Mit MATRIX "Roboter Sumo” lernen

Beispiel mit MATRIX Essential Set(MR0001)

Erstellt von Water Xu & MATRIX Robotics am 24.09.2025
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Benotigte Materialien

Panzertape (optional) MATRIX Mini Essential Set V2



Was ist ein Sumo-Roboter?

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.



Was ist ein Sumo-Roboter?
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Was sollte ein starker Sumo-Roboter alles haben?

STEAM EDUCATION, FUTURE TECHNOLOGY.



Was sollte ein starker Sumo-Roboter alles haben?

Design Strukturelle . ,
. Vorteile Nachteile
Fokus Eigenschaften

opey oo breites Chassis, o , _
Stabilitat o schwierig umzuwerfen weniger Vortrieb
niedrigen Schwerpunkt

verliert schneller die
. spitz zulaufender oder , _
Offensive _ hohe Aufschlagskraft Kontrolle, wird leichter
abgewinkelter Rumpf
umgeworfen




Lernziele:

1. Roboter-Sumo verstehen.
2. Anpassen von Parametern und Veranderungen verstehen.

3. Spielstrategien fur Roboter Sumo entwerfen.




Praktisches Beispiel

1. Sumo-Roboter Aufbau (15 Minuten)

2. Sumo-Roboter Programmierung, Paramerter optimieren (15 Minuten)




Sumo-Roboter
Aufbau




Baue das Angriffsmodul




2|8 Baue das Angriffsmodul

Tips flir den Quick Connector

Front =)
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When the connector is inserted,
P, the claws will spread out.

Back




Baue das Angriffsmodul




Baue das Angriffsmodul
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Baue das Angriffsmodul




Verbinde dein Fahrzeug aus Lektion 2
mit dem Angriffsmodul
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Verbinde dein Fahrzeug aus Lektion 2
mit dem Angriffsmodul




Verbinde dein Fahrzeug aus Lektion 2
mit dem Angriffsmodul




Sumo-Roboter Programmierung,
Parameter optimieren




Verkabelung

Verbinde das USB-
Kabel
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Mini Core

Mini Begin 18650x2 + UART: On v Baud: 9600 v

Serial
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Mini Begin 18650x2 + UART: On v Baud: 9600 v

SN Vini DC Motor M1~ Power: (@)

Sensors

Ziehe den Hauptprogramm Block

P .

(Yl Mini ServoMotor  RC1 »  Angle: (€))

Control h e ra u S
.

Operators

o

Variables  Mini GPIO

M@ Vini D1~ Digtal Signal

Mini D1 v Setto HIGH v

Mini A1 + Analog Signal

Serial
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#include "MatrixMini.h"

void setup()

{
Mini.begin(LI_2, 0, 9600);
Serial.begin(9600);

}

void loop()
{

v
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. Mini Core 1 #include "MatrixMini.h"
Mini Core 2
3 void setup()
: Mini Begin 18650x2 v UART: 4 |
Serial 5 Mini.begin(LI_2, @, 9600);
o 6 Serial.begin(9600);
Sensing Mini Begin | 186502 v [UART:| On v Baud: | 9600 v 7 Mini.Ml.set(50);
() Setup MiniDC Motor M1 v Power: @ 2 } Mini.M2.set(50);
Extension [
B Mini DC Motor M2 v Power: (&) 1o
11 void loop()
. 12 |
3rd Party Mini DC Motor M1 v Power: 13
Sensors 14 }

Mini Servo Motor RC1 +

P
) Angl|
Control

. Mini Button Button1 v isP
Operators
O Mini Ultrasonic D1 +» Distanc;

A 1.Ziehe zwei Motorkontrolle Blocks
PY heraus.

Mini D1 v Digital Signal

2.Setze M1, M2 power auf
50.

Vy Blocks
Mini D1 v Setto HIGH v
Mini A1 v Analog Signal >
Serial @

{65 )

O o
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. Control 1 #include "MatrixMini.h"
Mini Core ) 2
{ 1000 ) 3 void setup()
Serial S & f
b b 5 Mini.begin(LI_2, 0, 9600);
o . L‘ 6 Serial.begin(9600);
Sensing | | st Begin] 1 S600,c2 1 RAH ] On ol Bauc] §O000R% 7 Mini.M1.set(50);
8 Mini.M2.set(50);

Eﬂ:ion Sewp Mini DG Motor M1~ Power @ s deTay{T8608),

Boxs : . Z.ZiEhe einen Mini DC Motor M2 v Power: @ 12 }

. | voi
el -~ |Warteblock I e

Sensors . )

o W .~ |heraus 5 )

Cor;;(rol :

10 ) ‘

. _—
°"e5’°“ \ 2.Setze wait auf 10000 Millisekunden
variabios (1 (fahre 10 Sekunden Jang geradeaus)
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® contral 1 #include "MatrixMini.h"
Mini Core ) 2
'mﬂil 3 void setup()
Serial _ _ il o :
- 5 Mini.begin(LI_2, 0, 9600);
@) \ 4 ‘ 6 Serial.begin(9600);
Sensing | | Minl Bogin  |18650x2 v |UART: | On|v | Baud: | 8600 7 Mini.M1.set(50);
\ . 8 Mini.M2.set(50);
Eﬂ:ion » : Setup .MInIDCMotor M1 v  Power: @ 5 delay(10000);
X Mini DC Motor M2 v Power: 10 Mini.M1l.set(0);
- f . ‘ . St s @ 11 Mini.M2.set(0);
. . 12 delay(100);
3rd Party ‘ 13 }
Sensors L_’ ” Mini DC Motor 14
o W | vMInIDCMotor 15  void loop()
Control  [hd =5 ‘ 13 {
{ 10 ) 1
. ‘7‘— 18 }
Operators g ) }\
® -
Variables ‘ 5
® '™
Vy Blocks B 7 ‘
< Ziehe ein Paar von M1 und M2 blocks heraus,
— setze power auf 0 und warte 100 >
@ Millisekunden. W
A (Dieses Programm stoppt die Bewegung).
Operators
o
a
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. Control 1  #include "MatrixMini.h"
Mini Core 2
ait "71000\\ ‘ 3 void setup()
Serial ) S 7 i {
~ 5 Mini.begin(LI_2, @, 9600);
O 7 . ‘ 6 Serial.begin(9600);
sensing [N 7 Mini.Ml.set(50);
e ' \ 8 Mini.M2.set(50);
Extension 7.' 9 delay(10000) ;
Boxs ‘ Mini Begin 18650x2 v UART: On~ Baud: 9600 v 10 Mini.Ml.set(0);
® 11 Mini.M2.set(0);
@ e Setup MiniDCMotor M1 = Power: () 12 delay (10000) ;
3rd Party [Saed ! 13}
Sensors ‘"\ - Mini DC Motor M2 ¥ Power: @ 14
) : ‘ ‘ 15 void loop()
Control - Jvf—‘ 16 {
{ 10 aS
® = Mini DC Motor M1+ Power: (J)
Operators - 9
| Mini DC Motor M2 v Power: () . . L .
e ¥ Erklarung von Motor Leistung und Geschwindigkeit
Variables o
e - : . o .
My Blocks |t 2| 1. Leistung (Power) stellt die Spannung und Stromstéarke im Motor ein.
atuntl 2. Je gréRer die Leistung, desto schneller dreht sich der Motor; je kleiner
atuntl | die Leistung, desto langsamer dreht sich der Motor.
e 3. Ist der Wert furr Leistung positiv, dreht sich der Motor nach vorne; ist der
Wert negativ nach hinten.
Operstors 4. Weil jeder Motor im Herstellungsprozess ein kleines bisschen anders ist

veo @ = @ - & als die anderen, kann es sein, dass zwei Motoren bei gleicher Leistung
unterschiedlich schnell drehen.

o O 5. Falls der Roboter nicht in einer geraden Linie fahrt, ist einer der Motoren
CY ) schneller als der andere.

6. In diesem Fall musst du die Motorleistung individuell anpassen, sodass

beide gleich arbeiten.
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. Control 1 #include "MatrixMifi.h"
Mini Core . ;
(1000 ) 3 void setup()
4 e 4 A
Serial _ _
R 5 Mini.begin(}I_2, 0, 9600);
© 4 ‘ 6  Serial.begfh(9600);
Sonsing [l Mini Begin 18650x2 ¥ UART: On v Baud: 9600 v - Mini.M1. st (50);
PR | o 8 Mini.M2fet(50);
Extension 7 ) : 9 delay(20000);
Boxs . ‘ Mini DC Motor . 10 Mini.Wl.set(0);
‘v 11 MinigM2.set(0);
. RS 12 delfy(100);
3rd Party - ‘ ! 13 }
Sensors | Mini DC Motor : 14
) r A
® W R o 15 vfid loop()
Control  udiP =N ) 16
. ( 1) | ‘ 17
Operators | : S 1 .o J--o
o : Waihle den kleinen
| Roboter aus.
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® contral 1 #include JMatrixMini.h"
Mini Core ; :
(1000 ) 3 void segfup()
A 4
Serial _ _
— 5 .begin(LI_2, 0, 9600);
O . ‘ 6 rial.begin(9600);
Sensing || RS egu] i Scoeisa LA JOn)cg iBatc) 00000 7 ini.M1.set(50);
P } o 8 Mini.M2.set(50);
Extension Z f ) : 9 delay(10000);
. & ‘ Ml DO Mokor . 10 Mini.M1.set(0);
‘v 1 Mini.M2.set(0);
. - delay(100);
3rd Party - ‘ ( f3 }
Sensors | | Mini DC Motor : 14
Py L J [ i
O - R o 15  void loop()
control PN ) 16 {
. ( 1) ) ‘ 17
[ S
Operators g ¥ . .
o 5) Hier klicken zum
| Hochladen.auf
® 1™ ’
ey den Roboter.
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Aufgabe fur den Unterricht

Tragt die ersten Sumo Spiele mit anderen Teams aus!
Der Roboter, der zuerst das Spielfeld

verlasst, verliert!

Falls noch kein Spielfeld vorhanden ist oder keins
frei ist, kann man mit Panzertape auch eine
1m x 1m Flache abkleben und benutzen!




