschrieben. Suche die
passenden MaBe (Reifendurchmesser und die Spurweite).

— TESTE DIESEN BLOCK

Warte bis der ¥ MXT-Button gedriickt und wieder losgelassen
wurde

wiederhole (4 | mal

Klicke auf die ¥ und warte bis das Programm  UND LOS GEHT’S
Ubertragen wurde. Ziehe das USB Kabel heraus und

setze ihn dahin, wo er losfahren soll. Driicke auf den M
orangenen ,Enter”-Button auf dem NXT.

Fahrt der Roboter ein Quadrat? (Ist er richtig eingestellt?)
Beachte, dass du nie ganz genau ein Quadrat hinkriegst.

Driicke den orangenen ,Enter"-Knopf und den grauen ,Beenden®-
Knopf auf dem NT um das Programm zu beenden bevor du ihn
wieder an den PC anschlieBt.

WEITERE EXPERIMENTE
Welche anderen Formen und Muster kdnntest du den den Roboter

e ks e fahren lassen? Kannst du den Roboter ein Quadrat fahren lassen,
EnChadhﬂg @ wahrend ein anderer Roboter ein Quadrat darum fahrt?



http://enchanting.robotclub.ab.ca/

orash Test Orash Test

) Konfiguriere den VORBEREITUNG.E
Wahle Ll und Tastsensor als StoBfanger: '

Fahre gegen die Wand — dann stopp!

| Motoren festlegen ]
(wie in Karte 4)

Messe Drucl: mit einem
Dann: m und Berdhrung Senzar :

Ltensoren festlegen

TESTE DIESES PROGRAMM jicke auf die UND LOS GEHT’S !

M und warte bis das 1F
Ubertragen wurde. "%. E
Entferne das USB Kabel und
Y o
Warte bis der [ ¥ NxT-Button |  stelle den Roboter auf seinen
gedriickt und wieder losgelassen Sta rtp|atz. Driicke auf den
wurde orangenen “enter” Button.

warte bis Der Roboter fahrt bis er gegen

Stossstange | gedriickt? irgendetwas stéBt. Dreh ihn ein
wenig und dricke erneut den
Enter-Button. Er fahrt wieder bis
er gegen irgendetwas fahrt.

Driicke den orangenen ,Enter"-
Knopf und den grauen
,Beenden"-Knopf auf dem NT
um das Programm zu beenden

_ _ _ DU BRAUCHST bevor du ihn wieder an den PC
Einen NXT mit Zweiradantrieb und einen anschlieBt.
StolRfanger (Tastsensor) an Port 1. WEITERE EXPERIMENTE

Programmiere den Roboter so, dass er irgendetwas sagt, wenn er
gegen die Wand fahrt. Zum Beispiel:"Aua, meine Nase!”

http://enchanting.robotclub.ab.ca Kannst du ihm Augen malen und ihn so programmieren, dass er
eﬂChaﬂ(‘ﬂg @ die Augen zusammenkneift, wenn er gegen einen Gegenstand
fahrt?
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La-Ola-Welle La-Ola-Welle

Fahren
Rufe “Los!” und sofort fahren alle
Roboter vorwarts, rickwarts und

nochmal vorwarts. Sensor Port 2

Fiihlen Messe die Lautstarke in dB

mit einemy Ton Sensar

Sensoren festlegen Marme:

—
Wenn angeklickt

setze Fahrgeschwindigkeit auf
crm s

warte bis
Lautstarke won Ton Se
in dB
= |50
warte sel.
fahre 4+ crm
warte Sel.
fahre ¥ m crm
warte sel.
fahre 4+ crm

Stopp

DU BRAUCHST
Einen oder mehrere NXTs, jeden mit
zwei Radern und einem
Gerauschesensor* an Port 2.

stoppe alles

* Nicht in allen NXT-Kasten enthalten.

e ha m 9 @ http://enchanting.robotclub.ab.ca
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Scheues Hiundchen Scheues HUndchen

Klicke auf L .Dann Klicke auf votoren festiegen JVORBEREITUNG

Der Roboter folgt dir und will in deiner Konfiguriere den Zweiradantrieb wie auf Karte Nr. 4 beschrieben.
Néahe sein, aber auch nicht zu nah. Konfiguriere den Ultraschallsensor:

Messe den Abstand mit einem

Ultrazonic Senzar
ultrasonic sensor .
= TESTE DIESEN BLOCK LOS GEHT’S! -
-~ | Klicke auf die ¥ und

warte bis das
Programm Ubertragen

lse_tze Abstand | auf Abstand won ultrasonic sensor | in cm wurde- Zlehe das USB :

™ T Kabel heraus und
setze [nachste Aktion Jauf - stopp driicke auf den
— orangenen ,Enter”-
Button auf dem NXT.
the script

iz i Versuche, von dem
Roboter weg zu
gehen. Folgt er dir?

“the script | Gehe auf den Roboter

Gehau richtig'; ,
e ‘s

S .

setze nichste Aktion jahre 3 ZU. Schreckt er VOI’
- dir zurlick? Steht er
DU BRAUCHST Q) nichste Aktion J2 jemals still?
Einen NXT mit 2 Radern und einem — :
Ultraschallsensor, der nach vorne zeigt. Was wirde passieren, wenn du den Roboter WEITERE EXPERIMENTE

dazu bringst, sich umzudrehen?
Was tun zwei so eingestellte Roboter miteinander?

http://enchanting.robotclub.ab. . . . . .
enchadhng pAENIANTNAOROEn.a0.c2 Flige dem Roboter ein Gesicht hinzu, lasse ihn “sprechen” oder

ziehe ihn an!

[
..............................................................................................................................................................
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: , Line nachZeichnen
Llr)‘e naChZE]'Chnen Wahle das il ) Menii und klicke auf den VORBEREITUNG

IFSEI'IEDI‘EI'I festleﬂ Button.

W T Color Sensor

HiTechnic Colar Sensor

RCx Light Sensar

Stelle einen Licht- oder Farbsensor
ein, ie nachdem, was du hast.

TESTE DIESEN BLOCK

Zeichne eine Linie.

;hehe stift an
satze x auf
’wische Malspuren weg
senke Stift ab

andere x um
b

setze y auf

Wertebereich dndern light sensor Helligheit

won: D ERE
aufs D EER N ER)

Helligh it

LOS GEHT’S! WEITERE EXPERIMENTE

Klicke auf die /¥ - )
Was passiert, wenn du die

DU BRAUCHST um das Programm zu starten.

: L . Bewege den Lichtsensor iber Autokalibrierungs-Blocke
Einen NXT mit einem Licht- oder verschiedene Farben und Formen. hinzufligst?

Farbsensor an Port 3. Bewege ihn naher zu - und weiter Versuche, eine weiBe Linie auf

weg von einer Oberflache. Lasse ~ €iném schwarzen Hintergrund
ihn auf ein Licht zuzeigen. Halte ~ 2Y 2eichnen.

http://enchanting.robotclub.ab.ca . 2 Andere die Farbe der Lampe.
ihn schrag oder gerade. Was
Enchadfing (© g oder e

passiert?

S EE NN EEE NN NN EEEEEE NN NN NN NN NN NN NN NN NN NN NN SN NN NN NN NN NN E NN NN NN NN EEEEEEENEEEEEEEEEEE
T R T T T T T T T T R T T R T TR T LN T R T R T N T N T I apapaeppupapepepepepepepey § T N T N T N B 1 |
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Folge dieser Liniel Folge dieser Linie!

Wahle das Lililol ) Menii und klicke auf den VORBEREITUNG!:

: Fahre einer Linie entlang. cencoren festlegenl Button Stelle einen :
: i : Licht- oder :
: NXT Light Sensor Farbsensor :
: Measures brightness or color M=T Color Sensor ein, je g
E using a MET Licht Sensor HlTechr'uc Color Sensor nachdem, was :
3 named [ERTERGEEY . RCxLight Sensor du hast. ‘
TESTE DIESEN BLOCK LOS GEHT’S! :
: Klicke auf :

die ¥ und warte ;
‘ darauf, dass das '
Programm startet. :
Ziehe das USB-Kabel ;
heraus und stelle den '
Roboter auf oder
neben eine Linie. :
Dricke den orangenen
~Enter*- Knopf auf
dem NXT. '

i START |l

Driicke den grauen
“Beenden”-Button um
den NXT zu stoppen. :

DU BRAUCHST

Einen NXT mit 2 Radern und einem ;
Licht- oder Farbsensor, der nach unten Was passiert, wenn du die Zahlen (Geschwindigkeit, NELTERE EXPERIMENTE

zeigt. Radius,...) oben im Block &nderst? Hat das Auswirkungen darauf, wie der
Roboter die Linie verfolgt? Kannst du der Kante eines Tisches folgen?
Wo liegt der beste Platz, um den Lichtsensor anzubringen?

http://enchanting.robotclub.ab.ca . . . . B . .
eﬂChaﬂﬁng Was wirdest du mit einem zweiten oder dritten Lichtsensor tun? .

Bringe an den Roboter Augen an, die nach links und rechts zeigen! :
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Finder Finder

Finde einen nahegeliegenen Gegenstand. Fahren
Fiihlen

sensor Port 4

Measures distance using an

Ultrasoi SENSOr | named

in c
momentaner Abstand

Richtung

1201

auf |

1]
]
]
L]
)
m

10

auf
zens
e

ce
auf

ultrazanic

Richtung

DU BRAUCHST
Einen NXT mit zwei Radern und einem
Ultraschallsensor an Port 4.

e ha mng @ http://enchanting.robotclub.ab.ca

v Abstand

=
riger Abstand

nt distan:

2

vorheriger Abstand

angeklickt

th

CLFF

drehe G
Abstand von
setze Richtung

setze
setze

Warte bis der =nter | WET-Button gedriickt und wieder losgelassen

wiederhole fortlaufend

setze vorherig
LR L e R LR L L L R R R L)
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DER PLAN |
Wenn der Roboter nichts :

[ Ausloser ]_, Verhalten = besseres zu tun hat, fahrt er :
einfach herum. Wenn er '

— einen Feind vor sich sieht,
- g = Fahrt zurlick ' greift er an und versucht den:
@ Gegner aus dem Ring zu ;

- @ > Greiftan | schieben. Sobald er den :
g Rand sieht muss er sich E

] Fahrt herum = zurlckziehen, damit er im .

— Ring bleibt. Sonst hat er '

verloren. :

F VORBEREITUNG :

m und  Metoren festlegen] ;
wie auf Karte 5. S :
Danach:m und Sensoren festlegenj_ & i

Herumfahren '

Stelle einen Ultraschallsensor und einen
Licht- oder Farbsensor ein. af

Erstelle folgende Kostlime mit dem Angriff
Text-Werkzeug. Nimm groBe
Buchstaben! "Countdown",
"Herumfahren", "Angriff", "Rickzug" und
"Zum Start dricke den Knopf" =

Yariablen ,dann Meue Wariable I
Erstelle folgende Variablen:
»Néachste Aktion" aF
,Feind voraus™ '
,Sieht Rand". ;

[ Bearbeiten ) kopieren JOJ

Riickzug '
'
oF

Zum Start driicke den Kn [
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Sumo
(Karte 2 von 2)

wahie: AR, qapp; (ke = s

Erstelle folgenden Bldcke: “Angriff”, “Riickzug”, “Herumfahren”und ,Start"

ziehe Kostiim Rickzug

fahre + | & M

drehe G | ]

TESTE DIESEN BLOCK  yjicke auf die 05 GEHT’S

B und warte M@

bis das Programm
Ubertragen ist.

Stecke das USB-Kabel aus
und platziere den Roboter
auf dem Sumo-Spielfeld.

setze Fahrgeschwindigkeit auf crm 5 Wenn der Startschuss

gefallen ist, driicke auf den
orangenen Enter-Button.

WEITERE EXPERIMENTE
Kannst du dem Roboter
weitere Verhaltensvarianten

programmieren oder
vorhandene etwas
abandern?

Was koénntest du machen,
damit deinen Sumo-Roboter
noch besser wird?

Ware dieses

riehe Kostiimm Herurnfahren
setze light senzor |'s LED auf

setze Fahrgeschwindigkeit auf o | s

Fahre im Kreis mit # | Radius: crm |

Programm auch auf andere
Roboter ubertragbar?

http://enchanting.robotclub.ab.ca
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