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MATRIXblock

For MATRIX Mini & MATRIX R4
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Stelle Sicher, dass die "MATRIXblock" Software installiert ist




In welcher Sprache sollten wir am besten mit Robotern
sprechen?

Bonjour




Die Sprache der Roboter -
Programmiersprache

Genau wie wir Sprache verwenden, um mit Freunden zu sprechen,

Ist Programmiersprache ein Weg, um mit Robotern zu sprechen.

Wir geben Anweisungen vor,

— der Computer befolgt sie!

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.



MATRIXblock

MATRIX ®- ®- O %

Eine Programmiersprache. Du brauchst keine Befehle zu LS
schreiben oder zu merken; zieh einfach blocks mit deiner
Maus dahin wo du sie mochtest und der Computer oder
Roboter wird sie ausfuhren!

Jeder Block steht flr eine Aktion oder einen Befehl, wie bspw. ==
“move forward” , “"make asound” , “waitone /
second” oder “repeat 10 times” . Wenn du sie o CI=TIE
untereinander stapelst wird der Computer sie Schritt far
Schritt abarbeiten. R G

Mini A1 v Analog Signal




Lernziele:

1. Verstehe das Konzept einer Programmiersprache

2. Schreib dein erste Programm

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.
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Praktisches Beispiel :owinuen

1. Einfihrung in das MATRIXblock Interface (10 Minuten)

2. Programmieren (20 Minuten)
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EinflUhrung in das
MATRIXblock Interface




Offne MATRIXblock auf deinem Computer

MATRIXblock
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offering block to C++ previews and a serial port
monitor for easy data debugging. MATRIXBlock
bridges the gap between block-based and

text-based coding, ideal for beginners
and educators.
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#include "MatrixMini.h"

void setup()
{
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void loop()
{
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MATRIXblock
Programmierung




Verkabelung

Verbinde das USB
Kabel

ARC4 ARC3 ARC2 -ARC1

M1

Stecke das Stromkabel
ein
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Mini Begin 18650x2 *+ UART: On v Baud: 9600 v

Ziehe den Programm Hauptblock
in den Code Bereich

1  #include "MatrixMini.h"

2

3 void setup()

4 A

5 Mini.begin(LI_2, @, 9600);

6 Serial.begin(9600);

7}

8

9  void loop()

10 A

11

12 }
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. Mini Core 1  #include "MatrixMini.h"

Mini Core 2
3 void setup()

. Mini Begin 18650x2 ¥ UART: On » Baud: 9600 v 4 A

el 5 Mini.begin(LI_2, @, 9600);

. 6 Serial.begin(9600);
Sensing 7 Mini.Ml.set(50);

® Loop 8 Mini.M2.set(50);
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#include "MatrixMini.h"

void setup()

{
Mini.begin(LI_2, @, 9600);
Serial.begin(9600);
Mini.M1l.set(50);
Mini.M2.set(50);
delay(10000);

}

void loop()
{

}
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® control 1 I Auto Discovery? l
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O . 6 Serial.begin(9600);
Sensing 7 Mini.M1.set(50);
. Mini.M2.set(50);
Extension [ delay(10000);
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Mini.M2.set(0);
. Setup Mini DC Motor M1 * Power: @ delay(10000) ;
3rd Party }
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Mini Begin 18650x2 + UART: On v Baud: 9600 v
Setup Mini DC Motor M1 + Powor:@

Mini DC Motor M2 v Power: @

Mini DC Motor M1+ Power: ()

Mini DC Motor M2 +  Power: ()

Klicke zum
Starten

O 00 NOULE WN =

3
14
15
16
17
18

d © 6
#includeg'MatrixMini.h"

void sfftup()
{
Mphi.begin(LI_2, @, 9600);
erial.begin(9600);
ini.M1l.set(50);
Mini.M2.set(50);
delay(10000) ;
Mini.M1l.set(0);
Mini.M2.set(0);
delay(10000) ;
}

void loop()
{

}




Aufgabe fir den Unterricht aominuten)

Probier es aus,

Kann der Roboter mit deinem

Programm gleichmallig fahren?

Schalte den Roboter an und er beginnt, das
hochgeladene Programm auszufiihren.
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