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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
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Roberta – Ziel

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

Roberta erreicht seit 2002 …
… mit mehr als 2200 geschulten und zertifizierten Roberta-Teachern
… in +30 RobertaRegioZentren in Europa
… in +20 Open Roberta Coding Hubs
… und mit +25 Roberta-Coaches
mehr als 450.000 Schülerinnen und Schüler!
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Wieso Robotik in der Informatik?

 Roboter im Unterricht werden oftmals als innovative, praxisbezogene Lerntools angesehen, die 
pädagogische Ansätze wie Konstruktionismus, problembasiertes Lernen und kollaboratives Lernen 
ermöglichen (Assaf, 2015). 

 Das Arbeiten mit Robotikplattformen fördert heute für Lernende wichtige Kompetenzen in den Bereichen 
Problemlösung, Kreativität, logisches Denken, Team Work, Technik, Konstruktion und Informatik (Anwar et 
al., 2019; Barreto & Benitti, 2012).

► Sowohl bei Simulation als auch mit Hardware steht der Konstruktionismus im Mittelpunkt!
Wissen durch eigene Aktivitäten, 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).

 Relevanzförderung durch Personalisierung des Lerngegenstandes.
Roboter sind motivationsfördernde, haptische Gegenstände sowohl für Jungen als auch 
Mädchen (Tempelhoff, 2005; Schelow & Schecker, 2005).

► Nicht entweder – oder, sondern UND in Abhängigkeit der 
zu erreichenden Kompetenzen und der motivationalen Ebene (z. B. MI2.2 Algorithmen 
oder / und MI.2.3 Informatiksysteme).
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Bildungsroboter und Simulation | 11

EV3-Simulation mit OpenRobertaLabEV3 Roboter

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
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Programmierumgebung Open Roberta Lab

Die Programmierplattform für Schule und 
Ausbildung – mit Open Roberta intuitiv Roboter 
und Hardware programmieren

 Programmieren lernen für alle Altersklassen

 keine Vorkenntnisse notwendig

 mit der grafischen Programmiersprache NEPO 
gelingt der Einstieg

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

 Unabhängig vom Betriebssystem

 Kostenlos

 Open Source

 Datenschutz (OR-Server, keine Cookies)
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https://lab.open-roberta.org
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#features | Open Roberta (open-roberta.org)
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https://www.open-roberta.org/features/
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| 19Open Roberta Lab – Auswahl der Simulation EV3

 Bot’n Roll

 NAO

 BOB3

 Calliope 2017

 …
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| 20Open Roberta Lab – Übersicht

Modus
Anfänger/
Experte

Blockkategorien

Menü

Programmstart
auf dem EV3-
Display

Prog. auf System
laden und ausführen

Prog. speichern

Blöcke 
grösser/kleiner

Blockbeschreibung

Prog.-Dokumentation

Quellcode anzeigen

Simulator starten

Debugging-Modus starten

Feedback

Impressum

https://lab.open-roberta.org
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| 21NEPO – Blockkategorien

Kategorie Beschreibung

Aktion Enthält Blöcke, die vom System (Roboter, 
Microcontroller) direkt ausgeführt werden sollen.

Sensoren Enthält Blöcke für alle Sensoren, passend zum 
jeweiligen System.

Kontrolle Enthält Blöcke für die Programmablaufsteuerung. 
Die Kategorie umfasst beispielsweise folgende 
Blöcke: 
 Wenn ... dann, 
 Wenn ... dann … sonst, 
 Warten ... ms, 
 Warten bis ...

Logik Mit den Logik-Blöcken können Bedingungen 
erstellt werden. Mit diesen Bedingung können 
Zustände, Werte und Ereignisse logisch 
miteinander verknüpft werden.

Mathematik In dieser Kategorie befinden sich mathematische 
Operatoren und Parameterblöcke.

Text Enthält Blöcke zum Schreiben von Zeichenketten 
auf dem Display, der Anzeige des Systems.

Kategorie Beschreibung

Listen Enthält Blöcke zum Erstellen von Listen und zum 
Suchen oder Sortieren von Listenelementen.

Farben Standard-Farbblöcke zum Vergleich der 
Sensoreingänge oder zur Ausgabe am Display.

Bilder Hier können eigene oder vorgegebene Bilder 
erstellt, ausgewählt oder verändert werden.

Variablen Hier können lokale und globale Variablen definiert 
werden.

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

Text Enthält Blöcke zum Schreiben von Zeichenketten 
auf dem Display, der Anzeige des Systems.

Nachrichten Enthält Blöcke 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 
Verfügung. Blöcke, die nicht mit der Start-Block 
verbunden sind, werden nicht ausgeführt. 
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| 22NEPO – Blockkategorien

 Anfänger Experte  Beispiel der Kategorie >Aktion<
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| 26Open Roberta Lab – Simulator EV3

Simulation von:

 Motorbewegungen

 Displayanzeige

 Tonabfolgen

 Statusleuchte

 Farbsensor/Lichtsensor

 Berührungssensor

 Ultraschallsensor

 Gyrosensor

 …

 Hintergrundwechsel

Tipp:
Anpassen des rechten Fensters und verschieben der Anzeigen (System und Sensordaten)
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| 29Open Roberta Lab – Programme verwalten

Exportieren / Importieren 
 Im Menü >Bearbeiten< als .xml-Datei
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| 30Open Roberta Lab – Account

Um Programme speichern, beschreiben oder 
teilen zu können, wird ein Account benötigt.

Anlegen eines Accounts:
1. OR-Menü: Benutzer
2. Anmelden
3. Neu
4. Jetzt registrieren

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

https://jira.iais.fraunhofer.de/wiki/display/ORInfo/Gruppen+im+Open+Roberta+Lab#GruppenimOpenRobertaLab-DieGruppenverwaltung
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Beispielprogramme mit Open Roberta und EV3

https://lab.open-roberta.org
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO

 Gemeinsames Beispiel zum Einstieg
 Eigenständige Programmierphase mit der Simulation und den Beispielaufgaben (5min)
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO – 1 Meter fahren | 34

 Aufgabe: 
Einen Meter fahren

 Tempo frei wählbar
 Ton frei wählbar
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO – Quadrat | 35

 Aufgabe: 
Quadrat abfahren

 Strecke frei wählbar
 Tempo frei wählbar
 Drehung rechts / links
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO

 Eigenständige Programmierphase mit der Simulation und den Beispielaufgaben (15min)
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO – Fledermaus | 37

 Aufgabe: 
Fledermaus

 Abstand frei wählbar
 Tempo frei wählbar
 Strecke frei wählbar
 Drehung rechts / links
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EV3 Beispielprogramme mit NEPO – Weide | 38

 Aufgabe: 
Weide

 Tempo frei wählbar
 Strecke frei wählbar
 Grad frei wählbar
 Drehung rechts / links
 Ton / Stück frei wählbar 

(Stück erweiterter Modus)
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Unterrichtsmaterial und weiterführende Links
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https://www.open-roberta.org/
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| 41Open Roberta – Wichtige Links

Eine ausführliche Beschreibung 
aller NEPO-Kategorien und der 
jeweiligen NEPO-Blöcke befindet 
sich im Open Roberta Wiki:

https://wiki.open-roberta.org
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| 43Freie Ressourcen für Robotik im Unterricht

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

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