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STEAM

1. Der mBot2.

Du hast wahrscheinlich in der Schule schon einmal mit
einem Roboter gearbeitet.

Daher ist dies sicherlich nichts Neues fiir dich. Der
Roboter geht auf das 18. Jahrhundert zuriick und wurde
von dem Erfinder Jacques Vaucanson entwickelt. Er
erfand eine Roboter Ente. Suche mal im Internet nach
diesem Erfinder.

Ein Roboter ist eine Maschine, die wahrnehmen, planen uns" ausfiihr :\n kann. Ein
Roboter kann dieses durch Sensoren, Aktoren und einen C ymputer der alles steuert.
Das Prinzip eines Roboters lautet also ‘Wahrnehmeruenke, »h="ideln’ und ist dazu
gedacht, Prozesse zu automatisieren. Das funktionic =t.<.ge1 tlich genauso wie bei
einem Menschen. Auch ein Mensch kann wahrneh, »en f<e:.ce), denken (think) und
handeln (act). Nach demselben Prinzip kann'vin Robc er also dem

Menschen ganz einfach Arbeit abnehme:

Robot

Computer Actuator

Wie >~reil erwahnt, gibt es Roboter schon seit langem. Der erste echte
1. tustr eroboter wurde bereits im Jahr 1937 eingesetzt. Dank der technologischen
Rev. wtion sind die heutigen Roboter fortschrittlicher als je zuvor.

AuBlerdem stehen wir am Vorabend der kiinstlichen Intelligenz, es den Robotern
ermdoglichen wird mit Menschen zusammenarbeiten kdnnen. Das klingt ziemlich
seltsam ...
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Roboter sind also Gberall um uns herum. Denkt nur an einen Rasenmaher-Roboter,
intelligente Ampeln oder ein Smarthome, in dem du mit Google Home die Beleuchtung
in deinem Haus steuerst. All dies sind Formen der Robotik, die durch neue intelligente
Technologien angefillt werden.

- -
"
S ol sl _.,.__.g,'"-. 9 :
Staubsaugerroboter Rasenmé&her Roboter “marthome

Fir einen Arbeitsplatz in der Zukunft ist es wichtig, da. == dic Kenntnisse und
Fahigkeiten liber Robotik und intelligente Technologi.n ve-fi* en. Viele Berufe werden
automatisiert durch Robotertechnik. Daher wer.~n Mer, ;chen gebraucht, die Roboter
entwerfen, erstellen, programmieren oder: ~nariei :»

1.1 mBot2

In diesem Modul wirst du mit d~.n mBot. M 0 arbeiten. Dies ist ein Roboter, der mit
den neuesten intelligenten Teci.»<0gie’: ausgestattet ist und dir wird helfen, diese
wichtigen Kenntnisse une.tah.ke: =1 zu lernen. Es ist also nicht nur ein Roboter, den
du programmiert und<n Kr :is he 'umfahren kannst. Du kannst zum Beispiel auch
eine Netzwerkverki=dui.* herstellen Gber Wi-Fi oder LAN. So kann man Roboter
miteinander kor mur"Z'are.i und kooperieren lassen. Es ist auch méglich, kiinstliche
Intelligenz zu programr ieren, wie zum Beispiel maschinelles Lernen. So lernt der
mBot2 z1:'n Beisy. ‘2l, dein Gesicht, Formen oder Farben zu erkennen. Du kannst den
mBot2 ¢ nr so programmieren, dass er eine bestimmte Aktion ausfiihrt, wenn dein
Ge<icit odu = £ e bestimmte Form erkannt wird.

Dies .‘r. alles reale Falle, die in der Wirtschaft

in den sieben Welten der Technik vorkommen.
Denke nur an einem Lager von GroBunternehmen,
zum Beispiel. Dort ist ein groBer Teil des
Prozesses automatisiert mit Robotern.
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1.2 Fahigkeiten des 21. Jahrhunderts

Um mit dem mBot2 arbeiten zu kénnen, ist es niitzlich, wenn man einige Fahigkeiten
des 21. Jahrhunderts beherrscht. Diese Fahigkeiten des 21. Jahrhunderts sind auch
wichtig bei anderen Arbeiten, die mit Technologie zu tun haben. Es ist wichtig, dass

diese Fahigkeiten erlernt und dass sie automatisch angewandt werden. In den Teilen

dieses Moduls behandelt ihr die folgenden Fahigkeiten des 21.Jahrhundert:
e Kreatives Denken

e Robotik

e Programmieren

e Computergestiitztes Denken
e Gemeinsam arbeiten

e Kommunizieren
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2. Let's movel!.

Ein Roboter ist eine Maschine, die ein Computerprogramm ausfiihrt und tiber
Sensoren auf Situationen reagiert. Ein Programm ist ein Satz von Anweisungen und
Bedingungen; ein Roboter kann sehr prazise arbeiten. Du denkst vielleicht, dass sie
noch nie einen gesehen oder benutzt haben, aber die Wahrscheinlichkeit ist ge‘ing.
Roboter sind in vielen Haushalten zu finden, wie der Staubsaugerroboter odt - ei~
Rasenmaherroboter.

Ziele der Lektion

Am Ende dieser Lektion wirst au wis_=n:

e aus welchen Teilen der n.R0t". bestent.

e wie man den mBot2 in . 2we 1ury setzt.

e Welche verschier :ner Pro_rammierblécke du verwenden kannst, um den mBot2 zu
bewegen.

Am Ende d'ese. cekti n wirst du in der Lage sein:
e den .iBot. ohiic rehler durch ein Labyrinth fahren.

W_zbre tche. du dazu?

o " . der Laptop (mit USB-Ausgang) mit mBlock oder der Web-Version

e der mBot2 mit einem CyberPi und einem
separaten USB-C-Kabel

e A3-Papier

 Stift/Bleistift

1"
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2. Was ist der CyberPi?

Um den mBot2 zum Laufen zu bringen, musst du ein Computerprogramm

fir den mBot2 schreiben. Das machst du mit dem Code-Editor mBlock. Das
Computerprogramm, dass du schreibst, besteht aus einer Reihe von Befehlen, die der
mBot2 auszufiihren hat.

Am mBot2 Shield wird ein CyberPi angesr iloss2n.
Ein CyberPi ist ein kleiner, programmierbe =«
Mikrocomputer. Du gibst dem Cybe’ #i B »¥ahlc /it
Hilfe der Codebldcke in mBlock. Der ~vber! i sendet
diese Befehle an den mBot2 zu -uc’- Du “annst den
CyberPi vom mBot2 trenpan (=L <Connect).

Der CyberPi hat viele verschiedene Eingabemc :lichke iten, wie ein Mikrofon, einen
Lautsprecher und einen Steuerkniippel. s giht aucn viele Sensoren auf dem CyberPi.

Light sensor:
Lichtsensor: dieser misst die/ ichts’.rke

I

| Electronic module interface:
Anschluss fiir andere Gerate.

Button A:
Bestatigungstaste

Micre . none:
I\t ofon

Home-button:
Home-Taste: ermdglicht
den Zugriff auf das

5 : | I Betriebssystem.

Joystiak: |
5t9uerl?:§p:pb }—' N - Cyberpi - I

;-!I'

Button B:
[Bestdtigungstaste)

Power & data interface:
USB-C port

Wifi + Bluetooth:
Anschluss fiir
Wifi und Bluetooth.

Full-color display:
Farbdisplay

21
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Sensor Typ ‘ Was tut dieser Sensor?

Lichtsensor

Licht hat eine bestimmte Starke (=Lichtenergie). Der Lichtsensor ist
ein Gerat, das Lichtenergie in elektrische Energie umwandelt.

Ein Lichtsensor wird z. B. haufig eingesetzt in:

e Automatisches Einstellen der Helligkeit des Bildschirm |kh"es
Mobiltelefons.

e Bewegungsmelder zum automatischen Ein- und Avischalien for
Beleuchtung in lhrer Wohnung.

Im folgenden Programmierbeispiel wird die Licht \ne g..der
Umgebung auf dem Display des CyberPi a:.gezeigt. Ou kannst das
Programmierbeispiel so erweitern, dass ler i.iBc¢ .2 zum Beispiel
aufhort zu fahren, wenn die Umgeb:.iyslic. ter<gie unter einem
bestimmten Wert liegt. Zum Beisp =l.+.en es dunkel wird.

I B zeige Beschnftung 17 T bungshichts an mithg * durch mittel *  poxcel

Tonsensor

Schall besteht ar1s Weller  die sich durch die Luft bewegen
(=Schallwelle’. Die Stark: einer solchen Schallwelle bestimmt, ob
man den & halli6rt caer nicht. Die Starke des Schalls nennt man die
Schalliri 2ns: 3t. Ir"einem Schallsensor befindet sich ein Mikrofon,
dasuie Serluscie aus seiner Umgebung aufnimmt. Der Sensor im
M. -rof<n wandelt den Schall in ein elektrisches Signal um.

~in erauschsensor wird zum Beispiel haufig verwendet:
s _sprachbefehle an einem Mobiltelefon, wie SIRI.
e Steuerung des Lichts im Haus Giber ein Mobiltelefon.

In dem folgenden Programmierbeispiel wird die Schallintensitat der
Umgebung auf dem Display des CyberPi angezeigt. Du kannst das
Programmierbeispiel so erweitern, dass wahrend einen Rundgang
durch das Klassenzimmer der Sensor standig die Schallintensitat
misst und auf dem Display aufzeichnet.

I8 zeige Beschriftung 1+ | B lautstirke an mittig ¥ durch mittel ¥ pixel
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8. LAN.

LAN ist die Abkiirzung fir Local Area Network. Mit seinem eingebauten Wifi Modul
baut der mBot2 automatisch eine Netzwerkverbindung auf, sobald sich mehrere mBot2
oder CyberPis im einem Radius von 30 Metern im selben Raum befinden. Durch diese
Netzwerkverbindung kénnen die mBot2 und CyberPi miteinander kommunizieszn und
Befehle ausfiihren.

Ziele der Lektion

Am Ende dieser Lektion w. st . * wi,sen:

e was eine LAN-Veruinc Ing st.

e wie man diese Ve hi.dung einrichtet und wo man sie einsetzt.
e wie die Zufi.dsauswec ™l bei der Programmierung funktioniert.

Am Encd. die<~r Loldon wirst du in der Lage sein:

e sot2 niteirnander kommunizieren zu lassen.

e Nell 2iger.es Computerprogramm in mBlock zu schreiben, um mehrere mBot2 zu
‘el 2.

e Eip. Zufallsauswahl in einem Computerprogramm anzuwenden.

Was du brauchst
e PC oder Laptop [mit USB-Ausgang) mit mBlock oder der Web-Version
e Den mBot2 mit einem CyberPi und einem separaten USB-C-Kabel
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Lektionsplan

Diese Lektion besteht aus vier Schritten und dauert insgesamt 45 Minuten

Schritt Bestandteile des Schritts

1.Warming-up. | ¢ Eine LAN-Verbindung im Alltag
e Wie man eine LAN-Verbindung einrichtet

2. Die ersten e Kennenlernen der verschiedenen Codebldcke, ur.

Schritte. eine LAN-Verbindung einzurichten.

e Programmierbeispiele fir die LAN-Verbindur. y
kopieren und testen.

3. Testen. e Tekst rechts: Ein eigenes Spiel erstel 2n

4. Fertigstellung. | ¢ Showtime: Zeig deinenoboter n einem lustigen,
kurzen (TikTok]) Film.

¢ Reflexion: Worauf b. 5t 0 ..>m meisten stolz? 9
Was wiirdest du an d« nhem Roboter verbessern
wollen?

Schritt 1: Warming up @

& S
Dieser Schritt besteht ~us - wei Teilen:
1. Eine LAN-Ver'inmuung m Alltag

2. Wierichtet n.arine " AN-Verbindung ein?

1. EinedfAN/erdindung im Alltag

LAM- 2t dic Abkurzung fiir Local Area Network (lokales Netzwerk), und du siehst es

G era’.. . AN ermdéglicht es verschiedenen Geraten, miteinander zu kommunizieren.
Die 2rd’: missen alle mit demselben Internet (Router) verbunden sein. Das kann
Uber ein Ethernet-Kabel oder tGber eine Wi-Fi-Verbindung erfolgen. Ein lokales
Netzwerk zwischen den Geraten wird dann geformt. LAN sorgt dafiir, dass die Gerate
im selben Netzwerk zum Beispiel Dateien austauschen kénnen. Kannst du einige
Beispiele bedenken, bei denen ein LAN-Netzwerk verwendet wird? In dieser Lektion
sind der mBot2 und CyberPi die verschiedenen Gerate, die tiber eine LAN-Verbindung
miteinander kommunizieren.
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2. Wie richtet man eine LAN-Verbindung ein?

Um eine LAN-Verbindung zwischen mehreren mBot2 und CyberPis einzurichten
braucht man nicht viel. Der mBot2 und der CyberPi verbinden sich automatisch mit
demselben Netzwerk wenn sie sich im selben Raum befinden. Das liegt daran, dass der
mBot2 sein eigenes WIFI-Modul hat.

Verwendet man einen Router? Dann miissen alle mBot2 und CyberPi's auf d-.i
gleichen Kanal des Routers eingestellt werden. Das ist oft nicht so einfach.uina ™ ann
Kommunikationsprobleme verursachen.

Schritt 2: Erste Schritte

Dieser Schritt besteht aus zwei Teilen:
1. Kennenlernen der verschiedenen Codebldcke der L AN- ‘erbinf ung
2. Kopieren und Testen von Programmierbeispieler fiir Ai~ Lan-Verbindung.

1. Einfiihrung in die verschiedenen Codebléckeer"cAN-Verbindung

In mBlock gibt es mehrere Codeblécke, die du vi ~we .den kannst, eine
LAN-Verbindung einzurichten. Diese Coa 'blc .~ findest du in der oHl:
Kategorie ‘LAN’ des Feldes Blécke in mBlc k. Diese Codebldcke sind -
grin. LAN

Das folgende Diagramm z2igu 7.n Be'Lpiel fir diese Codeblécke, um
eine LAN-Verbinduno2>zui ‘~hte ..

Codeblock:

p':::!:*_fif::s_:» A NES T message ROV
| _ 5P ImLAN
SR oS

Mit di .em CLdeblock kannst du eine Nachricht an alle anderen mBot2s und CyberPis
“im. ‘2m\ '“tzwerk schicken.
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11. Sichere Infrastruktur und

verfiigbares Wissen fir alle.
Welt-Ziel 9

Wir reisen ganz viel. Wir gehen zur Schule und zur Arbeit, zu Freunden und Fa:.ilie. Wir
machen schéne Dinge zusammen, mit dem Auto, Bus, Zug oder Fahrrad. MovL it ist
sehr wichtig. Deshalb muss es gute (Bahn-)Stralen und Radwege geber. Ei)e si hsie
Infrastruktur, die jeder nutzen kann. Mobilitat bedeutet auch, dass man -i<ain 'er
digitalen Welt ,frei bewegen kann'. Schnelles und zuverléssiges Iri cinet zu x 5pielen
oder Bankgeschafte. Oder um mit Menschen am anderen Ende der N7t i1 Kontakt zu
treten. Eine gute digitale Infrastruktur sorgt dafiir, dass wir Wissn t. ilen kénnen. Dort
profitiert die ganze Welt.

Die Infrastruktur ic®=..cht . nnahernd Uberall so gut
geregelt wie in Dcitsc'und. Stell dir vor, wie es sein
wiirde, weni du jed: n Tag zwei Stunden zur Schule
oder zi{ .. Finka“Cn laufen misstest? Und was ware,
wenn dt o7 kein Internet hattest? Eine bessere
‘nfrastrui tur gibt den Menschen mehr Méglichkeiten.
De. halk st sie wichtig fir Investitionen.

- Wi investieren auch in die Nachhaltigkeit. Durch,
indem wir elektrisch fahren, statt mit Benzin. Und
durch die Entwicklung neuer Technologien fir
Luftfahrt, Schifffahrt und andere Verkehrsmittel. So
kdnnen sich auch die Generationen der Zukunft frei
bewegen, ohne der Umwelt zu schaden.
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In diesem letzten Kapitel konzipieren und erarbeite mit dem mBot2 eine Lésung

fir das Weltziel "Sichere Infrastruktur und verfiigbares Wissen fiir alle”. Unter und
Ausarbeitung dieser Lésung arbeitest du nach dem Designprozess. Der Designprozess
besteht aus sieben Schritten:

Kennenlernen eines Problems
Erarbeiten von Lésungen
Entwerfen und Skizzieren
Entwurf erstellen

Testen und Anpassen
Prasentation des Produkts
Rickblick

Nooagkrobd-~

Jeder Schritt des Entwurfsprozesses wird erklart. Danach ka 'nst du/ ,elbstandig
arbeiten. Méchtest du mehr iiber den Designzyklus erfi.nren? La...i suche im Internet,
zum Beispiel auf YouTube.

11.1 Schritt 1: Sich mit einem Problemazertrast mi.chen

Im ersten Schritt des Entwurfsprozesses m. ch: .1t sich mit einem Problem vertraut.
In der Einleitung zu diesem Kapitel hast du b reits Giber die Probleme im Weltziel
gelesen, ,.Sichere Infrastruktur urd ve -flighares Wissen fiir alle”. Du wirst nun eine
Lésung fir dieses Problem ber' znke: unc Lusfiihren. Es gibt mehrere Probleme.
Wahlst du ein Problem, das<hne. am b _sten passt. Schreibst du das Problem unten
auf.

Der erste Schritt des Entwurfsprozesses umfasst ein Anforderungsprogramm. Das
Anforderungsprogramm besteht aus zwei Teilen:

e Benutzeranforderungen

e Technische Anforderungen
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