



Aufgabe 1 – Wir lernen unsere Robbies kennen!
In dieser Aufgabe werden wir einen Robby aufbauen, ihn mit der App verbinden, ihn anschließend fernsteuern und uns die verbauten Sensoren genauer anschauen. 

1. Baut ein Modell eurer Wahl auf – Bob, Lilly und Gerry freuen sich darauf, spannende Abenteuer mit euch zu erleben!
[image: ]Verwendet hierfür die Bauanleitung.
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2. Verbindung mit der First Coding App
In der First Coding App erstellt ihr unterschiedliche Programme, die der Roboter dann ausführen soll. Um das tun zu können, muss er von der App gesagt bekommen, was er wann erledigen soll. 
Wir könnten also den Roboter durch ein Kabel mit dem Tablet und der App verbinden. Allerdings wäre das ziemlich unpraktisch, wir wollen ja schließlich durch das ganze Klassezimmer fahren, ohne dem Robby hinterher zu laufen. 

Überlegt euch zusammen, wie man das Kabel ersetzen könnte: 
__________________________________________________
__________________________________________________
__________________________________________________

Wir ersetzen das Kabel durch Bluetooth. Aber was ist das genau?
Über Bluetooth lassen sich auf kurzer Distanzen Daten übertragen. Das passiert über Funksignale. In unserem Fall wird das von euch erstellte Programm über Bluetooth an den Roboter gesendet – und das ganz ohne Kabel. Der Roboter muss hierzu nur mit der App verbunden sein. 

Schauen wir uns nun an, wie wir diese Verbindung herstellen können!
· Öffne die App auf deinem Smartphone oder Tablet
· Nachdem du die App geöffnet hast, klicke auf das blau hinterlegte Bluetooth-Symbol:

[image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]

· Drücke am Robby die linke Taste so lange, bis die LED anfängt, grün zu blinken:
[image: ]



· [image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]Wähle anschließend deinen Roboter aus






· [bookmark: _Hlk97551368]Nach einer erfolgreichen Verbindung sollte die App-Oberfläche wie auf dem Bild unten aussehen. 
Nutze den Trackball rechts unten im Display, um deinen Robby zu lenken
[image: Ein Bild, das Text enthält.

Automatisch generierte Beschreibung]












Jetzt geht es auf Abenteuerreise!

Erkundet mit eurem Robby das Klassenzimmer, fahrt ein Rennen und lernt die Steuerung über den Trackball kennen.



3. Sensoren ausprobieren
Sensoren sind Bauteile, mit denen der Robby seine Umgebung wahrnimmt. Mit ihnen kann er etwas sehen, hören oder etwas ertasten. Es sind also die Augen und Ohren des Roboters.

In unserem Robby sind verschiedene Sensoren verbaut. Zum einen ist das die Stoßstange.
· Wenn du sie drückst, erkennen zwei Taster im Inneren des Robbies, ob die Stoßstange links, rechts oder in der Mitte gedrückt wurde. 

· Die Abbildung rechts oben auf dem Bildschirm in der App zeigt an, an welcher Seite die Stoßstange gedrückt wurde. Probiert es aus. Was könnt ihr beobachten? 
_____________________________________________
_____________________________________________

· Es befinden sich auch noch weitere Sensoren auf der Unterseite des Robbies. Mit diesen kann er zwischen hell und dunkel unterscheiden, es sind sozusagen seine Augen. Dadurch ist es ihm beispielsweise möglich, einer schwarzen Spur zu folgen.

Habt ihr nicht eine Unterlage, auf der eine schwarze Spur ist? 
Haltet den Robby darüber und notiert, was ihr in der App beobachtet:
_______________________________________________
_______________________________________________

Hinweis: Über das Batteriesymbol seht ihr, wie viel Power euer Robby noch hat:
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Mit Robby verbinden

Schalte Robby ein, indem du den rechten Knopf kurz driickst. Ein griines Licht
leuchtet auf. Driicke den Knopf links vom griinen Licht und halte ihn fiir 5
Sekunden gedriickt. Das griine Licht beginnt zu blinken und Robby taucht in der
Liste auf. Tippe auf den Eintrag in der Liste.

Robby [D8:74:F1:46:95:0D]
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