Roberta — Open Roberta und NEPO

ZEMBIInput, 31.5.2021, 17.00-18.00h: Programmieren mit dem Open Roberta Lab

Andrea Maria Schmid, Roberta Coach, PH Luzern

ROBERTA
INITIATIVE

eeeeeeeeeeeeeeeee

Zentrum /EMB
Medienbildung
und Informatik

ROBERTA
REGIOZENTRUM

Luzern

PH LUZERN



Roberta — Ziel

Ziel der Roberta-Initiative ist es, das Interesse und die Motivation insbesondere
von Madchen, aber auch von Jungen fur Informatik, Technik und
Naturwissenschaften nachhaltig zu fordern.

Roberta erreicht seit 2002 ...

... mit mehr als geschulten und zertifizierten
.. in in Europa
.. in
... und mit
mehr als
© )7
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Wieso Robotik in der Informatik?

Roboter im Unterricht werden oftmals als innovative, praxisbezogene Lerntools angesehen, die
padagogische Ansatze wie Konstruktionismus, problembasiertes Lernen und kollaboratives Lernen
ermoglichen (Assaf, 2015).

Das Arbeiten mit Robotikplattformen fordert heute fur Lernende wichtige Kompetenzen in den Bereichen
(Anwar et

al., 2019; Barreto & Benitti, 2012).

Sowohl bei Simulation als auch mit Hardware steht der im Mittelpunki!
Wissen durch eigene Aktivitaten, aktives Handeln, wie z. B. eigenes Konstruieren, erschliessen...
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Roboter oder Simulation?

Dem Bauen und individuelle Gestalten der Robotermodelle werden eine wesentliche
Rolle im Lernprozess zugeschrieben (Paper, 1980).

Relevanzforderung durch Personalisierung des Lerngegenstandes.
Roboter sind sowohl
(Tempelhoff, 2005; Schelow & Schecker, 2005).

Nicht entweder — oder, sondern UND in Abhangigkeit der
zu erreichenden Kompetenzen und der motivationalen Ebene (z. B. MI2.2 Algorithmen
oder / und MI.2.3 Informatiksysteme).

ROBERTS PH LUZERN

INITIATIVE



[ 11

Bildungsroboter und Simulation
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http://drive.google.com/file/d/10qYMvYtIAtth1d3A2qwLo7rfUdqKvQXv/view
http://www.youtube.com/watch?v=QnPIB0MZ02Y
http://www.youtube.com/watch?v=QnPIB0MZ02Y
http://drive.google.com/file/d/10qYMvYtIAtth1d3A2qwLo7rfUdqKvQXv/view

Programmierumgebung Open Roberta Lab
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Lernen

mit Robotern

Programmieren lernen fur alle Altersklassen
keine Vorkenntnisse notwendig

mit der grafischen Programmiersprache NEPO
gelingt der Einstieg

zahlreiche Roboter und Mikrocontroller konnen
im Open Roberta Lab programmiert werden
(Hardware oder Simulator)

Unabhangig vom Betriebssystem
Kostenlos
Open Source

Datenschutz (OR-Server, keine Cookies)
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https://lab.open-roberta.org
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== Open Roberta Sim

Keine Hardware verfiigbar? Kein Problem = B = 0 2 o8 O NERD

BRG] 1§ e S WE R Wl T B Tt

Mit der Open Roberta Sim programmierst Du einen virtuellen Roboter.

Standardmalig simuliert der virtuelle Roboter einen Lego Mindstorms EV3, das
heiltt Du kannst ihn zum Fahren bringen oder seine Sensoren programmieren.

Fir die Roboter Lego Mindstorms NXT und mBot sowie fur die Mikrocontroller
Calliope mini und Micro:bit ist ebenfalls eine Simulation verfligbar. Diese
erreichst Du, indem Du diese Systeme auswahlst und dann auf die Schaltflache
»SIM« am rechten Rand klickst.

Tipp: Die Simulation eignet sich auch prima fir die Vorbereitung auf
Wettbewerbe, da Du eigene Hintergrundbilder wie z. B. Spielfelder hochladen

kannst.

Die Open Roberta Sim im Lab 6ffnen

ROBERTA #features | Open Roberta (open-roberta.orq)

INITIATIVE

Lernen mit Robotern
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https://www.open-roberta.org/features/
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Open Roberta Lab — Auswah! der Simulation EV3

Impressum
Datenschutzerklarung

Wahle dein System!

a8 -

Calliope mini Open Roberta Sim

Brauchst du Hilfe?

Méchtest du gleich loslegen, I R — In unserer ausfiihrlichen Hilfe T
weilt aber nicht genau wie? - . erklaren wir dir alles ganz = L0
Wir zeigen dir die ersten = Starte die Tour genau, von der Bauanleitung = Open F_{_o!:)e
Schritte in einer interaktiven bis zu haufig gestellten — _w'k'_ —
Anleitung. o Fragen.
NTIATVE PH LUZERN
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Lernen mit Robotern
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Open Roberta Lab — Ubersicht

Menu

B ev=
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Modus

Anfanger/ PROGRAMM NEPOprog  ROBOTERKONFIGURATION EV3basis

i

Experte o1

Kontrolle

Logik Programmstart Display

Mathematik

Variablen

Blockkategorien

auf dem EV3-

Prog. auf System

laden und ausfuhren

14>
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Lernen mit Robotern

https://lab.open-roberta.org

Prog. speichern

Version 2.0 | SMA: 05/2021
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Impressum
Blockbeschreibung
Prog.-Dokumentation

Quellcode anzeigen
Simulator starten

Debugging-Modus starten
Feedback

Blocke
grosser/kleiner
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NEPO — Blockkategorien

Kategorie

Aktion

Beschreibung

Enthalt Blocke, die vom System (Roboter,
Microcontroller) direkt ausgefuhrt werden sollen.

Sensoren

Enthalt Blocke fir alle Sensoren, passend zum
jeweiligen System.

Kontrolle

Enthalt Blocke flr die Programmablaufsteuerung.
Die Kategorie umfasst beispielsweise folgende
Blocke:

= Wenn ... dann,

= Wenn...dann ... sonst,

= Warten ... ms,

= Warten bis ...

Logik

Mit den Logik-Blécken konnen Bedingungen
erstellt werden. Mit diesen Bedingung kénnen
Zustande, Werte und Ereignisse logisch
miteinander verknlpft werden.

Mathematik

In dieser Kategorie befinden sich mathematische
Operatoren und Parameterblocke.

Text

Enthalt Blocke zum Schreiben von Zeichenketten
auf dem Display, der Anzeige des Systems.

ROBERTA
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Lernen mit Robotern

Kategorie

Version 2.0 | SMA: 05/2021
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Beschreibung

Listen Enthalt Blécke zum Erstellen von Listen und zum
Suchen oder Sortieren von Listenelementen.

Farben Standard-Farbblécke zum Vergleich der
Sensoreingange oder zur Ausgabe am Display.

Bilder Hier kdnnen eigene oder vorgegebene Bilder
erstellt, ausgewahlt oder verandert werden.

Variablen Hier kdnnen lokale und globale Variablen definiert
werden.

Funktionen Funktionen mit Eingangs- und Ausgangs-
parametern kdnnen definiert werden.

Text Enthalt Blécke zum Schreiben von Zeichenketten
auf dem Display, der Anzeige des Systems.

Nachrichten Enthalt Blécke zum Senden und Empfangen von
Nachrichten (z. B. via Bluetooth).

Programmstart  Jedes Programm beginnt mit dem Start-Block.

Dieser Block steht immer im Open Roberta Lab zur
Verfugung. Blocke, die nicht mit der Start-Block
verbunden sind, werden nicht ausgeflihrt.
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NEPO — Blockkategorien

W Anfanger

Sensoren

Kontrolle

Mathematik

=
o)
Q.
=

Text

Farben

Experte

. =
AKUON

Sensoren
Kontrolle
Logik

Mathematik

>
=
o]
=

Text

Listen
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Lernen mit Robotern

W Beispiel der Kategorie >Aktion<

w2

g Fahre Tempo % (1)

Strecke cm .

Sensoren Fahre Tempo % G [0

Kontrolle
Stoppe

Logik
& Drehe Tempo % -

Grad -

Drehe Tempo % -

Text

Mathematik

Farben

2 Steure FL"EEM Tempo % links

Variablen Tempo % rechts

Version 2.0 | SMA: 05/2021

Strecke cm -

Steure Tempo % links -

Tempo % rechts -

o
-
il
N

Motor Port [EJEll an Tempo % .

g Motor Port [ElE# an Tempo % -
fr 1]

Bewegen

Fahren
gib Tempo % Motor Port [E38

Setze Motor Port [ZJEl Tempo % -

Stoppe Motor Port 15

Anzeige

Statusleuchte
Sensoren
Kontrolle
Logik
Mathematik
xt

o

illﬁ llll >
=T
=]
<

Listen

dl D]
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Open Roberta Lab — Simulator EV3 126

Simulation von:

]
Motorbewegungen Aktion

+ stat W
Zeige Text Hallo

in Spalte m
inZeile ( [ | =

-~

m  Displayanzeige Sensoren

Kontrolle

4

/

%
X

g Fahre Tempo %
Strecke cm

m  Statusleuchte Mathematik o

B Tonabfolgen Logik

<>

B Farbsensor/Lichtsensor

m  Berlhrungssensor Variablen

B Ultraschallsensor

B Gyrosensor

d Starte delr.l Prog.ramm in der ¢
Simulation.

@ AN S S S S S ARAR AR N AR NN AMANAA NN AN AAANNNANN NN NN

B Hintergrundwechsel

Anpassen des rechten Fensters und verschieben der Anzeigen (System und Sensordaten)
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Lernen mit Robotern
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Open Roberta Lab — Programme verwalten 2

B == Q & E

® Im Menu >Bearbeiten< als .xml-Datei sm Gffne/schliete die Simulation

E ® neu
E

Exportieren / Importieren

{ iZ Beispielprogramme ...

<> zeige Quellcode

B 5ffne Quellcodeeditor

& erstelle Programmlink ...
L exportiere Programm

N & importiere Programm ...

O NEPO-Blécke Anfanger

n!-.mr-i-_

INPTIATIVE PH LUZERN
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Open Roberta Lab — Account

neu...

Benutzername

Passwort
Passwort wiederholen
Name

o]

=

E-Mail

anmelden ...

Passwort zuriicksetzen ...

ROBERTA
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Lernen mit Robotern

Um Programme speichern, beschreiben oder
teilen zu konnen, wird ein Account benaotigt.

Anlegen eines Accounts:
1. OR-Menu: Benutzer
2. Anmelden
3. Neu

4. Jetzt registrieren

Anlegen einer Gruppe:
Informationen unter \Wiki Gruppen im Open Roberta Lab

| 30
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PROGRAMM TollesProgr

o1

2 abmelden

2: Gruppen verwalten ...

s 10

& dndern ..

2- Benutzer ldschen ...

& Statusinformationen

athematik
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https://jira.iais.fraunhofer.de/wiki/display/ORInfo/Gruppen+im+Open+Roberta+Lab#GruppenimOpenRobertaLab-DieGruppenverwaltung

Beispielprogramme mit Open Roberta und EV3

https://lab.open-roberta.org

B == Q

PROGRAMM NEPOprog

Aktion

Sensoren

Kontrolle

Logik

Mathematik

‘\ ‘\ ‘\ ‘\ ‘\ ‘\ |

Variablen

e © & © i

ROBOTERKONFIGURATION EV3basis

CSIELE W zeige Sensordaten

g Fahre A E0]
Strecke cm

Zeige Text Hallo Welt!

in Spalte E
1]

in Zeile

8 Warte ms

ROBERTA
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Lernen mit Robotern

Dein Programm »NEPOprog« startet gleich auf dem Roboter!

Hallo Welt!

&

-~

<>

SiM

NNARNANAN]

RS S S SARARAR RN A NARNARARNANNN

AN

y Starte dei|.1 Prog.ramm in der OP
Simulation.
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO E

W Gemeinsames Beispiel zum Einstieg Aktion

W Eigenstandige Programmierphase mit der Simulation und den Beispielaufgaben (5min)

1.1 Einen Meter fahren

Erwecken Sie ihre Roberta zum Leben, lassen Sie sie exakt 1 Meter vorwartsfahren und am Ende ein

akustisches Signal abspielen.
g Fahre Tempo %

_____ > Strecke cm

1.2 Quadrat fahren

Roberta mach den RollerfUhrerschein. Lassen Sie |hre Roberta im Quadrat fahren.

B CERETE S
!

g Drehe Tempo %

N

(Grad

T
I

INPTIATIVE PH LUZERN
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO — 1 Meter fahren .

W Aufgabe:
Einen Meter fahren
g Fahre Tempo % ®  Tempo frei wahlbar
Strecke cm @ Ton frei wahlbar

<= = Viertelnote -
= -- ganzeNote - = g

INPTIATIVE PH LUZERN
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO — Quadrat B

ohne Schleife mit Schleife

70 vorwarts - Bk 30] Wiederhole C 3] mai

Strecke cm -
Fahre Tempo % .
Drehe Tempo % ( I = W Tempo frei wahlbar

Grad C T
| Drehe Tempo % C
] vorwarts - B, (50] ’

Strecke cm -
Drehe Tempo %
Grad ¥ 90

Fahre Tempo % -
Strecke cm -
Drehe Tempo % C )
Grad Q :

Fahre Tempo %

) E9
Strecke cm -

Drehe [BeiL -0 Tempo % C| ) PH LUZERN
Grad %

Aufgabe:
Quadrat abfahren

Strecke frei wahlbar

Drehung rechts / links
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W Eigenstandige Programmierphase mit der Simulation und den Beispielaufgaben (15min)

Kontrolle

EV3 Beispielprogramme mit NEPO

2.1 Fledermaus
Fledermause orientieren sich mit Hilfe von Ultraschallwellen. Roberta soll sich wie eine Fledermaus

durch den Raum bewegen, ohne etwas zu berthren.

gib [RSENGER cm Ultraschallsensor Port [FIER Mathematik

2.2 Weide

Eine Kuh grast mit ihrer Herde auf einer Weide, die ringsum durch einen Zaun abgegrenzt ist
(schwarze Umrandung). Sie darf sich dort bewegen, ohne diese zu verlassen. Jedes Mal, wenn sie
den Weidezaun erkannt hat, darf sie einen Ton abspielen und sich abwenden.

gib IEw-# Farbsensor Port EIES mﬂ ‘

ROBERTS PH LUZERN
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO — Fledermaus

Wiederhole unendlich oft

Aufgabe:
Fledermaus

Abstand frei wahlbar
Tempo frei wahlbar

gib cm Ultraschallsensor Port [F958 | BBl (

mache | Fahre Tempo % -
Strecke cm -

Strecke frei wahlbar

Drehe [Z&) o8 Tempo % -

Grad -

Fahre Tempo% C E1 |

Drehung rechts / links

INPTIATIVE PH LUZERN
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO — Weide 5

Setze Lautstarke %o
Aufgabe:
Wiederhole unendlich oft Weide

mache | + wenn Tempo frei wahlbar

mache Strecke frei wahlbar

| === Achtelnote -
=== Achtelnote - Drehung rechts / links
Rl Tempo % Ton / Stiick frei wéhlbar

Strecke cm G (Stlick erweiterter Modus)
g Drehe Tempo % C

Grad frei wahlbar

Fahre Tempo %

INPTIATIVE PH LUZERN
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Unterrichtsmaterial und weiterfiuhrende Links
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Open Roberta®

Lerne spielerisch programmieren - wie Millionen andere auch!

https://www.open-roberta.org/

0= 0 ¢t o@D NEFD

CR B

Los geht's! Auf der Open-Source-
Plattform »Open Roberta Lab« des
Fraunhofer |AIS erstellst Du im

Handumdrehen Deine ersten Programme per
»drag and drope.

Direkt ins Lab

ROBERTA
INITIATIVE

Lernen mit Robotern

S0 BBBDS
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Im Open Roberta Lab kannst Du viele
Robotersysteme programmieren: Vom
humanoiden Roboter iiber selbstfahrende
Maschinen bis hin zum kleinen
Mikrocontroller oder der Simulation.

Zur Ubersicht der Systeme

Version 2.0 | SMA: 05/2021

Aller Anfang ist schwer? Nicht bei Open

Robertal Wir haben jede Menge kostenfreie
Einstiegsmdglichkeiten fir Dich, deine
Freund*innen und Mitschiler*innen — und
natlrlich auch fiir Lehrkréfte!

Mehr erfahren ...

PH LUZERN
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Open Roberta — Wichtige Links

: S . Open Roberta Wiki
E | ne a u Sfu h rl |Ch e BeSCh rel b u ng Erstellt von Markus Ketterl, zuletzt ge&ndert von Bérding, Josef am Mér 31, 2017

aller NEPO-Kategorien und der
jeweiligen NEPO-BIlocke befindet Hi!
SiCh |m Open ROberta Wlkl In unserem Open Roberta Wiki findest du alle Informationen rund um unsere visuelle

Programmiersprache NEPO® und unsere Programmierumgebung Open Roberta Lab! Unser Wiki hat
vier Kategorien:

Allgemeine Hilfe: Informationen zum Open Roberta Lab und zu unserer EV3-Roberta-Firmware

https://wiki.open-roberta.org (basierend auf leJOS).

EV3 vorbereiten: Beschreibung, was du flr deinen EV3-Roboter benétigst, um diesen mit Open
Roberta Lab programmieren zu kdnnen.

Programmieren: Detaillierte Erkldrungen fir unsere grafische/visuelle Programmiersprache NEPO®

FAQ: Antworten auf Fragen, die uns bislang gestellt wurden, oder die wir uns selbst bereits gestellt
haben. Tipps, Fragen, Hinweise oder Verbessungswinsche sind gerne und immer willkommen!
Schreib uns einfach an Roberta-Zentrale oder tritt unserer Open-Roberta-Community bei.

Open Roberta Lab Vorbereitung

INPTIATIVE PH LUZERN
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Freie Ressourcen fur Robotik im Unterricht 143

Te o roteco https:/www.roteco.ch/de/

\ robotic teacher eemmunity

C. .J roteco DASHBOARD ~ AKTIMITATEN ~ KURSE  NEUIGKEITEN  VERANSTALTUNGEN

AKTIVITATEN FUR
DEN UNTERRICHT

AUSWAHL OFFNEN

Das ROTECO
Projekt

Trete der Roteco-Community Alberto Piaty Rolf Beck

@

Rolf Beck Rolf Beck

il Thymio LED Plexiglaslampe Neopixel Projekte mit Arduino Roboter
bei, in welcher du KO"egen Modelleisenbahn mit Arduino Arduino bauen und
f'ndest mit denen du Aktlvltaten Der Thymio bewegt sich auf einer Soundsensor programmieren programmieren

. Flache, auf welcher verschiedene Mit einem Graviergerat malst du ein Baue in wenigen Minuten tolle Zwei Motoren, zwei Sensoren, etwas
im Bereich der Bildungsro bot‘k‘ Bild oder Muster auf eine Lichtinstallationen und beginne mit Holz und die PGLU-Platine

Computational Thinking,
Computer Science und Coding
austauschen kannst.

REGISTRIEREN

ROBERTA
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Lernen mit Robotern

Amélie Guex Amélie Guex Lucio Negrini Amélie Guex
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https://www.roteco.ch/de/
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